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1. Transformaciones
Geomeétricas

2. Representacion Matricial

3. Transformaciones Afines

4. Composicion

5. Visualizacion 3D

5.1. Pipeline de Visualizacion

5.2. Proyeccion en Perspectiva
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Trans. Geométricas

» Necesarias herramientas para
transformar primitivas.
* jHabitualmente poligonos!
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Py = Pz tla sobre todos los vérti-
/o ces del modelo 3D
Py = Dy + 1y
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Ejemplo: Rotacién

A Pz = d cosa
Dy = d sena
. pl, = d cos(a+0)
d : ) = d cosa cost) — d seno senf)
py = dsen(a+0)

= d cosa senb) — d sena cost

P D = Pi cos0 — py senf)
X Py = Pa sinb — py cosd
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Necesario mecanismo
unificado para aplicar
transformaciones!

Carlos Gonzalez Morcillo (Carlos.Gonzalez@uclm.es)
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Transform.

Repres. Homogénea

Ejemplo en traslacion:

LIEIGLLER T. Afines Composicion  Visualizacion

T 1 0 T, [z
Y| =10 1 T, |y
1 00 1] |1
Py =Po +to Mismo
Py =py +ty Resultado!
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Transform. Afines
100T] [Se 0 o0 0} Exgresaaas
en el Sistema
010 Ty 0 Sy 0 0 de Referencia
0 0 1 Tz 0 0 Sz 0 Universal.
000 1] [0 0 0 1
Traslacién Escalado
o 0 0][ cos®@ 0 sen® 0][cosd —senf 0 0
0 cosd —senf 0 0 1 0 Of|send cos®# 0 0
0 senf cos® O||—senf 0 cost 0 0 0 1 0
0 0 0 1 0 0o 0 1 0 0 01
Rotacion X Rotaciéon Y Rotacién Z
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Composicién

Matriz Neta: Obtenida de la composiciéon de
las matrices de transformacion.

PP=T,x - xTyxTy xP
PIZMNXP T(p)

K £
yT ﬁ(p y ,,i":_(_‘f?,__‘ y yT @
| ' |
P.

X X

Ejemplo: Rotar el modelo a grados sobre el punto
¢Cual es la M?

Nota: Las transformaciones se expresan respecto del SRU.
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Repres. Homogénea

Representacion Homogénea:

Anade parametro adicional h
P (X!y) g Ph (Xry1h)
De forma que P(x,y) = P(x,/h, y,/h)
siendoh #0

Permite realizar transformaciones

s6lo mediante multiplicaciones
(matricialmente)

Carlos Gonzalez Morcillo (Carlos.Gonzalez@uclm.es) [Trp 15]
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Rotacion 2D Escalado 2D

cos —senf 0 S, 0 0
senfl  cosf 0 0o S, 0
0 0 1 0 0 1

¢,Como definir las transformaciones
inversas, en Rotacion, Traslacion y
Escalado? ¢Y de forma general?

Carlos Gonzalez Morcillo (Carlos.Gonzalez@uclm.es) [Trp 18]
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y R4y 5(2) y
FAN ST

y S«(2) y R,(n/4) y
Pl EN ST EN
l [

Multiplicacion de Matrices es
asociativa pero no conmutativa!

Carlos Gonzalez Morcillo (Carlos.Gonzalez@uclm.es)
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Visualizacién 3D

Sistema de

Coordenadas Sistema de
Y UZ?\I/L’If\{Z; (?R U) Coordenadas de
Visualizacion
Sistema de
Coordenadas Local <
(Objeto)

Plano de
visualizacion

Relacion entre Sistemas de Coordenadas

Carlos Gonzalez Morcillo (Carlos. Gonzalez@uclm.es) [Trp 22]



Realidad
Aumentada

~S~\ldenTIC

Transform. Matrices T. Afines Composicion RUSTEI[FELT]

Pipeline 3D

Coordenadas de Modelo (Locales)

Coordenadas Universales (del Mundo)
Coordenadas de Visualizacion (de Camara)
Coordenadas Normalizadas (cubo Unitario)
Coordenadas Recortadas

Coordenadas de Pantalla

Carlos Gonzalez Morcillo (Carlos.Gonzalez@uclm.es) [Trp 23]
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-0
— r—1
La matriz general de 0 2 -9
proyeccion en perspectiva My =| o " A _2m
Se éxpresa como: fen Ten
P 0 0 1 0
Carlos Gonzélez Morcillo (Carlos.Gonzalez@uclm es) [Trp 34]
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Transf. Modelado

Sistema de
Coordenadas
Universal (SRU)

Sistema de
Coordenadas de
Visualizacién

Sistema de

Coordenadas Local
(Objeto)
z

Aplicamos la transfor-
macion global a cada
vértice del modelo.

Plano de
visualizacion

Carlos Gonzalez Morcillo (Carlos.Gon:
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Veértices
A Nuevos

¥
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