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10.

11.

. Konstruisati matricu 4 x 4 kojom se realizuje rotacija oko x-ose za

Zadaci - translacija i perspektivna projekcija

. Konstruisati matricu 4 x 4 kojom se realizuje translacija za vektor

[4 23]

™
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a zatim translacija za vektor [4 2 3].

Konstruisati matricu kojom se realizuje translacija za vektor [4 2 3], a
zatim rotacija za ¢ oko z-ose.

. Konstruisati matricu koja predstavlja perspektivnu projekciju na ravan

x = 5. Pretpostavimo da je centar projekcije koordinatni pocetak.

. Iskoristiti matricu dobijenu u prethodnom zadatku i izracunati 3D ko-

ordinate dobijene perspektivnom projekcijom tacke [105 — 243 89] na
ravan r = 5.

Konstruisati matricu koja predstavlja perspektivnu projekciju na ravan
y = 2. Pretpostavimo da je centar projekcije koordinatni pocetak.

. Iskoristiti matricu iz prethodnog zadatka i izracunati 3D koordinate

dobijene perspektivnom projekcijom tacke [12 6 36] na ravan y = 2.
Napisati matricu ortografske projekcije na ravan z = 2 u R3.

Projektovati vektor [4 2] na x-osu, rotirati ga za 7 u smeru suprotnom
od kazaljke na satu i zatim dobijenu tacku translirati za vektor [4 2].

Konstruisati matricu afine transformacije kojom se realizuje simetrija
oko prave y = x — 3.

Konstruisati matricu afine transformacije kojom se realizuje rotacija
za % oko koordinatnog pocetka pracena simetrijom u odnosu na pravu

y:\/g-m—l—Z.



12.

13.

14.

15.

Napisati matricu kojom se tacka data koordinatama u levom koordi-
natnom sistemu preslikava u odgovarajuc¢u tacku prikazanu u desnom
koordinatnom sistemu.

Dokazati da su dve uzastopne rotacije aditivne: R(6s)- R(61) = R(0; +
6s).

Dokazati da je linearna transformacija prave prava odredena dvema
transformisanim tackama polazne prave.

Pokazati da su u 2D rotacija i homotetija (skaliranje) komutativne
transformacije ako je s, = s, ili je ¢ = nm za n € N, a da u pro-
tivnom komutativnost ne vazi.



