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Introducao - Objetivos

Estudo e implementacéo de um prototipo
de software para modelagem de objetos 3D com
uso desweeping e visualizacao de trajetoria e
rotacao

Obijetivos especificos:
® Estudo sobre modelagem de objetos 3D,
utilizando a técnicasweeping
® Estudo de ambiente de Camara Sintética
® Implementacao do prototipo de software
para geracao de objetos 3D



Fundamentacao Tedrica - Ambientes 3D

Camera Sintética

» Conceito
e Universo
* Plano de Projecao
* Projecao (3D/2D)

e Objetivos




Fundamentacao Tedrica Ambientes 3D

Camera Sintética — Plano de Projecao
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[ A V
o Porgao do universo selecionada para
Centro de projecao. visualizaco.

Plano de projecao.




Fundamentacao Tedrica -OpenGl

* O que é Open Graphics Library)
 Quando surgiu
e Vantagens:
e Padrao de Industria (aberto)
 Estabilidade (+ 7 anos)
» Escalabilidade

 Facilidade de Uso (Codigbyrivers)




Fundamentacao Tedrica -OpenGl

O
Aplicacoes:
I  Aplicacbes Windows
e Animacao 3D, modelagem e renderizacao
- e Kits de ferramentas e bibliotecas
e JOgos
 VRML
e Utilitarios
0

» Analise de dados e mapas

e Aplicacbes LINUX e Mac



Fundamentacao Tedrica -OpenGl

Funcoes Graficas

I » Buffer de Acumulacao

- e Mistura Alfa
 Anti-Aliasing
 Bufferizacdo Dobrada
 Modo Imediato

0

e Primitivas e Primitivas Raster

 Mapeamento de Textura

e Tamponamento Z



Fundamentacao Teodrica — Modelagem 3D

Representacao por Fronteira




Fundamentacao Teodrica — Modelagem 3D

Geometria Solido-Construtiva

Adicao
Cilindro 1 Cilindro 2 Cilindro 2 @

Prim. L Prim.
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Fundamentacao Teodrica — Modelagem 3D

Instanciacao de Primitivas

Ay

X[1] := 5; y[1] := 5;
X[2] :=5;y[2] := 9;
X[3] :=9;V¥[3] :=9;
X[4] :=9; y[4] :=5;

X[5] := 5; y[5] := 5;
Polyline(5, x, y);

X[1] := 4; y[1] := §;
X[2] :=7;y[2] .= 11,
X X[3] := 10; y[3] := 8;
Polyline(3, x, y);
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Fundamentacao Teodrica — Modelagem 3D

Sweeping

O queé

e Utilizacao

* TIPOS
e Translacional
* Rotacional
* Helicoidal
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Fund. Teorica —Sweeping Translacional

 Trajetoria Reta

Perfil

:

A
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Fund. Teorica —Sweeping Translacional

* Poliedro Gerado (prisma)

ﬁ\z

14



Fund. Teorica —Sweeping Rotacional

*Trajetoria Rotacional
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Fund. Teorica —Sweeping Rotacional

 Rotacao em torno do eixo Z

a ->angulo
X' =(X* Cos a)-(Y * Sen a)
Y'=(Y* Cos oO)+(X* Sen )

i
X 4
()
.. / a
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Fund. Teorica —Sweeping Rotacional

T

E _Perfil

o

G

Paralela

ol

Meridiana
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Fund. Teorica —Sweeping Helicoidal

ecnicas

7

eDuas T
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Desenvolvimento - Recursos

® Ambiente
® Borland Delphi Versao 5.0

® Biblioteca Grafica OpenGil
® SignSoft Visit Components 2.0
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Desenvolvimento - Recursos

®*SignSoft Visit Components 2.0
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Desenvolvimento - Especificacao

*Diagrama de Contexto
°DFD
®*Diagrama Hierarquico Funcional

® Prototipacao
® Refinamento
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Desenvolvimento — Especificacao - DC

) Parametros ~ /'Protétipo de
— T " [ Geracéo de
Usuario Figuras Objetos Com
> Uso de
Projecbes Sweeping

A
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Desenvolvimento — Especificacao - DHF

Prototipo de Modelagem de Objetos com Us@akeeping

Arguivo Visualizacéao GerarSweeping
Abrir Fi Zoom
rir Figura Translacional
Abrir Parametros Translacao
~ Rotacional
Salvar Figura Rotacao
Salvar Parametros Ajustar Helicoidal
Visualizar
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Desenvolvimento

®*Arquivos
®* PSW (Parametros do Sweeping)

®* SWP (Sweeping)
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Desenvolvimento - Arquivo PSW

[Translacional]

Deslocacao X=2
Deslocacao Y=2
Deslocacao Z=2
Numero Perfis=4

[Rotacional]

Eixo Rotacdo=1
Numero Perfis=30
Angulo Rotacao=360

[Helicoidal]

Deslocacao X=0
Deslocacao Y=1
Deslocacao Z=0
Eixo Rotacao=1
Numero Perfis=30
Angulo Rotacao=360
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Desenvolvimento — Arquivo SWP

i Teste_swp - Bloco de notas [ [=] B4

Arquivo  Editar Pesquizar  Ajuda
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Desenvolvimento Sistema de Coordenadas

» Mao Direlta
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Desenvolvimento Sweeping Translacional

 Armazenamento (duas estruturas)
e Parametros

» Geracao dos Perfis

28



Desenvolvimento Sweeping Translacional
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Desenvolvimento Sweeping Rotacional

« Armazenamento (duas estruturas)
e Parametros

» Geracao dos Perfis
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Desenvolvimento Sweeping Rotacional
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Desenvolvimento Sweeping Helicoidal

 Armazenamento (duas estruturas)
e Parametros

» Geracao dos Perfis
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i

Desenvolvimento Sweeping Helicoidal
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® Objetos Confusos

Helicoidal

-

E_'H M® Perfig 30 -
* Angulo (380 = |

w oy hiqulo _I,

Conclusao
|
® Trés Técnicas Geradas
® Ambiente de Desenvolvimento
]
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Consideracoes Finais

Limitacoes
® Curva nao suaves (facetada)

® Rotacao apenas em torno dos eixos

® Spline para trajetoria

® Rotacao em torno de um ponto qualquer

® Preenchimento de superficie (textura)

® Visualizacdo de mais angulos (+ janelas) -

I Extensodes
=



