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Transformações Geométricas
Rn→→→→ Rm



Transformações Geométricas
Exemplo: R3→→→→ R2



Transformações Lineares
R2→→→→ R2
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Transformações Lineares
(escala em relação à origem)
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Transformações Lineares
(espelhamento em relação ao eixo y)
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Transformações Lineares
(rotação em relação à origem)

x´ = x.cos θ - y.sen θ

y´ = x.sen θ +  y.cos θ
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Transformações Lineares
(rotação .vs. mudança de base)
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A rotação de um ponto de θ θ θ θ tem o mesmo efeito da mudança de 

base por rotação de -θ θ θ θ .

A matriz que implementa a mudança de base por rotação tem em 

cada linha as componentes dos vetores da nova base descritos na 

base antiga.
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Transformações Lineares
Propriedades



Transformações Geométricas
(translação)
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Transformações Afins
(transformações lineares com translação)



Coordenadas homogêneas
(generalização de transformações lineares 

para incluir translação)



Coordenadas homogêneas
(translação)
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Matriz de Translação
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Coordenadas homogêneas
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Transformações 2D em 
coordenadas homogêneas

(caso geral)



Transformações Afins 



Concatenação
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Concatenação de Transformações
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Composição com sistema 
local móvel
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Transformação
Window-Viewport



Transformação Window-Viewport é 
uma transformação afim

Regra de três:


