Visualizacao 3D



Sistemas de
coordenadas

Espaco do Objeto: Sistema de coordenadas local associado a cada
objeto. Visa facilitar a modelagem de cada objeto.

Espaco da Cena ou do Mundo: Sistema de coordenadas global. Nele
estao incluidos todos os objetos da cena, incluisive a camera virtual.
Neste espaco € possivel saber a relacao espacial entre todos os objetos
do cenario.

Espaco da Camera: Espaco definido por um sistema de coordenadas
associado a camera. Pode ser associado a uma projecao perspectiva ou
a uma projecao paralela. Este sistema é utilizado para definir os
parametros da camera em relagao ao mundo: posi¢ao, orientacao,
distancia focal, etc.

Espaco da Imagem:Espaco definido por um sistema de coordenadas
2D no plano de projecao, onde se localiza a tela virtual.

Espaco do Dispositivo: Espaco associado a superficie de exibicdo do
dispositivo de saida grafica (video, monitor).
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Projecoes planares
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Projecao perspectiva

Modelo de camera pinhole



Especificagao da camera
virtual

e Posicao da Camera: também chamado de centro de projecéo é a
posicao do espago onde a camera sera colocada. Este parametro as
vezes é chamado de posicao do olho (eye).

e Orientacao da Camera: é definida por: uma direcao n=(nx,ny,nz) que
indica para onde a camera esta olhando, uma direcéo de inclinagao v=
(vx,vy,vz). O produto vetorial destes dois vetores n e v definem um outro
vetor u perpendicular a u e a n. Os tres vetores u,v,n definem o sistema
de coordenadas da camera



Especificagao da camera
virtual

* Tela Virtual: definida pelos valores (umin,umax), (vmin,vmax), representa a
regiao do plano de projecéo onde a imagem sera formada.

* Distancia Anterior e Posterior: a distancia anterior n indica onde esta o plano
de projecao e a distancia posterior flimita o volume de visao.
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Camera em OpenGL

void gluLookAt(double eyex, double eyey, double eyez,
double nx, double ny, double nz,
double upx, double upy, double upz);

void glFrustum (double u_min, double u_max, double y_min,
double y _max, double n, double /);



Projecao Ortografica
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Projecao Ortografica

Flano de Projegde
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Projecao Ortografica
em OpenGL
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void glOrtho(double u_min, double u_max, double y_min,
double y max, double n, double /),



gluLookAt revisitado

void gluLookAt(double eyex, double eyey, double eyez,
double centerx, double centery, double centerz,
double upx, double upy, double up2z);
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gluLookAt revisitado
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glMultMatrixf (M) ;
glTranslated(-eyex, -eyey, -eyez);

Espaco do Mundo para Espaco da Camera



glFrustum revisitado

void glFrustum (double u_min, double u_max, double y_min,
double y _max, double n, double /);
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glFrustum revisitado

1.Recorte (Clipping) ﬁ%

frustum

2.Projecao
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Espaco da Camera para Espaco da Imagem



Camera Yaw, Pitch e Row

a: Angulo de rotacao anti-horaria ao redor do eixo z
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Camera Yaw, Pitch e Row
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