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Dado un conjunto de objetos 3D y una esbibujar el pixel con el color apropiado;
pecificacon de una vista, se quiere determinar
cuales Ineas o superficies de los objetos son Wi-
sibles, ya sea donde@&tntro de proyecoin(pa-  Una aproximadn de fuerza bruta para un pi-
ra proyecciones en perspectiva) o a lo largo dexial requiere examinar todos lesobjetos para
direccion de proyecdn (para proyecciones padeterminar cal esh mas cercano al observador
ralelas), de manera que se puedan despléjar & lo largo del proyector que pasa a tavdel
las lineas o superficies visibles. Este procesogsgel. Parap pixels, el esfuerzo es proporcio-
conoce comaleterminaddn de la superficie vi- nal anp, dondep es aproximadamente igual a 1
sible 6 eliminacibn de Ineas oculta® superfi- millon para displays de alta resolai
cies ocultasEn la determinaéin de Ineas visi-  La segunda aproximaim es comparar los ob-
bles, lasineas se asumen que son bordes de gtes directamente uno con otro, eliminando los
perficies opacas que pueden obscurecer los lasjetos o porciones de ellos, que no son visibles:
des de otras superficiesasilejanas del observafor( cada objeto en el mundo)
dor. Por lo tanto, al proceso general se refiere
comodeterminaaddn de la superficie visible Determine aquellas partes del objeto cuyas vis-
Aunque la idea es simple, su realizatire- tas no estn obstruidas por otras partesale
quiere significante poder de procesamiento, y o cualquier otro objeto;
consecuentemente involucra grandes cantidades
de tiempo de @mputo sobre mquinas conven- Dibujar aquellas partes con el color apropiado;
cionales.
La primera aproximaéin determina cal den  }
objetos es visible en cada pixel de laimagen: Paran objetos, el esfuerzo computacional es
for( cada pixel en la imageny) proporcional an?. Aunque es superior que el
primer método sin < p, tipicamente sus pasos
Determine el objeto @s cercano al observadoindividuales son ras complejos y /s consumi-
que es atravesado por el proyector que pakaes de tiempo y es frecuentementasniento
por el pixel; y de mas dificil realizacbn.



Cada aproximaéin se le conoce como ghee-
cisibn en imagery precisibn en objetosrespec-
tivamente.

1 El algoritmo de buffer z

Este es uno de los algoritmos para determinar.
las superficie visible @&s faciles de implantar,
tanto en hardware como en software. Es un al-
goritmo de precig€in en imagen. Este requiere,
adends del buffer de memoria para almacenar
los colores de la imagen, otro buffer, llamado
zetg del mismo tamio, donde se almacena el
valor z de cada pixel. El buffet se inicializa a
cero, representando el valodel plano de corte
de atés, y el buffer de color es inicializado al
color del fondo. El valor ras grande que puede
almacenarse en el bufferepresenta el valor de

z del plano de corte frontal.

void zBuffer( void )

{

int X, v;

/** Limpia el buffer z **/
for ( y=0; y<YMAX; y++ ) {
for ( x=0; x<XMAX; x++ ) {
WritePixel( x, y, BACKGROUND_VALUE);
WriteZ( x, y, 0 );

}
}
/** Dibuja los pol igonos **/
for ( cada pol igono ) {
for ( cada p ixel en la proyecci on del
pol igono ) {
double pz = valor z del pol igono

2

en las coordenadas (X, y);

if ( pz >= ReadZ( x, y) ) {
WriteZ( X, Yy, pz );

WritePixel( x, y, color del
pol igono en las

coordenadas (X, y ) );



