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1. Zapfen und Stiabchen

Aus der Tatsache, dass Sie besser Helligkeiten als Farben erkepnen kgsinen, ldsst sich folgender Fakt
schliellen.

K Ich habe mehr Stibchen als Zapfen.
O Ich habe mehr Zapfen als Stabchen.

2. Wellenldnge des sichtbaren Lichts

Welche Wellenlingen der elektromagnetischen Strahlung nehmen wir als sichtbares Licht wahr.

X 380nm -780nm
O 5pm-50nm

[0 10cm —100km
O Imm-1m

3. Farben

Stellen Sie sich vor lhnen wird ein Blatt Papier dnd drei Buntstifte mit den Farben Rot, Griin und Blau

gegeben. Konnen Sie hiermit ein Sonne enfeld zeichnen?

O Ja
B Nein

4. Amplitude und Frequenz des Lichts

Betrachten wir das Licht als Welle, ldsst es sich iiber 2 Parameter beschreiben: Amplitude und
Frequenz. Eine Anderung dieser Parameter dndert die Farbe und die Helligkeit. Wie wirken sich diese

Anderungen aus? u
[0 Die Amplitude @ndert die Farbe

Kl Die Amplitude dndert die Helligkeit
K Die Frequenz d@ndert die Farbe
[0 Die Frequenz dndert die Helligkeit



5. Transformationsmatrizen

Um welche Transformationsmatrix handelt es sich?

cosa —sina 0
sina cosa O
0 0 1

[J Translation
B Rotation
] Skalierung
0 Scherung

6. Transformationsmaitrizen

Um welche Transformationsmatrix handelt es sich?

a 0 0
0 b D)
0 j &

O Translation
O Rotation
B Skalierung
O Scherung

7. Transformationsmatrizen

Um welche Transformationsmatrix handelt es sich?

| 1  tana 0
(tan B 1 D)
0 0 1

O Translation
[J Rotation
O Skalierung
B Scherung



8. Transformationsmatrizen

Um welche Transformationsmatrix handelt es sich?

1 0 0 a
0 1 0 b
0 0 1 ¢
0 0 0 1
X Translation 1
O Rotation
[0 Skalierung
0 Scherung
9, Vektoroperationen
b ~.
~
A @
¥ -
C il

Abbildung 1: Vektoren

Betrachten Sie Abb. 1. Welche Aussagen iiber die Operationen zwischen den Vektoren treffen zu.

a‘-b=c
axb=c
bxa=c
bxa=-—c
axbh=-c

a'b=|a||b|sina
a-b=|a||b|cosa
axb =|a||b|sina
axb = |a||b|cosa
K |axb|=|a||b|sina
O |axb|=|a||b|cosa

ODOROXORAODO




10. Formeln

i Welcher dieser Formeln stellt eine implizite Ebene dar. [

O a=b+cd

O (a—b)-(a—b)=r?
O a=b+cd+ ef

B (a—b)-c=0

11. Formeln

Welcher dieser Formeln stellt eine explizite Ebene_dar.

O a=b+cd

O (a—b)-(a—h) =r?
H a=b+cd+ef

O (a—b)-c=0

; 7.9 Formeln

Welcher dieser Formeln stellt eine implizite Kugel dar.

O a=b+cd

B (a—b)-(a—b)=1r?
1 a=b+cd+ef

O (a—b):c=0

13. Formeln

Welcher dieser Formeln stellt eine pgrametrische Linie dar.

B a=b+cd

O (a—b)-(a=b) =12
O a=b+cd+ef

O (a=—b):c=0



14. Schnittpunkte beim Ray-Tracing

Beim Ray-Tracing wird fiir jeden Schnitt eines Strahls mit einer Oberflache in der Szene der
Strahlparameter t berechnet. Welches dieser t wird bei mehreren Treffern eines Strahl fiir die
Schnittpunktberechung verwendet?

Das kleinste t.

Das kleinste positive t.
Der Mittelwert aller t.

t wird nicht verwendet.

O0ORO

15, Baryzentrische Koordinaten

Zeichnen Sie in Abb. 2 den Punkt mit den Baryzentrischen Koordinaten @ = 0,5; § = 0; ¥ = 0,5 ein.

Abbildung 2: Dreieck



16. Baryzentrische Koordinaten

Wie sind in etwa die Baryzentrischen Koordinaten des Punktes P; in Abb, 37

Abbildung 3: Dreieck mit Punkt,

a=_0,05

p= O;q

0,05

'v:




17. Axis-aligned Box

Markieren Sie in der Abb. 4 die Ebenen und Schnittpunkte die bei der Schnittberechnung mit einer
Axis-aligned Box beriicksichtigt werden.

Abbildung 4: Schnittpunktermittiung mit einer Axis-align ed Box,




Kameratransformation

Gleichung 1: Kameravektoren

(o3 (-

Gleichung 2: Kamerakoordinatensystem

Nehmen Sie die in Gleichung 1 angegeben Vektoren zur Beschreibung der Kamera an. Jemand
errechnet lhnen fiir die Kameratransformation die in Gleichung \2angegebenen Vektoren. Sind diese
richtig? =

/

O 1Ja
XM Nein
19. Projektion
w—1 h—1
n-e+a*spx_ z u+sp}'_ K v
-, w—1 h—1

Gleichung 3: Ursprung

Welche Probleme hat die in Gleichung 3 dargestelite Berechpu
orthographische Projektion?

es Strahlursprungs fiir die

[0 Das Bild ist verschoben, da sich die erwartete Bildmitte unten links befindet.
0 Wenn die Auflésung des Bildes erhoht wird, dndert sich die GroRe der Bildebene.
(] Das Seitenverhiltnis wird nicht beriicksichtigt, was zu Verzerrungen fihrt.



Projektion

Gleichung 4: Richtung

Mit der in Gleichung 4 angegeben Formel wird die Richtung bei einer perspektivischen Projektion
h

2
dan o

ermittelt. Beschreiben Sie in 1 — 2 Satzen was hierbeider Teil —w * : macht, bzw. was in

dieser Entfernung passiert.
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