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Transzformaciok (Euklideszi
geometria, Descartes koordinatak)

Ponthoz pontot (koordinatakhoz koordinatakat) rendel
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Tonkre tehetik reprezentaciot és az egyenletet!
Legalabb az egyenes (sik) maradjon meg.



Kilsd nézet: pontot pontba, egyenest egyenesbe
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Altér altérbe:
Linearis transzformacio
Matrixszorzas

Projektiv: origon kivili

Y Skalaris szorzat
orzés

Elliptikus: x2 + y2 + w2 =1

Skalaris (Lorentz)
szorzat Orzés

Hiperbolikus: x% + y2 —w2 = —1



Szeretjuk a matrixokat, mert szorzasuk asszociativ

* Transzformaciok konkatenacioja: Asszociativ

Ix', v,z ,w']l=C(..(xvy,2zw]|-T;) T,)..-T
=|x,y,z,w]|-(T{- T, ...-T,)
= |x,y,z,w]|-T

e |nvertalhato transzformaciok csoportot alkotnak




mat4 osztaly

struct mat4d { // row-major matrix 4x4
vecd rows[4];

mat4 (vecdé& it, vecds& jt, vecd& kt, vecdé& ot) {
rows[0] = it; rows[l] = jt; rows[2] = kt; rows[3] = ot;

}

vecd& operator|[] (int i) { return rows[i], }
};
inline vec4 operator* (vecd4& v, matd4& m) ({
return v.x * m[0] + v.y * m[1l] + v.z * m[2] + v.w * m[3];

}

inline mat4 operator* (mat4& ml, matd4& mr) ({
mat4 res;
for (int 1 = 0; i < 4; i++) res.rows[i] = ml.rows[i] * mr;
return res;

}

void GPUProgram: :setUniform(const matd4& mat, char * name) {

int location = getLocation (name) ;
if (location >= 0) glUniformMatrix4fv(location, 1, GL TRUE, mat);




Affin transzformaciok: Euklideszi geometria egyenes
(és parhuzamossag) tarto transzformacioi

U By O x' =ax+by+c
J'x Jy O wérzes y' =dxtey+f
[x',y", W] = [x,y, W] _o’x o'y 1_

Példak:
* Eltolas, elforgatas, tikrozés = egybevagosag
* Nagyitas/kicsinyités = hasonldsag (szogtartas)

* |ranyfiggd nyujtas | , nyiras D




2D forgatas
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z tengely koruli 3D forgatas
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3D eltolas
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3D skalazas
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Forgatas és skalazas
pivot pontja az origod



Pivot (fix) pont

J

1. Pivot az origdba
2. Forgatas vagy skalazas az origd korul
3. Origd vissza



mat4 ,konstruktorok”

inline mat4 TranslateMatrix(vec3 t) {
return mat4d (vec4d (1, 0, 0, 0),
vecd (0, 1, 0, 0),
vecd (0, 0, 1, 0),
vecd(t.x, t.y, t.y, 1)),
}

inline mat4 ScaleMatrix(vec3 s) {
return mat4d4 (vecd(s.x, O, 0, 0),
vecd (0, s.y, O, 0),
vecd (0, 0, s.z, 0),
vecd (0, 0, 0, 1)) ;
}

inline mat4 RotationXYMatrix(float £fi) {

return mat4 (vecd4( cos(fi), sin(fi), 0, O0),
vecd4 (-sin(fi), cos(fi), 0, O0),
vecd (0, 0, 1, 0),
vecd (0, 0, o, 1)),
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Perspektiva Euklideszi geometria lyukas
Egyenesbdl egyenest Végtelen tavoli pontok is kellenek
Nem parhuzamostarto Projektiv geometria




Analitikus geometriak: kilso nézet

W Ambiens tér
AN

Euklideszi: w = 1 Projektiv q=[xy,0]
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[x,,y,, Z’, 1] = [.X', vV, Z, 1] _le 0, 0, [X’,y,, Z” W’] — [x, vV, Z, W] My Myy; My3 My,

Affin transzformacio Homogén linearis transzformacio



Homogeén linearis transzformaciok tulajdonsagai

* Egyenest egyenesbe, szakaszt szakaszba, sikot sikba
haromszoget haromszogbe, kombinaciokat kombinaciokba,
konvex kombinacidkat konvex kombinaciokba

Egyenestartd (t € (—o0, +0)); Szakasztartd (¢ € [0,1])
(X(0),Y(©),Z(t),w(t)| = [Xy, Y1,Z1, wq]t + [X3,15, Z5, wy] (1 — )

p(t) =pit+p,(1—t) /T
p*(t) = (pr" T)t + (p2- T)(1 —t)
p*(t) =pit +p2(1 —t)




Homogeén linearis transzformaciok: sikot sikba
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Kb6zéppontos vetités (projekcio)
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Atfordulasi probléma

1 0 0 0
01 0 0
0 0 1 1/d
00 0 0

Projektiv egyenes (topoldgia)
[X(@),Y (), Z(t),w(t)] = [X1, Y1, Z1, wq]t + [X3,Y5, Z5, wo](1 — t)

|dealis pont ‘\

Szakasz ?7??
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