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Reprezentarea Suprafeţelor

Suprafeţe � definiţie matematică

! Ecuaţie implicită:
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Suprafeţe � definiţie matematică
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Suprafeţe � definiţie matematică

! Ecuaţiile parametrice:
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Suprafeţe � definiţie matematică

! Ecuaţiile parametrice � avantaje:
Reprezentare independentă de orice sistem de coordonate
pot fi reprezentate suprafeţe definite prin funcţii cu valori multiple
transformările 3D exprimate în coordonate omogene pot fi aplicate
direct asupra ecuaţiilor parametrice
Sunt în mod inerent limitate, prin domeniul de variaţie al
variabilelor parametrice; alegând domeniul pentru fiecare variabilă
se poate defini orice porţiune a suprafeţei
Mai multe grade de libertate pentru controlul formei unei
suprafeţe.

Suprafeţe de Rotaţie

! Se obţin prin rotaţia unui 
obiect plan în jurul unei axe 
3D.

! Exemple:
Cilindru
Trunchi de con
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Suprafeţe de Rotaţie

! Alt exemplu � o polilinie

!Vizualizare
Se porneşte de la ecuaţia parametrică a obiectului 
generator

Punctele depind de unghiul de rotaţie φ ⇒ o suprafaţă de 
rotaţie este descrisă printr-o funcţie de doi parametri

Suprafeţe de Rotaţie

( ) ( ) ( ) ( )[ ] max0, uuuzuyuxup ≤≤=

( ) ( ) ( ) ( )[ ]ϕ⋅−ϕ⋅=ϕ sincos, uxuyuxuS

Suprafeţe de Rotaţie

!Exemplu � segmentul P1(x1,y1,0)-P2(x2,y2,0)

!Polilinie/poligon (P1,P2,...Pn): se scrie ecuaţia 
suprafeţei pentru fiecare segment Pi-Pi+1
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Suprafeţe de Rotaţie

!Sferă - semicerc rotit în jurul lui Ox
Ecuaţia semicercului:

Ecuaţia sferei:
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( ) ( ) ( ) ( )[ ]ϕ⋅θϕ⋅θθ=ϕθ sincos, yyxS
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Suprafeţe de Rotaţie

!Torul
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Vizualizarea Suprafeţelor de Rotaţie

1. Definirea obiectului generator
2. Definirea axei de rotaţie
3. Calculul unui set de puncte de pe suprafaţă
4. Proiecţia punctelor calculate în pasul 3
5. Calculul încadrării în plan (xmin, ymin, xmax, ymax)
6. Afişarea suprafeţei:

� Două familii de curbe
� Reţea poligonală
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Suprafeţe de Translaţie

! Translatarea unui obiect de-a lungul unei traiectorii:
Dreaptă
Curbă în spaţiu

! Generarea suprafeţelor prin rotaţie este un caz 
particular � traiectorie circulară

Suprafeţe de Translaţie

!Cea mai simplă suprafaţă - translaţia unui segment 
de dreaptă:

!Ecuaţia suprafeţei:
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Suprafeţe de Translaţie
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Suprafeţe de Translaţie

Suprafeţe de Translaţie
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Suprafeţe de 
Interpolare/Aproximare

!Noţiunea de patch
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Suprafeţe de 
Interpolare/Aproximare
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Suprafeţe biliniare

! Determinată de 4 puncte 
P1,P2,P3,P4 � colţurile 
pătratului unitate
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Suprafeţe de 
Interpolare/Aproximare

!Patch-uri bicubice
!Reţele de patch-uri
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Suprafeţe de 
Interpolare/Aproximare

!Notaţii:
Colţurile patch-ului

Cele patru curbe mărginitoare

Tangentele în colţuri

Vectorii de răsucire
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Suprafeţe de 
Interpolare/Aproximare
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Suprafeţe bicubice

!Forma generală a unei curbe parametrice cubice:

!Punctele din G � parametrizate după w:
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Suprafeţe bicubice

!Gi(w) � cubice:
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Suprafeţe bicubice

!Obţinem:

!Sau:
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Suprafeţe Bézier

 P11 
P12 

P13 

P14 

P21 

P22 

P23 

P24 

P31 

P32 

P33 

P34 

P41 
P42 

P43 

P44 



10

Suprafeţe Bézier
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Suprafeţe B-Spline
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Suprafeţe Hermite
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Vizualizarea Suprafeţelor bicubice

!Două metode:
Două familii de curbe: u=constant, w=constant
Reţea poligonală - divizare

!Calculul normalei
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