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Cémeradefuro (a); Modelo de cAmera (b).
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Figura 2. Vetor de visdo, vetor vertical e distanciafocal (a); sistema de coordenadas da camera
virtual (b).
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Figura 3. Espaco daimagem (a); telavirtua (b).
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Figura4. Telavirtual no espaco daimagem (a); volume de visdo (b).
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Figura 5. Volume de visdo normalizado.
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Figura 6. Espaco de ordenacéo.
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Figura7. Disténciafocal e angulo de visdo (a); orientacdo, posicao e foco (b).
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Figura 8. Mudanca do espaco de cena para o espaco da camera.
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Figura9. Cisalhamento (b); escalamento (c).
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Figura10. Céculodea, eay.
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Figura11. Volume de visdo reto.



(-1,11)

,,,,,,,

%
(-1,-1,1)
~z=1
1,-1,0)

(1-11)

Figura 12. VVolume de visdo no espaco de ordenagéo.
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Figura 13. Os pontos do plano z = 1 n&o sfo aterados por 7.



Figura 14. Construc&o do referencial da cAmera
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Figura 15. Par@metros de cAmera do OpenGL.



Figura 16. Especifac8o inversa para posicionamento de um ponto.



