
=


Sx Sy Sz −PxSx − PySy − PzSz

Ux Uy Uz −PxUx − PyUy − PzUz

Fx Fy Fz −PxFx − PyFy − PzFz

0 0 0 1

 =


Sx Sy Sz −P · S
Ux Uy Uz −P · U
Fx Fy Fz −P · F
0 0 0 1




