Transformacion rigida directa (rotacion + translacion) en 2D:
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Transformacion rigida directa (rotacién + translacion) en 2D en coordenadas homogéneas:
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Ecuacién de una recta en 2D:
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Movimiento en 3D usando coordenadas homogéneas:
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Propiedades de las Rotaciones
Rl =RT

En2D: Rz;'=R_g =R}

Translacion

Movimientoesp’=p+t, elmovimientoinversoesp’ =p -t



