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No que segue consideraremos o espaco afim tridimensional E sobre o
espaco vectorial dos vectores livres E e um referencial cartesiano rectangular
directo OXY Z associado ao ponto O e A base { €1, €2, €3} de E, ortonormada
directa.

Supomos conhecidas as no¢oes de translagdo e rotagdo e consideramos que
a rotacao em torno de um eixo € positiva se se fizer no sentido directo para
um observador colocado ao longo da parte positiva desse eixo a olhar a origem.
Assim, as rotagdes em torno dos eixos OX, OY e OZ produzem no eixo seguinte
um deslocamento no sentido daquele que se lhe segue pela ordem ciclica XY Z,
YZX,ZXY (por exemplo, uma rotagdo positiva em torno do eixo QY faz com
que a parte positiva do eixo OZ se aproxime da parte positiva do eixo OX).

Recordamos que a rotagao em torno do eixo OZ segundo o dngulo k, que
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vamos representar por r,g >,

- deixa fixos todos os pontos de OZ,
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- transforma os vectores €’1, €39 e €3, respectivamente nos vectores i ,
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Jj ke kg, assim definidos:
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pelo que a matriz desta rotacdo na base {€ 1, €2, €3} serd

cosk —sink 0
R®) = | sink cosk 0
0 0 1



Figura 1: Rotacao em torno de OZ.

Entdo qualquer ponto P de coordenadas (z,y,z) no referencial OXYZ é

transformado no ponto P’, tal que

oF =19 (0F)

cujas coordenadas (2/,y’, 2’) sdo obtidas a partir da igualdade matricial

x' cosk —sink 0 T
y | = | sink cosk 0 Yy
2 0 0 1 z

Analogamente para as rotagoes n(}) e r(z), respectivamente em torno de OX
segundo o dngulo w e em torno de OY segundo o angulo ¢, vem
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e portanto a matriz desta transformagio na base {€'1, €2, €3} €

1 0 0
R&D =| 0 cosw —sinw
0 sinw cosw



\ 4

i

o Y
> Y
e= &

Figura 2: Rotacao em torno de OX.
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e para T, :
NN
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?? =sin¢e +cospes
sendo a matriz desta transformagio na base { €1, €2, €3}
cos¢p 0 sing

RY = 0 1 0
‘ —singp 0 cos¢
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Figura 3: Rotacao em torno de OY.



