3D-Transformationen

Allgemeine Transformationsmatrix
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1 0 0 a
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) .10 1 0 b
Verschiebung um Vektor |b Matrix 0 0 1
c C
0 0 0 1
Skalierung mit den Faktoren sy, s, s, und Zentrum (0,0,0)
s, 0 0 O
1o 0 0
Matrix y
0 0 s, 0
0 0 1

Skalierung an Zentrum (a,b,c)
1. Verschiebung um (-a,-b,-c)
2. Skalierung an (0,0,0)
3. Verschiebung um (a,b,c)

cosaa —sina 0
Rotation um die z-Achse mit Winkel oo Matrix S“(l)“ CO;“ (1)
0 0 0

1 0 0
Rotation um die x-Achse mit Winkel B Matrix |° P ~sinP
0 sinf cosP

0 0 0
cosy 0 -—siny

Rotation um die y-Achse mit Winkel y  Matrix _O : 0
siny 0 cosy

0 0 0
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Rotation um eine beliebige Achse mit Winkel o

RX I‘X

- - -
... Wird beschrieben durch Gerade der Form x=|R, |+1|r,
R r

Algorithmus:

1. Verschiebung aller Punkte, so dass Rotationsachse durch

Ursprung verlauft

1 00 -R,
01 0 -R,
0 0 1 -R,
000 1
2. Rotation um x-Achse, so dass Drehachse in xz-Ebene liegt
1 0 0 0
T r
0 z - 0
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\/ry2+rZ2 \/ry2+rzz
0 0 0 1

3. Rotation um y-Achse, so dass Drehachse mit z-Achse
ubereinstimmt
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0 0 0 1
4. Rotation des Objektes um die z-Achse
cosc —sinc 0 0
sinG cose 0 O
0 0 1 0
0 0 0 1

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



