Homogenni souradnice

UmozZiuji spojit matici rotace a vektor posunuti do jedné matice a zjednodusit tak vypocet

transformace.

Matici transformace pak miiZzeme psat ve tvaru:
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Kde “R, jematicerotacea “t, vektor posunuti. V dolnim Fadku matice jsou samé nuly, kromé

prvku vpravo dole, kde je 1.
Rovnici transformace pak piSeme ve tvaru:

"P="T,"P



2 vyznamy transformace

1. posunujeme se a pozorujeme bod z jiného dhlu

2. Bod se pohybuje

A P

V obou pfipadech plati: "“P=T-P
Maéme li tfi transformace T, T, T, , které aplikujeme v tomto poradi, pak vypocet musi byt:
newP=T3'T2' T1P

zaleZi na poradi, protoZe nasobeni matic neni komutativni.



Transformace ve 3D
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Musi platit:

1. det|"Ry=1

Matice rotaci v jednotlivych smérech
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Rotace maji 3 DOF (Degreee Of Freedom) — 3 stupné volnosti
To znamena, Ze pro popis rotace sraci tfi udaje.
Translace ma také 3 DOF

Transformace ma tedy 6 DOF
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Rotace kolem osy a

Osa (a,,a,,a,) ,uhela

Rotace kolem os
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Zakladni rotace — Eulerovy Ghly (ry,r,,r,) .V letectvi se nazyvaji (roll, pitch, yaw), pokud

letadlo leti smérem x.

Kvaternion
Jiny tplisob zapisu

Jednotkovy kvaternion (q,,q,,q,.q,)

VSechny zpiisoby jsou zaménitelné
Matice rotace, rotace kolem osy, (roll, pitch, yaw), kvaternion

Srovnani v nasledujici tabulce



Matice rotace Osa a thel Eulerovy thly Jednotkovy
kvaternion
Intuice Ano Ano Ano Ne
Pamétova 9 4 3 4
narocnost
Retézeni Ano Ne Ano
Vypocty Ne Ano
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