www.mathematik-verstehen.de  Projektionen von 3D nach 2D
Prof. Dr. Dérte Haftendorn 2013 Lineare Algebra, affine Abbildungen mit Matrizen

Projektion Schraube

~
Projektionen, Haftendorn2013
Alle 3D-Ansichten am Computer sind Projektionen vom 3D-Raumin die 2D-Ebene
= g T 1
ex:=— » — ey:=— » — Richtung der x—Achse, Kavalliersperspektive z oben, y rechts
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ey 0 1 ey 0 1 ey(}]io1
| 2
Xp
xp xp| PP
Allgemein projc- | " exx-xp+yp} speziell proj- wpl” 2
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Definition von xp1(t,u), yp1(t,u), zp1(t,u) in der 3D-Ansicht, parametrisch
o () u
xb(r,u:l:=ex-xp1(t,u)+yp1(t,u) » Fertig konkret xb(r,u) > sin[ﬁ.‘.l-.w—M Bild parametrisch
2
. coslt}u . |
ybl:t,u:l:=ey-xp1(r,u]+zp1(t,u:l » Fertig ybl:t,u) » —————  Bild mit zb(t,u)=0 (im Heft z.B.)
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1.72 | y
Punkt E kann man ziehen, er ist mit seinen Koordinaten ex und ey im ganzen Problem prdisent.
Ausgangsstellung ist die "Kavaliersperspektive" L
E ist die Richtung der x—Achse
10,1l
27
0:2
Y X
¢
-2.49 0.2 (1 0) 2.51
&
E
[-1/2,-1/2)
-1.64

1.2

projektion.tns 2von: 8



www.mathematik-verstehen.de  Projektionen von 3D nach 2D
Prof. Dr. Dérte Haftendorn 2013 Lineare Algebra, affine Abbildungen mit Matrizen

1.3

projektion.tns 3von: 8



www.mathematik-verstehen.de  Projektionen von 3D nach 2D
Prof. Dr. Dérte Haftendorn 2013 Lineare Algebra, affine Abbildungen mit Matrizen

Drehe das 3D—Bild auch einmal so, dasSémanysieht, dass es gar nicht wirklich 3D—ist.
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Projektion z(x,y)

~
Projektionen, Haftendorn2013
Alle 3D-Ansichten am Computer sind Projektionen vom 3D-Raumin die 2D-Ebene
= g T 1
ex:=— *» — ey:=— > — Richtung der x—Achse, Kavalliersperspektive z oben, y rechts
2 7 2 2
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— 1 4
Allgemein projc:Z[ﬁ’xx 1 0] > [‘—’XX 1 0] , speziell proj:Z{ex 1 0] > | 2
ey 0 1 ey 0 1 ey(}]io1
| 2
Xp
xp xp| PP
Allgemein projc- | " exx-xp+yp} speziell proj- wpl” 2
> X —
2p eyy:xprzp p _ Xp
. 2
Definition von xp1(t,u), yp1(t,u), zp1(t,u) in der 3D-Ansicht, parametrisch
[
xb(r,u:l:=ex-xp1(t,u)+yp1(t,u) » Fertig konkret xb(r,u) » u—— Bild parametrisch
2
'y 7 L
ybl:t,u:l:=ey-xp1(t,u:l+zp1(t,u:l » Fertig ybl:t,u) » cosl'l‘]'sinlu)w— Bild mit zb(t,u)=0 (im Heft z.B.)
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1.72 | y
Punkt E kann man ziehen, er ist mit seinen Koordinaten ex und ey im ganzen Problem prdisent.
Ausgangsstellung ist die "Kavaliersperspektive" L
E ist die Richtung der x—Achse
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Drehe das 3D—Bild auch einmal so, dass man sieht, dass es gar nicht wirklich 3D—ist.
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