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Οµογενής Μετασχηµατισµός

§ Συνδυάζει  την πληροφορία της θέσης 
(διάνυσµα µετατόπισης) και του 
προσανατολισµού (πίνακας στροφής) σε 
µία ενιαία αναπαράσταση, εφόσον αυτά 
εκφράζονται ως προς κοινό σύστηµα 
αναφοράς
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Οµογενής µετασχηµατισµός

Οµογενής Μετασχηµατισµός
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Ποιος από τους παρακάτω πίνακες είναι ένας οµογενής 
µετασχηµατισµός
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ΕΡΩΤΗΣΗ

Επιλέξτε απάντηση

Οµογενής Μετασχηµατισµός
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Η πρόσθεση ανυσµάτων πρέπει να 
γίνεται στο ίδιο ΣΣ

Αντικαθίσταται από την περισσότερο 
παραστατική εξίσωση:

Οµογενής Μετασχηµατισµός για τον µετασχηµατισµό συντεταγµένων
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Προκαλεί πρώτα στροφή του qa όπως 
περιγράφει ο πίνακας στροφής R και 
έπειτα µεταφορά όπως περιγράφει το 
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Οµογενής Μετασχηµατισµός ως τελεστήςΟ Οµογενής Μετασχηµατισµός ως τελεστής
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Οµογενείς µετασχηµατισµοί µετατόπισης και στροφής
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Οµογενείς µετασχηµατισµοί καθαρής µετατόπισης

Ένα σετ οµογενών µετασχηµατισµών που εκφράζουν καθαρή 

µετατόπιση δίνεται από τους παρακάρτω πίνακες: 
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ΠΑΡΑΔΕΙΓΜΑ
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Οµογενείς µετασχηµατισµοί καθαρής στροφής 

Ένα σετ οµογενών µετασχηµατισµών που εκφράζουν 

καθαρές περιστροφές δίνεται από τους παρακάτω 

πίνακες: 
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Αντίστροφος Οµογενής Μετασχηµατισµός
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Σύνθεση Οµογενών Μετασχηµατισµών
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Σύνθεση Οµογενών Μετασχηµατισµών
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ΛΥΣΗ
Μπορούµε να εκφράσουµε την θέση και τον προσανατολισµό του κύβου ως 
προς τη βάση του ροµπότ από δύο δρόµους, µέσω του ροµπότ και µέσω τού 
πάγκου εργασίας. Έτσι δηµιουργούµε µία εξίσωση οµογενών 
µετασχηµατισµών την οποία λύνουµε για τον άγνωστο µετασχηµατισµό:

ΑΣΚΗΣΗ
Στο σχήµα παρουσιάζεται ένα ροµπότ και ο πάγκος
εργασίας πάνω στον οποίο υπάρχει ένας κύβος.
Επίσης έχουν ορισθεί τα πλαίσια {Β} στη βάση του
ροµπότ, {Τ} στο άκρο της αρπάγης του ροµπότ, {S}
στην άκρη από το πάγκο εργασίας και {G} του κύβου.
Έστω ότι γνωρίζουµε την θέση και τον
προσανατολισµό του άκρου της αρπάγης ως προς τη
βάση του ροµπότ, δηλαδή τον gbt, του πάγκου
εργασίας ως προς τη βάση του ροµπότ gbs, και του
κύβου ως προς τον πάγκο εργασίας gsg. Να
υπολογιστεί η θέση και ο προσανατολισµός του κύβου
ως προς το εργαλείο του βραχίονα.

 {T}  

{S}  
{B}  

{G}  

Βασικό παράδειγµα σύνθεσης οµογενών µετασχηµατισµών
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Σύνθεση Οµογενών Μετασχηµατισµών

g1*g2 δεν είναι το ίδιο µε g2*g1

Στροφή ή µετακίνηση γύρω από το σταθερό 
πλαίσιο: => Πολλαπλασιασµός από αριστερά

Στροφή ή µετακίνηση γύρω από το κινούµενο 
πλαίσιο: => Πολλαπλασιασµός από δεξιά
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Παράδειγµα υπολογισµού θέσης και προσανατολισµού ως προς κινούµενο πλαίσιο 

Ο πίνακας οµογενούς µετασχηµατισµού Η, αναπαριστά µια 
περιστροφή γύρω από τον -άξονα κατά α µοίρες, µια µετατό-
πιση κατά b µονάδες κατά µήκος του τρέχοντος  -άξονα, µια 
µετατόπιση κατά d µονάδες κατά µήκος του τρέχοντος  -άξονα 
και µια περιστροφή γύρω από τον τρέχων -άξονα κατά θ µοίρες 
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ΠΑΡΑΔΕΙΓΜΑ 

Να βρεθούν οι οµογενείς µετασχηµατισµοί g01, g02, g12 ανάµεσα στα πλαίσια 
συντεταγµένων που δίνονται και αποδείξτε ότι g02=g01g12

Παράδειγµα υπολογισµού Οµογενών Μετασχηµατισµών
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Μετασχηµατισµός βίδας: Μια ειδική περίπτωση

Ο άξονας κ µπορεί να είναι ένας από τους x-y-z.
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Οµογενείς µετασχηµατισµοί µεταφοράς και στροφής
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Στροφή
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Γενική µορφή οµογενούς 
µετασχηµατισµού
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