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Introducao :

1. (0.5 pt) Dada uma funcio f: R* — R que mapeia cada ponto de um espago tridimensional
num valor real. Explique com uso desta funcdo o que vocé entende por amostragem e por
quantizacao.

2. (0,5 pt) Qual é a diferenga entre uma saida vetorial e uma saida digital em termos do formato
de dados utilizados nos dispositivos de saida de tecnologia de tubos de raios catédicos (CRT)?

Matematica em Computacgao Grafica :

1. (1.0 pt) Mostre que o baricentro de um triangulo é uma combinacdo convexa dos vértices de
um triangulo. O baricentro estd sempre localizado no interior de um triangulo? Justifique.

2. (1.5 pt) Mostre que o ponto de intersegdo P de um raio 7, que sai do ponto E na diregio
17, com uma esfera, de raio R e centrada em O, pode ser determinado através da seguinte
expressao:

P=E+(v—d)V,
desde que # ndo tangencie a esfera. Escreva v e d em funcdo dos pontos F, O, do vetor Ve
do raio R. (Dica: Utilize o teorema de Pitdgoras e o produto escalar na deducio.)

Modelos Geométricos :
1. (1.0 pt) Mostre que o vetor normal no ponto P = (z,y, z,1) de uma superficie quadrica
Az + By’ + C2* + Day+ Eyz+ Frz + G + Hy+ Jz+ K =0
pode ser dado pelo vetor N = (Ng, Ny, N.), onde
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2. (1.0 pt) Mostre que uma superficie de Bézier P(u,v) é invariante sob transformagoes afins, isto

TP(u,v) = »_ > (TP;)B"(u)B}(v)
P(u,v) +d SO (P + d)B™(u) B! (v)

onde T' é uma transformacao linear e d é um vetor de deslocamento.

3. (1.5 pt) Dados 4 pontos de controle P;, P,, P3 e Py e o vetor de nés {0,0,0,1,1,3,3,3}.
Utilize o esquema de de Boor para determinar os pontos P(0.5) e P(1.0) da curva de B-Spline
quadrética (de ordem 3).
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Explique o procedimento, passo a passo.

Transformagoes Geométricas :

1. (1.5 pt) Qual é a matriz de transformacao que deve ser aplicada sobre um cubo de lado unitério
centrado no ponto (5,5, 5) de forma que ele rotacione 45° em torno do seu centro?

. (1.5 pt) Derive a matriz de rotacdo em torno da dire¢do (s, uy,u;) por um angulo 6. (Lem-
brete: Dados d01s quaternlos n = ag+ ia1 + jas + kas e qo = bg + iby + 7by + kb3. qr =
(ao + bo — (@- b)) + (aoh + bo@ + @ x b) ou, em notaciio matricial,
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