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do Estado do Rio de Janeiro - UERJ (Rio de Janeiro, Brasil)

Ficha Catalográfica
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Resumo

Lisowski, Karin; Pesco, Sinesio. Método da Oclusão Impĺıcita e
suas aplicações em visualização. Rio de Janeiro, 2007. 79p. Dis-
sertação de Mestrado — Departamento de Matemática, Pontif́ıcia
Universidade Católica do Rio de Janeiro.

Neste trabalho aplicamos o método de oclusão impĺıcita para acelerar o

tempo de cálculo e renderização de isosuperf́ıcies em dados volumétricos

regulares. Dado um campo escalar cont́ınuo f sobre um domı́nio D e um

isovalor w, a oclusão impĺıcita explora a continuidade de f para determinar

os limites de visibilidades sem a necessidade de calcular a isosuperf́ıcie

explicitamente. Aplicamos esta técnica para obter também as silhuetas

viśıveis das isosuperf́ıcies.

Palavras–chave
Extração de Isosuperf́ıcies. Descarte por oclusão. Visualização

Volumétrica.
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Abstract

Lisowski, Karin; Pesco, Sinesio. Implicit Occluder Method and
visualization applications. Rio de Janeiro, 2007. 79p. MsC
Thesis — Departament of Mathematics, Pontif́ıcia Universidade
Católica do Rio de Janeiro.

In this work we apply the Implicit Occluders method for optimizing the

computation and rendering of isosurfaces in regular volumetric data. Given

a continuous scalar field f over a domain D and an isovalue w, Implicit

Occluders exploits the continuity of f to determine visibility bounds without

the need for computing the isosurface explicitly. We apply this technique to

obtain also the visible silhouettes of isosurfaces.

Keywords
Isosurface extraction. Occlusion Culling. Volume visualization.
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5.10 Gráficos do dado volumétrico Engine de profundidade 7 e isolevel

120. (a) Comparação dos tempos totais com/sem occluder. (b)
Comparação do número de triângulos com/sem occluder. 54
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Stent 49

5.2 Comparação dos tempos para diferentes ńıveis de visibilidade da
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