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Transformaciones Homogéneas
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Consideremos también la traslación del objeto rígido
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Matricialmente…
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“representación homogenea”

“Matriz de transformación homogenea”
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Transformaciones Homogéneas
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“Matriz de Rotación” “Vector  de Traslación”

“Vector de Perspectiva” “Escala”
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“La trasformación 
inversa” 
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Transformaciones Homogéneas
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Consideremos algunas traslaciones elementales
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Transformaciones Homogéneas
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Transformaciones Homogéneas
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Transformaciones Homogéneas
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Consideremos varios sistemas…
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Transformaciones Homogéneas

Ejemplo…
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Transformación de Denavit - Hartenberg
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Cinemática Directa…
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