3D-Transformationen

Allgemeine Transformationsmatrix
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Skalierung mit den Faktoren s, sy, s, und Zentrum (0,0,0)
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Skalierung an Zentrum (a,b,c)
1. Verschiebung um (-a,-b,-c)
2. Skalierung an (0,0,0)
3. Verschiebung um (a,b,c)
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Rotation um die y-Achse mit Winkel y  Matrix
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Rotation um eine beliebige Achse mit Winkel ¢
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Algorithmus:

1. Verschiebung aller Punkte, so dass Rotationsachse durch
Ursprung verlauft
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2. Rotation um x-Achse, so dass Drehachse in xz-Ebene liegt
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3. Rotation um y-Achse, so dass Drehachse mit z-Achse
ubereinstimmt
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4. Rotation des Objektes um die z-Achse
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5. Ricktransformationen

... bei den Drehungen 2 und 3 sind die Cosinus-Terme
unverandert, da cos(a)=cos(-a), die Sinus-Terme, da sin(a)=
sin(-a), durch die negativen zu ersetzen



