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Recorte (Clipping)

Determinar os pontos contidos no volume de visao/janela de
exibicao.




Recorte (Clipping)

Particao em dois
Subespagos: InterIOr e PART 2: CHANGE THE 8IZE OF THE WINDOW FOR ZOOM EFFECT Volume de recor‘te
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Caixa Recortante
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Recorte

Caixa recortante convexa

Pontos: verificar se estao na intersecao dos
semi-planos definidos pelas retas suporte
dos lados da caixa

Sequéncia de Segmentos (Polilinhas):
identificar os pontos dos segmentos que
estao na intersecao dos semi-planos
definidos pelas retas suporte dos lados da
caixa

Poligonos: identificar os pontos do poligono
gue estao na intersecao dos semi-planos
definidos pelas retas suporte dos lados da
caixa



“Algebrizar” Problema

A

Intersecao > Solucao de Sistemas de Equacoes

Pontos: satisfazer equacdes dos semi-planos
nle.x+ny’l.y+d <0

Polilinhas: reduzir o problema a particao de cada segmento P(t)
da polilinha em sub-segmentos e identificar os sub-segmentos no

Interior da caixa
P(t)=P,+t(P,-P,)

nx’l.x+ny,l.y+d <0
Poligonos: reduzir o problema a particdo de cada segmento da

polilinha em sub-segmentos e conectar 0s sub-segmentos para
formar regides de recorte.



Volume Recortante

cutting
covl oplane

No lugar de retas-suporte, temos planos-suporte

nx,l.x+ny,l.y+nz,l.z+d20



Recorte em 2D
Algoritmo de Cohen-Sutherland

Caixa de recorte retangular alinhada com os eixos

1001 0001 0101
| /
1000 0000 0100
o\ /
1010 0010 ’ 0110
Z 0000, trivialmente fora
AND bit a bit trivialmente dentro
. = 0000 <

™~ Intersecao



Recorte em 2D
Algoritmo de Cohen-Sutherland
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Recorte em 2D
Algoritmo de Ponto Médio
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| /
1000 0000 0100

; 4
1010 0010 ) 0110

Caso nao trivial > Caso trivial



Recorte em 2D
Algoritmo de Ponto Médio
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Recorte em 2D
Algoritmo de Ponto Médio
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Recorte em 2D
Algoritmo de Ponto Médio
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Recorte em 2D
Algoritmo de Ponto Médio
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Recorte (Clipping)

Algoritmo de Cyrus-Becker
Caixa recortante convexa

Determinar e ordenar os pontos de
"2 intersegao:
" N, (P, — Q)
$ 'Ni (Pl _ Po)
. Somente Intercepta em 2 pontos:
N5 >entra ((P,-P,).n,<0)

________ \ . 8¢ >sai((P,-P,).n >0)

Somente na ordem (entra,sai)



Recorte em 2D
Algoritmo de Liang-Barsky

Caixa recortante retangular

- P.=P(1
Nt Pla,) / ° @) P(a) = (1-00) P, + o P,

E(Xmax1ymax) X(a) - (1- Xy X
[Y(OC)J (o) [ YJ e [yz }

) n, o Gy )Y

062: (Xmax_xl)/(xz_xl)
Ol;= (ymax'yl)/ (yz'yl)

o= (Xmin'xl)/ (Xz'xl)
oy, 0, 005,0, € [0,1]

(Xmin’ym%n)

n Somente na ordem (entra,sai)
1

P1:!P(O) »entra ((P,-P,).n.<0)
»sai ((P,-P,).n. >0)



Recorte de Areas em 2D
Algoritmo de Sutherland-Hodgman

entra sai entra sai
a ~ N o
fl‘. \ F
I.l i
A/ Ifll‘ J

entra sai

J:' \o entra

/entra
— -

h /¥ +sai

Ao invés de sair, contorna
a fronteira da caixa
recortante até proxima

Intersecao (entra)




Espaco de Exibicao

Algoritmo de Weiler-Atherton
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Espaco de Recorte
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Em qual espaco?

et oo, raar) / {right iop,far)
-~

Espaco da Camera (VRC)

/

Perspective View Voluma Crthagraphis View Volumea

Espaco 4D: antes da
ortoaraphic diviséo pela coordenada

Projechon

Farspesciia

o homogénea w
,
s /] B Espaco 3D Normalizado
: N (NDC): ap6s a divisao pela
N\ \\‘ coordenada homogénea w
Clipping §
Espaco de Dispositivo 2D (DC)

/¢ 1.




Em qual espaco?
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Em qual espaco?
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-~
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Recorte em 3D (w=1)
Intersecao segmento-plano

P(t) =a+t(b-a)

f(P(t) =n (P -Q)=0

n(@a+t(-a)-Q)=0

n(a—0Q)
n (a-b)

[ =



Projecoes Perspectivas
Interpretacao geométrica

W w(z)




Recorte em 4D (w % 1)

Recorte de um segmento pode resultar em 2 sub-segmentos!




"ls"'

Recorte em 4D (w # 1)
Apos a divisao por w?

(X,y,w)




Recorte em 4D
Apos a divisao por w

: PRP -
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11 14
P3 |
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Em qual espaco?
w <0

(right 1o, rear)

(et boinem, ra s {right iop,far)
r /
=fap
". 1
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Espaco 4D: antes da
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,
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Recorte em 4D
Antes da divisao por w

(X,y,w)
7 w>0

@ e | e o

w<0 ‘/'




Recorte em 4D
Antes da divisao por w

+F

10

15

PRP e-

11 14 p

P3

+F

12

13



Recorte em 4D

E'Fy'!z

-1= <+l

1
-W < X,Y,Z <W

Dado: P(t) = a + t (b-a) Possibilidades:

Intersec&o com x=-w: (en_tra,?au)
w, +t (W, —w,) = -(X, +t(X,-X) (sai,entra)
t= Wa i Xa E’
(Wa T Xa) - (Wb + Xb)
%
g Q
Analogamente, com ™ ¥
X:W’ y:'W, y:W1 Z:'Wy w= |
Z=W




Fluxo de Projecao
Espaco de Recorte para wzl
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