Proba ZH- B csoport megoldas

1. Geometriai villamkérdések

a)

b)

c)

irja fel az origéra torténd kozéppontos titkrozés matrixat euklideszi koordinatakban.
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Az [5, 3, 4] euklideszi vektornak adjon meg 2 kiilénb6z6 homogén koordinatas
megfelel6 ekvivalenst!

[%%%] = [Xn, Y, Zn, h], tehat [5,3,4] - [5, 3,4, 1], illetve [10, 6,8, 2]
Mi az atfordulasi probléma?

Az atfordulasi probléma azt jelenti, hogy a vetitett szakasz valamely pontja a vetités
soran egy idedlis pontba kerl. A Descartes-koordindtarendszerbe visszatérve Ugysem
tudunk mit kezdeni a végtelen tavoli pontokkal, hogy a vetités el6tt eltavolitjuk azokat,

akik idealis pontokra kerilhetnének.

Kétdimenzidban: [

Idealis pont

»\=Projekt|'v egyenes (topoldgia)
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2. feladat - Paraméteres gorbék

a)

Paraméteres gorbék esetén definiald a lokalis vezérelhetdség és a konvex burok
tulajdonsagokat! Melyek az elégséges matematikai feltételeik, és mik a praktikus
elényeik a fenti jellemzdk teljesiilésének? Osztalyozd a tanult gérbéket a két jellemzé
alapjan, legalabb harom olyan gorbét emlitve, melyek koziil barmelyik kett6
kilonbozik legalabb az egyik tulajdonsagban.

Azért érdemes paraméteres gorbékrdl beszélni, ha adott kontroll pontokat szeretnénk
kozeliteni gorbékkel / gorbét illeszteni rajuk. Eleinte a Lagrange gorbével prébélkoztunk,
ezzel az interpoldcids eljarassal a f6 problémank az volt, hogy ,,tul gérbe” nagyon sok
szlikségtelen gorbiilet lehet az eredményben, nem feltétlenil fontos szamunkra, hogy
minden csticson atmenjen a kapott gorbe. Ennek nyoman azt a konnyitést tettiik, hogy a
gorbe minden pontja maradjon a vezérl6pontok konvex burkan beliil és elég ha csak az
elsd és utolsé ponton halad keresztiil a kapott gorbe.

Az altalunk keresett gorbe a
m
FO =) Bi()-7
i=1

Ekkor a konvex burok tulajdonsag elégséges feltétele:
B;(t) =0, vt € [0,1], i=0,.m



22340=14 vt € [0,1]
i=0

A lokalis vezérelhet&ség azt jelentette, hogy a kontrollpontok mozgatdsa mennyire
eredményez globdlis valtozast a kapott gorbében. Tehat egy kontrol pont mozgatdsa nem
csak a vezérld pont kornyezetét, hanem az egész gorbét valtoztatja. Radaddsul minél tobb
vezérl6é pontunk van annal inkabb approximaciés jellegli lesz az eredmény, és egyre
kevésbé fog a gorbénk ott elhelyezkedni ahol varnank téle.

Bézier approximacié Lagrange interpolacié B-spline
konvex burok (+) konvex burok (-) konvex burok (+)
lokalis vezérelhet6ség (-) lokalis vezérelhet&ség (+) lokalis vezérelhet6ség (+)

3. feladat - OpenGL
a) Milyen ModelView és Projection matrixokkal dolgozik és melyik pixelt szinezi at a
koévetkezd program (irja fel az ered6 transzformaciot)?

glMatrixMode (GL_PRJECTION); //kamera modell kivalasztas
és fokuszalas
glLoadIdentity (); //aktudlis matrix egység matrixra

allitéasa

glScale (1, , ); //y és z iranyban 1/10-re
csokkentés

glScale ( , 1, ); //x és z iranyban 1/10-re
csdkkentés

glMatrixMode (GL_MODELVIEW); //modell-nézeti
transzformacidé (objektumok és kamera elhelyezkedés/irany
glLoadIdentity () ;

glTranslatef (5, 6, 4); //eltolads az adott vektorral
glRotatef (2, 3, 4); //forgatas

glBegin (GL POINTS) ;

glvertex3f (1, , 1)

glEnd ();

Fogalmam sincsen.

4. feladat - Animacié
a) Sorold fel a paramétertérben tértén6é mozgastervezés (animacid) lehetséges fajtait, és
mindegyiket jellemezd par mondattal!
Az animacié azt jelenti, hogy a megjelenitett kép az id6 figgvényében valtozik, tehat
mozog. Az animdcio felvétele az egyes objektumok és a kamera paramétergérbéinek a
megadasat jelenti. A feladat megoldasa egyrészt a szabadformaju gorbéknél megismert
mddszerekkel lehetséges, masrészt specialis, a mozgas tulajdonsagait is kihasznalé
eljarasok is bevetheték. A legfontosabb lehetdségek:
l. Spline animécid
Az egyes paraméter idG fliggvényeket 2D gorbékkel adjuk meg, amelyeket a
folytonossagi és a lokalis vezérelhetGségi elvek miatt leginkabb splineokkal
definidlunk.
Il. Képlet animdcid (script animation)
A paraméter-idé fliggévnyeket kdzvetleniil algebrai alakban adjuk meg.
Il Kulcskeret animacio (keyframe animation)
A felhasznald a mozgas soran bejart pozicidkat csak néhany kulcspontban
definialja, amelybdl a program a tébbit interpolacids vagy approximacios
technikdval meghatarozza. Altalaban splinet hasznalunk.
V. Pdlya animdcid (path animation)




A mozgast egyetlen 3D gorbével adjuk meg, és elvarjuk, hogy a kivalasztott test a
gorbe mentén végighaladjon. A sebességvektort a palyagorbe differencidlasaval
kaphatjuk meg.

Fizikai animacié (physical animation)

A testekben id6ben valtozé erék hatnak, melyek hatasara azok elmozdulnak vagy
elfordulnak. Ennek kévetkeztében Uj erék is ébredhetnek. Az er6k minden fontos
mozgastulajdonsagot leirnak, ezért elég ha az er6ket leirjuk, majd a
mozgastorvényeket szimuldlva kiszamolni a rendszer elemeinek mozgdsat.




