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Transformaciones ﬁﬂ\

JPasar del sistema de coordenadas del objeto

al sistema de coordenadas de: OCS
dla escena WCS

Jla camara

dla ventana de OpenGL (viewport) M

JPara rotar, escalar o trasladar los objetos en

la escena | o




Transformaciones basicas )

———

Isotropic

Identity Translation Rotation (Unitorm)
Scaling

) transformaciones de perspectivas o proyeccic')n
H Tipos de transformaciones

dCuerpo rfgido: preservan la longitud y el éngulo

 Lineales: preservan las lineas paralelas mas no el éngulo o longitud

JLibre



Uso de las transformaciones

J Pocisionar los objetos en la escena

J Cambiar la forma de los objetos

J Crear varias copias de los objetos
 Detinir la proyeccion de la camara virtual

) Animaciones

(@)



Transformaciones de cuerpo rigido @

) Preservan
[ Las distancias

J Los éngulos




Transformaciones de cuerpo rigido ﬁﬂ\

) Preserva los éngulos




Transformaciones lineales )

Scaling



Transformaciones afin )

) Preserva las lineas paralelas




Transformaciones de perspectiva (&)




Transformaciones libres @\

I No se preservan las lineas

Fig 1. Undeformed Plastic

Fig 2. Deformed Plastic

From Sederberg and Parry, Siggraph 1986



Matriz de Transformacion )
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y'=dxteytf
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Coordenadas homogeneas

] Se agrega una dimension extra

en 2D, se usan 3 x 3 matrices

en 3D, se usan 4 x 4 matrices
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Formulacion afin

Traslacion

x'=ax+by+c
y'=dxteytf
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Formulacion homogenea
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Visualizacion homogenea ﬁﬂ\
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Trasladar (tx, ty, tZ) Translate(c,0,0)
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] Uniforme

scaling: s: =5, = s

Escalar (sx, Sy, Sz)
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JSobre el eje z
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Rotacion ,, ottelk 0)

Jsobre cualquier eje dado por el vector

unitario (ks ky, k)

Z

where c=cost & s=sinb

XV

[ kda(l-c)+c  kdofl-c)-kss  kde(1-c)+hks O
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IR 0 0 1




Combinacion de transformaciones M)

Escalar y luego trasladar

q q
L (L.1) X Scale(2,2) (2,2) Translate(3,1) |(3,1) . (5,3)

(0,0) (0,0) >

>

Multiplicacion de matrices: p' = T(Sp) = TSp

(1 03][200] [203
7S =101 7/l020|l=1]0 2 1
001/(001] |00 1

Atencion: La multiplicacion de matrices no es conmutativa




Composicidon no conmutativa )

Escalar luego trasladar: p' = T(Sp) = TSp

q q
L (L.1) X Scale(2,2) (2,2) Translate(3,1) |(3’1). (5,3)

(0,0) (0,0) >

>

Trasladar luego escalar: p' = S(Tp) = STp

(L.1) Translate(3,1) o) o (4,2) Scale(2,2) (6.2)
>

> >

(84)

(0,0)



Matricialmente

Escalary Iuego trasladar
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Trasladar y luego escalar:
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JEn general




Matrices de trnsformacion en OpenGL m

J Las matrices de transformacion en OpenGL (M) estan
escondidas, son parte del estado de OpenGL

JL.a matriz utilizada para dibujar es la que este activa en ese
momento hasta que sea cambiada

JHay tresmatrices de transtormacion:
JGL_MODELVIEW: 2D /3D transformaciones
AdGL_PRO]JECTION: projeccion
JGL_TEXTURE: texturas



IMatrixMode(GL_MODELVIEW);
ILoadldentity();

[Translatet(dx, dy, dz);
IRotatef(angle, vx, vy, vz);

[Scalef(sx, sy, sz);

(@)



Transformaciones en objetos modeladOS@

J Pocision del objeto en la escena

J Cambiar la forma de los objetos

J Crear multiples copias de los objetos
] Definir la proyecci(')n de la camara virtual

) Animaciones



Describir una escena @\

Scene




Jerarquia de los objetos @\




Agrupar los objetos 3D @

J Organizaci(')n de una escena

Plane

Box Box Box

Box Box Box Box Sphere Sphere



Interseccion de un rayo a un grupo M

] Recursividad a los sub—grupos

N\

Plane

Box Box Box

Box Box Box Box Sphere Sphere



Group {

numObjects 3
Group {

numObjects
Box { <BOX
Box { <BOX
Box { <BOX

Group {

numObjects

‘Group {
Box {

Box {

Box {
Group {

Box {

Sphere

Sphere

Plane { <PLANE

(@)

3

PARAMS> }
PARAMS> }
PARAMS> } } |

2 d

<BOX PARANS> }
<BOX PARANS> }
<BOX PARAMS> } }

Planea

<BOX PARAMS> }-- s
{ <SPHERE PARAMS> }

{ <SPHERE PARAMS> } } }
PARAMS> } }



Material

Group {

numObjects 3
Group !

(@)

numObjects 3

Box { <BOX PARAMS> }

Box { <BOX PARAMS> }

Box { <BOX PARAMS> } }
Group {

Group {
Box { <BOX PARAMS> }
Box { <BOX PARAMS> }

Box { <BOX PARAMS> } }

Lahias

Sphere { <SPHERE PARAMS> }
Material { <ORANGE> }

2a20)S> 3} )

Plane { <PLANE PARAMS> } }




Transformaciones a grupos ™




Clases jerarquicas @\\




Transformaciones ™)

Posicionar grupos de
objetos dentro de la escena

Plane

Box Box Box Box Box Box

Box Box Box Box Sphere Sphere Box Box Box  Box Sphere Sphere



(@)

num!!lects 3

ZRotate { 45 }
numObjects 3
Box { <BOX PARAMS> }
Box { <BOX PARAMS> }
Box { <BOX PARAMS> } } Jsox Box Box

Plane

TranSIate { —2 O O } Box Box Box  Box Sphere Sphere

numObIects 2

Box { <BOX PARAMS> }

Box { <BOX PARAMS> }

Box { <BOX PARAMS> } }

- Group {

Box { <BOX PARAMS> }

Sphere { <SPHERE PARAMS> }

Sphere { <SPHERE PARAMS> } } } }
Plane { <PLANE PARAMS> } }




