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Tendo em consideracgéo a especificacao de vistas (baseada no sistema PHIGS) e o pipeline de
visualizagéo 3D apresentados nas aulas:

A

Imagine uma cena composta por uma estrada rectilinea e um carro em deslocamento nessa mesma
estrada. Pretende-se “filmar” esse mesmo carro em modo de perseguicao aérea (tal como se a cena
estivesse a ser gravada dum helicéptero cuja velocidade em relagéo ao carro € nula). Partindo duma
especificacao inicial adequada duma vista (valores de VRP, VPN, VUP, PRP, limites da janela e
planos de recorte anterior e posterior), indique que alteragcdes (minimas) a esses mesmos
parametros seria necessario ir efetuando ao longo da animacao por forma a conseguir o objetivo
enunciado! Justifique!

Durante a captura da sequéncia de imagens referidas em A., se pretendesse ampliar ou reduzir o
tamanho final do carro na imagem, que parametros da especificagao da vista alteraria e de que
forma, para cada uma das situagdes (ampliacao e redugéo)?

Qual a vantagem da utilizagdo da transformagéo do volume candnico da projecao perspetiva no
volume canénico da projec¢ao paralela (unhinging transformation) no contexto da implementagéao
dum pipeline grafico 3D?

Considere a representacéo de objetos solidos através da sua fronteira recorrendo a malhas de
triangulos guardadas num ficheiro. Considere ainda que o ficheiro ndo contém quaisquer definicbes de
vetores normal.

A

De que forma poderiam essas normais ser estimadas, em cada vértice, assumindo que o objeto
representado é uma aproximagao poligonal a um objeto com superficie curva? Explique o processo
de forma detalhada e ilustre uma situagdo onde o resultado n&o seria 0 mais desejado.

Se o0 objetivo fosse representar ndo um objeto com superficie curva, mas sim o poliedro definido
pelas faces poligonais constantes do ficheiro, como determinaria as normais em cada um dos
vértices nessa situacao? E que técnica de sombreamento deveria ser usada para desenhar o
objeto?

Como sabe, a utilizagdo de coordenadas baricéntricas permite estender qualquer funcao definida
nos vértices da malha de tridngulos para o seu interior. Indique uma importante propriedade desse
mecanismo presente ao longo das arestas da malha e indique porque a considera importante.

Considere o modelo de iluminagdo de Phong, para varias fontes de luz, o qual pode ser descrito pela
equacéo abaixo:
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A. Expligue, socorrendo-se da formula apresentada, como o modelo trata da reflexao especular.

Indique todas as entidades envolvidas no modelo, relativas a esse tipo de reflexao.

Procederia a alguma alteracdo dos parametros envolvidos na formula apresentada, a medida que
fosse adicionando fontes de luz, de modo a tentar aproximar de forma mais correcta o que se passa
ao nivel fisico? Justifique!

Indiqgue em que consiste a técnica de “bump mapping” e quais as limitacdes inerentes a mesma,
face ao que se pretende simular.



