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Transformations 2D
Coordonnes homogenes

Pour la rotation
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Transformations 2D
Rotation autour d’un point
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x Translation Rotation

La rotation se fait autour de l'origine,si

on veut effectuer la rotation autour
» d’un point P la solution est de faire la
Translation rotation comme si le point P est
I’origine voir (TD1)




Transformations 2D
Rotation autour d’un point
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Matrice de rotation autour d’un point (voir TD1)




Transformations 2D
Composition des transformations

Remarques :
-la multiplication des matrices n’est pas commutative

donc l'ordre est important, la derniere transformation
se place en premier dans la multiplication
Parmi les transformation de base, les paires de

transformations suivantes sont commutatives :

- Rotation et Rotation

- Translation et translation

- mise a I’echelle et mise a I’echelle

- Rotation et mise a I’echelle uniforme (sx=sy)



Transformations 2D
Changement de base

Nous avons interpreter une les transformations
comme un deplacement de I’objet par rapport a
un systeme de coordonnee

Mais nous pouvons Vvoir une transformation
comme un changement de systeme de

coordonnee



Transformations 2D
Changement de base
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V=xp+yq Le vecteur v est la combinaison

linéaire des vecteurs p g



'Lransformatlémg
angement de base

G'(-sin6,cos0) G(0,1)

p'(cos0O,sinB)

5(1,0)

p' =cosOp +sinfqg
g = —sinB p + cosO g



Transformations 2D
Changement de base
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Transformation
geometriques en 3D



Systeme de coordonnees 3D

En 3D, un point est represente par un vecteur a
trois composants (X,y,z). +

Pour les memes raisons gu’en
2D, nous allons utiliser les

coordonnees homogenes pour

Les coordonnees homogenes du point (X,y,z) sont
(X,y,z,1)



Systeme de coordonnees 3D

Left-handed Right-handed
Cartesian Coordinates Cartesian Coordinates
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Les Transformations en 3D
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La forme génerale d’une transformation en 3D



Les Transformations en 3D
Translation en 3D
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Les Transformations en 3D
Mise a I’echelle en 3D
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Les Transformations en 3D
Rotation en 3D

En 3D la rotation se fait selon un axe est pas un point

Le sense de la rotation se fait selon |la regle de main
droite au la main gauche
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La rotation selon un axe
principal, se fait sur le
plan perpendiculaire sur
cet axe et seules le
coordonnés des autres s +2

Right-Hand System (RHS) or

axes Sont aﬁeCtéeS par Ia Counter-Clockwise (CCW) System
rotation




Les Transformations en 3D
Rotation en 3D autour du Z

La rotation sur I’'axe Z se fait sur le plan XY
Le sens de rotation et de X positif vers le Y positif
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G'(—sinB,cos0,0)
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+X
La rotation autour de I’axe Z est identique a

la rotation autour de ’origine en 2D



Les Transformations en 3D
Rotation en 3D autour du Z
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Les Transformations en 3D
Rotation en 3D autour du X

La rotation sur I’'axe X se fait sur le plan ZY
Le sens de rotation et de Y positif vers le Z
positif LY
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Les Transformations en 3D
Rotation en 3D autour du Y

La rotation sur I’'axe Y se fait sur le plan XZ
Le sens de rotation et de Z positif vers le X positif
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Les Transformations en 3D
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Les Transformations en 3D

Rotation, Mise a I’échelle, Translation
Reflection
x’ i b C . X
Y| | . . | )
= o 4 k B =
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Utilisé dans la projection Mise a I’échelle uniforme



