TRANSFORMACAO HOMOGENEA

1) INTRODUCAO

TRANSFORMACAO HOMOGKENEA: METODO PRATICO E
COMPACTO DE SE DEFINIR UMA TRANSFORMACAO DE
COORDENADAS

POSICAO E ORIENTACAO DE UM CORPO RIGIDO:

‘O MANIPULADOR PODE SER MODELADO COMO UM
SISTEMA DE CORPOS RIGIDOS CUJA LOCALIZACAO E
COMPLETAMENTE DESCRITA POR SUAS POSICOES E
ORIENTACOES

i,j,k e nt,b sdo sistemas ortonormais e positivos



TRANSFORMACAO DE COORDENADAS
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R = [n, t, b|...~ MATRIZ DE ROTACAO

PORTANTO:

(i)»:X()v +xbﬁ+)’bf+zb5 = Xov + RXII))



NOTE QUE:
sexpo Xp = X + RX}
= Xb = -R7'X, + R'X,
Ou:
Xb = -R'Xy + R'Xp
POIS, R ¢ ORTOGONAL

JA QUE;:
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2)IDEIA:

XP = XO' T RXII-?’ (1)

REPRESENTAR O MOVIMENTO DE UM CORPO
RIGIDO (TRANSLACAO + ROTACAO) EM 3D NO R*




3) DEFINICAO:

ESCREVENDO (1) NA FORMA MATRICIAL:
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4) COMPOSICAO DE MOVIMENTOS
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Xp=AgXph  XB=A3XS

= Xp = ApATXS

GENERALIZANDO:

Xp = ApATAj....A" X%



5) TRANSFORMACAO INVERSA

USANDO O RESULTADO

TEMOS:
<b 11 0
Xp = (Ag) Xp=A1Xp
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