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trasformazioni spaziali 3/3

Cambio di Sistema di riferimento (o spazio)

Come abbiamo visto, ogni trasformazine affine 
può essere interpretata come
un cambio di sistema di riferimento (o spazio) 

e le colonne della matrice descrivono 
⇒3 assi 

⇒origine

dello spazio di partenza
descritte nelle coordinate dello spazio di arrivo
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Sistema di riferimento canonico
(quello che abbiamo tacitamente assunto finora)

Assi:                 𝒂𝒙 =  1,0,0

𝒂𝒚 =  0,1,0

𝒂𝒛 =  0,0,1

Origine: 𝐩𝐨 =   0,0,0

Quindi, matrice associata: 

1 0 0 0
0 1 0 0
0 0 1 0
0 0 0 1

= 𝐼

Es: traslazione

matrice per passare dal frame
di partenza al frame di arrivo

+1 0 0 +7
0 +1 0 +3
0 0 +1 0
0 0 0 +1

 

1.5
3.8
0.0
1

=

8.5
6.8
0.0
1

x 
(di partenza)

1.5

3.8

y 
(di partenza)

origine
(di partenza)
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Es: traslazione

matrice per passare dal frame
di partenza al frame di arrivo

+1 0 0 +7
0 +1 0 +3
0 0 +1 0
0 0 0 +1

 

1.5
3.8
0.0
1

=

8.5
6.8
0.0
1

8.5

6.8

y 
di 

arrivo

x di arrivo7

3
x 
(di partenza)

y 
(di partenza)

origine
(di partenza)

Es: traslazione

matrice per passare dal frame
di partenza al frame di arrivo

+1 0 0 +7
0 +1 0 +3
0 0 +1 0
0 0 0 +1

 

1.5
3.8
0.0
1

=

8.5
6.8
0.0
1

y 
di 
partenza

x di partenza

y 
di 

arrivo

x di arrivo7

3
𝑥⃗

𝑦⃗

𝐨𝑧

𝑦⃗𝑥⃗ 𝐨𝑧
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Esempio 2  (disegno è sul piano Z = 0)

Spazio di partenza

1 2 3-1

-1

1

2

3

x

y

Esempio 2 (il disegno è sul piano Z = 0)

1 2 3 4 5 10 15-5 -4 -3 -2 -1-10

1

2

3

4

5

10

-1

x

y
Spazio 
di arrivo
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Esercizio

1. Scrivi la matrice che porta dallo spazio di partenza mostrato
allo spazio di arrivo mostrato

⇒ Come: riporta nelle colonne della matrice le coordinate (omogenee) dei
vettori asse, e del punto origine, del Sistema di riferimento di partenza, 
come li vedi nel Sistema di riferimento di arrivo

2. Applica la matrice trovata al punto 𝐩, 
che nello spazio di partenza
ha coordinate cartesiane (-2,3,0) 

⇒ come si vede dal primo disegno: è l’estermità della coda

3. Hai ottenuto: le coordinate 𝐩’ dello stesso punto nello spazio
di arrivo

⇒ Verifica sul secondo disegno

Esercizio 2

Una mosca si poggia a coordinate (nel Sistema di riferimento di 
arrivo) (9,8,0). In quale punto del Sistema di riferimento di 
partenza si trova la mosca?

1. Inverti la matrice del punto precedente
⇒ facendo alcuni conti, oppure avvalendoti di un software di appoggio, 

per es https://matrix.reshish.com/inverse.php )

2. Applica la matrice inversa al punto di coordinate
che, nel Sistema di Riferimento di arrivo (9,8,0) 

⇒ come si vede dal secondo disegno:
corrisponte ad punto che è, circa, collocato sul naso del gatto

3. Hai ottenuto le coordinate dello stesso punto nel Sistema di 
riferimento di partenza

⇒ verifica sul primo disegno
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 In pratica, una trasfromazione affine si limita a 
ridefinire un nuovo sistema di rifermimento arbitario

⇒ 3 assi + origine

 L’oggetto 3D segue il nuovo sistema di riferimento

Un modo di interpretare 
qualsiasi trasformazione affine

Oggetto 3D qualsiasi
(mesh, campo d’altezza,

sup parametrica…)
espresso da punti/vettori

nel proprio sistema di riferimento

Un nuovo sistema 
di riferimento qualsiasi
(nuovi assi e origine)

 In pratica, una trasfromazione affine si limita a 
ridefinire un nuovo sistema di rifermimento arbitario

⇒ 3 assi + origine

 L’oggetto 3D segue il nuovo sistema di riferimento

Un modo di interpretare 
qualsiasi trasformazione affine

trasformazione 
affine

Matrice che codifica 
i nuovi assi

Lo stesso oggetto 3D,
ma ridefinito 

sul nuovo sist. di rif.,
cioè trasformato
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