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Rotaciones en 3D
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Rotaciones en 3D especificando punto de vista

Punto donde se encuentra el observador (dato)      
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1. Normalizar 
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2. Calcular 
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3. Normalizar 
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4. Calcular 
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5. Definir la matriz de rotación como:

En caso de que se quiera realizar una proyección en perspectiva, pre-multiplicar la matriz de rotación obtenida por:

donde "d" es el módulo de 
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Matriz para proyección en perspectiva
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