
Transformación rígida directa (rotación + translación) en 2D: 

 

(
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𝑦′
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Transformación rígida directa (rotación + translación) en 2D en coordenadas homogéneas:  

 

(
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𝑦′
1
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Ecuación de una recta en 2D: 

𝑎𝑥 + 𝑏𝑦 + 𝑐 = 0 

(𝑎 𝑏 𝑐) (
𝑥
𝑦
1

) = 𝑎𝑥 + 𝑏𝑦 + 𝑐 = 0 

𝑙𝑇p = 0 

 

Movimiento en 3D usando coordenadas homogéneas: 

(

𝑥′
𝑦′

𝑧′
1

) =  (
R 𝑡
0 1

) (

𝑥
𝑦
𝑧
1

) 

 

(

𝑥′
𝑦′

𝑧′
1

) =  (

∗ ∗ ∗
∗ ∗ ∗
∗ ∗ ∗

𝑡𝑥

𝑡𝑦

𝑡𝑧

0 0 0 1

) (

𝑥
𝑦
𝑧
1

) 

 

 

 



Propiedades de las Rotaciones 

𝑅−1 = 𝑅𝑇   

En 2D:      𝑅𝜃
−1 = 𝑅−𝜃 = 𝑅𝜃

𝑇  

 

Translación 

Movimiento es p’ = p + t,    el movimiento inverso es p’ = p – t   


