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Representacdao no Computador
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Isosuperficies em Grid




Interpolacao de Sinais Discretos
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Interpolacao Linear

flx) = (1 —=t)gli] + tgli + 1], f(x)= (1 —1)gli] + tgli + 1]
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f ndo é diferenciavel parak € N.




Interpolacao Polinomial

Vetores Normais




Interpolacao Polinomial

Definicao: o espaco das funcoes spline de grau n € o conjunto

s" ={f EC"" | [ sy € um polinémio de grau n}

Sef € S' entdo f(z) = Z clk|By(x — k)
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Interpolacao por Splines

Afirmacdo: Para cada espaco S (n>1) existe uma funcao
b-spline de grau n, B, tal que {B,(--k)},., ¢ uma base do
espaco S”, ou seja, cada f pode ser escrito da forma

J(x) = éC[k]Bn (x—Fk)

. Goeﬁaentes c[k] unlcamente determl dos porf);fi’7;7trc ‘




Interpolacao por Splines

Recursdo ‘ B, =B,*B,
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Interpolacao por Splines

|l:] Feea ur:der f(t)ga-t.; 1
f(x) 1

at-v




Interpolacao Local

E se quisermos fEC*?

K . 1m

Solucdo: buscar fem S°.




Interpolacao por Splines

0 ,selx|=2
B,(x) = é°(2—|x|)3 ,sel=|x|<?2
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Interpolacao por Splines
PaoraxeZ (k=1—1,i,1+1):

) = el — 1]+ 2erhl + Lot
f(k) = 6C[A, 1] + 6C[A,] + GC[A + 1]]

ot = ([535] =) 1
o[k = ([éé;] ) *g) K,




Interpolacao por Splines

Transformada Z

141 -6z
h[k] = lggg] = 22 Zlkl com, zZ = —2+\/§




Derivacao de Sinais Interpolados

f(x)= ) clk]Bs(x — k)

keZ




Derivacao de Sinais Interpolados

Caso Tridimensional

fla,y,z)= Y  ci,jk]Bs(w —i)Bs(y — j)Bs(z — k)

i,i,kEZL 1

1i.kEZ

fer(®,y, 2) = Z cli,j, k| By (x —i)Bs(y — j)Bs(z — k)
1i.kEZL

> cli,j. KBy — i) By(y — ) Bs(> —
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Derivacao de sinais interpolados




Curvatura da Interpolcao por Splines

Vf
N=m Vf=(fi 0 f2)




Curvatura da Interpolcao por Splines
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Curvatura da Interpolacao por Splines




Problema da Invariancia

Importancia: manter propriedades geométricas
Vetores Normais, Curvatura, etc.

Invariante por movimentos rigidos.




Problema da Invariancia

Definicao: uma propriedade geométrica A em um objeto O
é invariante por movimentos rigidos T se, Vp € O, tivermos
A(T'(p)) = Alp).

Ortogonalidade é preservada
Vf é covariante por movimentos rigidos.

se < N,0,, >=0,entio < A~'N, Ao, , >=0 4




Problema da Invariancia

Definicao: uma propriedade geométrica A em um objeto O

é invariante por movimentos rigidos T se, Vp € O, tivermos
A(T'(p)) = Alp).

Problemas no caso discreto:
amostragem (grid) nao é invariante!!
Importante no reconhecimento e reconstrucao de superficies




Aplicacoes

Imagens Médicas
Visualizacao de Superficies
Modelagem 3D
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Proxima Aula

Entrada

Saida

P{Jc-m‘o .




Proxima Aula

Algoritmos Loca/




Proxima Aula

Visualizacao de Curvatura




Proxima Aula

Algoritmos Globais




