
TRANSFORMAÇÃO HOMOGÊNEA 
 
1) INTRODUÇÃO 
 
TRANSFORMAÇÃO HOMOGÊNEA: MÉTODO PRÁTICO E 
COMPACTO DE SE DEFINIR UMA TRANSFORMAÇÃO DE 
COORDENADAS 
 
 
POSIÇÃO E ORIENTAÇÃO DE UM CORPO RÍGIDO:   
 
 
 
 
 O MANIPULADOR PODE SER MODELADO COMO UM 
SISTEMA DE CORPOS RÍGIDOS CUJA LOCALIZAÇÃO É 
COMPLETAMENTE DESCRITA POR SUAS POSIÇÕES E 
ORIENTAÇÕES 
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TRANSFORMAÇÃO DE COORDENADAS 
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DEFINIMOS:  
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PORTANTO: 
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NOTE QUE: 
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JÁ QUE: 
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2) IDÉIA: 
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REPRESENTAR O MOVIMENTO DE UM CORPO 
RÍGIDO (TRANSLAÇÃO + ROTAÇÃO) EM 3D NO R4 
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3) DEFINIÇÃO:   
 
 
 
 
 
ESCREVENDO (1) NA FORMA MATRICIAL: 
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4) COMPOSIÇÃO DE MOVIMENTOS 
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GENERALIZANDO: 
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5) TRANSFORMAÇÃO INVERSA 
 
 

USANDO O RESULTADO 
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