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Στερεά κίνηση: µεταφορά και περιστροφήΣτερεά κίνηση: µεταφορά και περιστροφή

µεταφορά περιστροφή µεταφορά και περιστροφήµεταφορά περιστροφή µεταφορά και περιστροφή
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Παράλληλη προβολή, επίπεδη επιφάνειαΠαράλληλη προβολή, επίπεδη επιφάνεια

Αφινικό µοντέλο
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Προοπτική προβολή, επίπεδη επιφάνειαΠροοπτική προβολή, επίπεδη επιφάνεια

Μοντέλο 8 παραµέτρων
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Ποιοτικός χαρακτηρισµόςΠοιοτικός χαρακτηρισµός

Οριζόντια µεταφορά Οριζόντιο πανόραµα zoom
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Ποιοτικός χαρακτηρισµός οριζόντιας κίνησηςΠοιοτικός χαρακτηρισµός οριζόντιας κίνησης

Οριζόντια µεταφοράΟριζόντια µεταφορά

Οριζόντιο πανόραµα
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Π ό όΠ ό ό ά ήά ήΠοιοτικός χαρακτηρισµός Ποιοτικός χαρακτηρισµός zoomzoom,  µεταφορά ή ,  µεταφορά ή 
περιστροφή κατά οπτικό άξοναπεριστροφή κατά οπτικό άξονα

zoom

µεταφορά κατάµεταφορά κατά
οπτικό άξονα

περιστροφή κατά
οπτικό άξονα
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οπτικό άξονα



Μεταφορική κίνηση: εστία σύγκλισηςΜεταφορική κίνηση: εστία σύγκλισης
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Γενική περίπτωση: µεταφορική και Γενική περίπτωση: µεταφορική και 
ή ίή ίπεριστροφική κίνησηπεριστροφική κίνηση

•Απαλοιφή όρων µε περιστροφική κίνηση
• Εύρεση σηµείου σύγκλισης µεταφορικής κίνησης
•Λύση γραµµικού συστήµατος για την περιστροφική κίνησηΛύση γραµµικού συστήµατος για την περιστροφική κίνηση
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Αντιστοίχηση σηµείωνΑντιστοίχηση σηµείων

P2 = R P1 + Τ

P1 = Z1 p1 P2 = Z2 p2

Z T p = Z T R pZ2 T* p2  = Z1 T* R p1

Ts p2  || T* R p1

<p2  , T* R p1> = 0

p2
t T* R p1 = p2

t E p1 = 0
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Εύρεση κίνησηςΕύρεση κίνησης

T* R = E

T* = U RZΣ Ut

Ε = U Σ Vt

min || Εt T ||, ||T|| = 1T*  U RZ Σ U

R = U RZ
t Vt ∆ύο λύσεις

min || Ε T ||, ||T||  1

Έλ θ ή ή

Π ί θ ή ή ί

Έλεγχος καθαρής περιστροφής

Εύρεση σχετικών βαθών
Περίπτωση καθαρής µεταφορικής κίνησης
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