Алгоритми за визуализаця

Алгоритмите за визуализация на модели на тримерни обекти са централни алгоритми в генеративната компютърна графика. Важността им се дължи на това, че техническите устройства могат да извеждат само графична информация. Алгоритмите за визуализация могат да се разглеждат  като операции по преобразуване на представяния на тримерни обекти в графично изображение. 

Известни са голям брой алгоритми за визуализация, постигащи в различна степен характеристиката скорост на визуализация. Но скоростта  на визуализация е в противоречие с детайлността на изображението, т.е. колкото по-бъзр е алгоритъма, толкова по-малко характеристики на тримерният обект се запазват в полученото изображение. Друга характерна особеност на тези алгоритми е, че описанието им предполага явно описание на границите на визуализираните обекти, т.е. гранично представяне. 

Обща постановка на задачата за визуализация

Най-общо задачата, която решава всеки алгоритъм за визуализация изглежда по следния начин:
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Дадено е:

1. описание на някакво множество от обекти в тримерното пространство, наречено пространствена сцена

2. вида на проекцията, която ще се използва, т. е. паралелна,  ортогонална или централна.

3. в случай на централна проекция – местоположението на наблюдателя се нар. точка на гледане, а направлението на гледане – вектор, наречен направление на гледане. 

4. равнина, върху която трябва да се проектира пространствената сцена. В проекционната равнина се въвежда координатна система на проекционата равнина

5. двумерна област върху проекционната равнина, нар. прозорец на гледане. Предназначението му е да определи частта от полученото изображение върху проекционната равнина, която трябва да се визуализира. 

6. необходими са и допълнителни данни  - вид и местоположение на източниците на светлина и характеристики на материала на обектите

При така зададените данни, задачата на всеки алгоритъм за визуализация е, да получи изображение от онези обекти от пространствената сцена, чийто видими елементи от границата се проектират в прозореца на видимост. 

Под обем на видимост се рабира съответно паралелепипед при ортогонална проекция и пирамида при централна проекция. Те са неограничени и се определят еднозначно от прозореца на видимост и съответно от направлението на гледане или точката на гледане. За практически нужди обемите на видимост се ограничават в дълбочина чрез предна и задна текущи равнини, паралелни на проекционната равнина.

Алгоритъм, използващ Z-буфер

Този алгоритъм работи в пространството на изображенията. Идеята за z-буфер е просто обобщение на идеята за буфер на кадъра. Буферът на кадъра се използваше за съхраняване на визуализационните характеристики на всеки пиксел в просртанството на изпображенията, като всеки пиксел е асоцииран с някакъв малък елемент от повърхноста, която се визуализира.

Z-буфера е отделен буфер за дълбочина, използван за запомняне на координатата Z на всеки видим елемент в пространството на изображененията. В процеса на работа на алгоритъма, дълбочината на всеки елемент от повърхноста, чийто визуализационни характеристики трябва да се запишат в буфера на кадъра , се сравнява с дълбочината, записана вече на това място в Z-буфера. Ако сравнението покаже, че новият елемент е пред елемента, който вече е записан в буфера на кадъра, то визуализационните характеристики на този елемент се записват в буфера на кадъра, и освен това се извършва съответната актуализация на Z-буфера  с новата стойност. Про обратен резултат от сравнението не се извършват никакви действия. Този алгоритъм може да се определи, като алгоритъм за определяне на максимална стойност на ординатата Z при зададени стойности на координатите х и у. По-формално този алгоритъм може да се опише по следния начин.

1. Да се запълни буфера на кадъра със стойности на визуализационните характеристики, съответстващи на избраният фон на изображението

2. Да се запълни Z-буфера със стойности, съответстващи на минамалната стойност по оста Оz

3. Да се фрагментира всяко лице от пространствената сцена по начин, съответстващ на алгоритъма за разбиване на криволинейни повърхности

4. За всеки пиксел асоцииран с получен след фрагментирането елемент от повърхност да се изчисли разстоянието до точката на гледане. Да се сравни изчислената на пиксела дълбочина със съответната дълбочина, съхранена в Z-буфера.  Ако новата стойност е по-голяма, да се изчислят новите  визуализационни характеристики на този пиксел, и да се запишат в буфера на кадъра, както и да се запише новата дълбочина на пиксела в  Z-буфера. В противен случай да не се извършватдействия по актуализация на буферите за този пиксел.



