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MATRIZ VIEW

Espaco de Mundo->Espaco de Visao
m Transferéncia de objetos do cenario (mundo) para sistema de coordenada da
visao.
m Dada a posicao do observador/camera:

» Transladar o observador para a origem do sistema de coordenadas do mundo.
> Rotacionar 0s eiX0s Xyiew, Yviews Zview d0 Observador para alinhar com os eixos do

mundo Xworldy Yworld, Zworld-
m A Matriz View € composta por Rotacao e Translagao.




MATRIZ VIEW

Determinando Ponto de Visao e Target:
m E preciso definir as coordenadas da cdmera em relacao ao Espaco Mundo.
m E o ponto de visao (olho) do observador.

Po = (Xo0,Y0,20)
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Neste exemplo, o ponto de visao € a coordenada (0, 0,2) e o Target & a coordenada
(0,0,0).



MATRIZ VIEW

Determinando o vetor normal N:
m A partir do ponto de visao e target, conseguimos uma "direcao" da camera.
m Obtém o eixo z da camera (z,;qy,)-

- g -X
2 Murartinn

Uma forma de calcular o vetor normal N é subtrair o ponto de visao com o target e
depois normalizar.




MATRIZ VIEW

Determinando o vetor view-up V:
m O vetor V usualmente é definido como (0,1, 0).

m Usaremos para obter o eixo y da camera (Vyjew)-
Vxn

U= — =
|V x n|

(u.l.olT
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(uXa uy, Uz)

X

O vetor normalizado u € utilizado para obter o x;e,- A partir de u e n, obtemos o

Yview-




MATRIZ VIEW

Determinando o vetor view-up V:
m O vetor V usualmente é definido como (0,1, 0).
m Usaremos para obter o eixo y da camera (Vy;ew)-
vV=nxu=(V,Vy, V)

O vetor normalizado u € utilizado para obter 0 x;e,- A partir de u e n, obtemos o

Yview-




MATRIZ VIEW

Coordenadas da Visao

Yview
VA
u
- Xyiew N
n n= ] = (nx, Ny, ny)
Zview Vxn




MATRIZ VIEW

Gerada por Translagao e Rotacao:

m Se a origem do sistema de visao for Py = (Xo, Yo, 20), @ matriz de translacao

sera:
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m A matriz de rotagao pode ser obtida dos vetores u = (ux, Uy, Uz), v = (Vx, Vy, Vz)

e n = (ny, ny,ny):
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MATRIZ VIEW

UX Uy Uz —u- PO
VX Vy VZ -V - PO
nX ny nz —n- PO
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https://learnopengl.com/Getting-started/Coordinate-Systems

EXERCICIO PARA COMPUTO DE PRESENCA

Modifique o exercicio da aula anterior para considerar a matriz View. Demonstre o
resultado da operacao sobre os vértices ja alterados pela matriz Model.

10/ 10



