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Transformaciones 2D

Las transformaciones geométricas 2D son imprescindibles en la transformacion
y visualizacion de nuestro modelo

Las transformaciones basicas son las afines: traslacion, rotacion y escalado

Las matrices de transformacion son las siguientes:

cos(a) -sen(a) O

R=|sen(at) cos(a) O

0 0 1




Transformaciones 2D

® Podemos combinar varias transformaciones para definir transformaciones mas
complejas
® Por ejemplo, rotacion respecto a un punto cualquier (xc, yc):
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Transformaciones 2D

processing permite que toda primitiva de dibujo quede afectada por una matriz
de transformacion interna, conocida generalmente como la matriz modelo/
vista

La caracterizacion de esta matriz nos permite transformar el sistema de
coordenadas original de nuestro modelo en el sistema de coordenadas de
nuestro dispositivo, o cualquier transformacion arbitrariamente compleja
Inicialmente, la matriz modelo/vista es la matriz identidad, no afectando a
ninguna primitiva de dibujo
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Transformaciones 2D

Ejemplo:

// Rotacién respecte a un punto arbitrario
int xc, yc;

size (300, 300);

transform2D

// Rotamos respecto al centro de la ventana
xc = width / 2;
yc = height / 2;

// Debemos especificar las matrices en

// orden inverso al que afectaran realmente
// a nuestro modelo

translate (xc, yc);

rotate(PI / 4.0);

translate (-xc, -yc);

// Ahora dibujamos una elipse haciendo

// que su centro esté en (xc, yc), con

// diametro horizontal de 100 y 200 de

// diametro vertical.

// El efecto serda su rotacidén en 45 grados
// respecto a su centro

ellipse(xc, yc, 100, 200);




Practica 4-1

® Modificar la practica 2-1 de visualizacion de funciones
trigonometricas de forma que se realice un cambio de
sistemas de coordenadas de [0, 2*PI] a [0,
width] yde [-1, +1] a [height, 0], mediante la
definicion de la correspondiente matriz modelo/vista
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Transformaciones 2D

Otras operaciones relacionadas con la matriz modelo/vista:

resetMatrix ()
® |nicializa la matriz modelo/vista igualandola con la matrix identidad

puishiMaitieiai(s)
Popliaiieassi)
® processing dispone de lo que se denomina una pila de matrices
e Cuando se ejecuta pushMatrix (),la matriz de transformacion
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Transformaciones

// Un ejemplo de uso de // Un segundo sistema de

// pushMatrix() y popMatrix() //coordenadas:

size (300, 300); // Adicionalmente al cambio
//anterior,

noFill () ; // aplicamos una rotacién

background (0) ; rotate(PI / 4.0);

stroke (255) ;
// Dibujamos la misma elipse,

// Un primer cambio de sistema de // pero en este caso quedara
// coordenadas: // afectada por las dos

// Movemos el (0,0) a la mitad // transformaciones

// de la ventana // anteriores

~ translate (wi
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transform2D




