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1. INTRODUCCION A OPENGL: DIBUJANDO UNA TORTUGA CON
OPENGL

Modificacion de glViewport para que no se deforme

Cambiar en la funcion glViewport() la linea:
gl Viewport (0, 0, width, height);

por:
i f (wi dt h<=hei ght)
gl Viewport (0, 0, width, width);
el se
gl Viewport (0, O, height, height);
ylalinea:
gl uPer spective(60.0, (QG.float)height/(Gfloat)width, 1.0, 128.0);
por:

gl uPer spective(60.0, 1.0, 1.0, 128.0);

Dibujar los ejes del sistema de coordenadas de la ventana
utlilizando los colores rojo, verde y azul (RGB) para los ejes X, vy,
Z correspondientemente.

Llamada a una nueva funcién que dibuja los g es desde la funcion display:
di buj aEj es();

Funcion mcorporada:
voi d di buj aEj es(voi d) {

gl Begi n(G__LI NES) ;
gl Vertex3f(0.0,0.0,0.0);
gl Vertex3d(0.0,0.0,0.05);
gl Col or3f(1.0,0.0,0.0);
gl Vertex3f(0.0,0.0,0.0);
gl Vertex3d(0.05,0.0,0.0);
gl Col or3f(0.0,1.0,0.0);
gl Vertex3f(0.0,0.0,0.0);
gl Vertex3d(0.0,0.05,0.0);

gl End();

}
Dibujar en la ventana las diferentes primitivas de GLUT

Diferentes pruebas colocando vértices entre dos instrucciones que definen € tipo de

geometria que obtendremos en base a la primitiva que elijamos:
gl Begi n(GL_LI NE_LOCP) ;
gl Vertex3f(0.0,0.0,0.0);
gl Vertex3f(1.0,0.0,0.0);
gl Vertex3f(1.0,0.0,1.0);
gl End();

Introducir un comando nuevo de manera que al apretar la tecla

‘a’ (axis), se muestren los ejes de la figura si estan desactivados,
0 se desactiven si estan activados.

Creamos un booleano Ilamado €es para controlar el estado visible o no de los
miSMoS.

GLbool ean ej es = TRUE;
En la funcion keyboard() se hace la captura del teclado. En caso de que la tecla

pulsada sea la ‘@ cambiamos el valor del booleano:
case 'a':
if(ejes) ejes = FALSE, else ejes = TRUE
br eak;



Finalmente, en la funcion display() llamamos a dibujaEjes() segun € valor del
booleano:

i f(ejes) dibujaEjes();
Realizar la funcion drawTurtle() que dibuja por medio de la

funcion glBegin() una tortuga.
void drawTurtl e(voi d){

G.doubl e x[] = {0.0, 1.0, 2.0, 3.0, 4.0, 5.0, 5.0, 4.0, 3.0, 2.0, 3.0, 3.0,
3.0, 2.0, 3.0 40 50 50 40 30 20 1.0, 2.0, 2.0, 2.0, 2.0,
1.0, 0.0};

GLdouble z[] = {7.0, 4.0, 4.0, 5.0, 5.0, 4.0, 3.0, 2.0, 2.0, 2.0, 1.0, 0.0, -
1.0, -2.0, -2.0, -2.0, -3.0, -4.0, -5.0, -5.0, -4.0, -4.0, -5.0, -6.0, -7.0, -8.0,
-9.0, -9.0};

Aint i;

gl Col or3f(0.0,0.0,1.0);
gl Begi n(GL_LI NE_LOCP) ;
for (i=0;i<28;i++){
gl Vertex3f(x[i]*0.1,0.0,-.1*z[i]);

%or (i=27;i>1;i--){
gl Vertex3f (-.1*x[i],0.0,-.1*z[i]);

}
gl End();
}
Realizar la funcion drawSphereTurtle() que dibuja una tortuga
mediante la primitiva de la funciéon glutWireSphere(). Esta
funcidén tiene como argumentos el radio y la precisiéon en latitud
y longitud.
Desde display() lanzamos una nueva funcién llamada drawSphereTurtle() que se
encarga de la tarea:

voi d drawSphereTurtl e(Void){
G.doubl e valx[] ={ 0.0, 4.0, -8.0, 0.0, 8.0,-4.0};
G.doubl e val z[] ={ -6.0, 2.0, 0.0, 8.0, 0.0,-4.0};
GLdoubl e r[] ={ 6.0, 3.0, 2.0, 2.0, 2.0, 2.0};
aint i;

gl Col or3f(0.0,0.0,1.0);

for (i=0;i<6;i++){
gl ut WreSphere(r[i], 10.0, 10.0);
gl Transl atef (val x[i], 0.0, val z[i]);

}
}

2. TRANSFORMACIONES: DANDO ORDENESA LA TORTUGA

Implementar las instrucciones RIGHTROLL y LEFTROLL con las
abreviaturas rr y Ir, que realizan un giro alrededor del eje “Z”.

Anadimos al if del parseCommand |las siguientes instrucciones:
else if (!stremp("Ir",strToken0)) { // LEFTROLL
gl Rotatef(-val,0.,0.,1.);
} elseif (!stremp("rr",strToken0)) { // R GIHRCOLL
gl Rotatef(val,0.,0.,1.);

}
Incluir en la aplicacidn las instrucciones para cambiar el tamafo
del objeto: SCALEX, SCALEY y SCALEZ, con las abreviaturas sx,
sy, sz. El argumento que se proporciona es el factor de escala.
Para disminuir el tamafio basta emplear un factor menor a la
unidad.

Afadimos al if del parseCommand las siguientes instrucciones.



else if (!strcnmp("sx",strToken0)) { // SCALE X
gl Scal ef (val ,1.,1.);

} else if (!strcmp("sy",strToken0)) { // SCALE Y
gl Scal ef (1.,val ,1.);

} else if (!strcnp("sz",strToken0)) { // SCALE Z
gl Scal ef (1.,1.,val);

Dibujar unos ejes del mundo y otros en el sistema de la tortuga

Conseguimos €l efecto deseado dibujando los gjes antes y después del glPopMatrix():
gl PushMatri x();
di buj aEj es();
gl PopMatri x();
di buj aEj es();
Utilizando los comandos de logo dar las instrucciones para que la

tortuga se desplaze en una circunferencia.
Repeat 360 [fd 1 It 1]

Leer comandos desde un fichero, la instruccién se define “LOAD
nombreFichero”, el fichero contiene 1 o varias lineas de
sentencias de logo.

Introducimos la funcion readFile(char* nameArchivo) que gecutara las ordenes del

archivo gue nosotros le indiguemos por consola:
voi d readFi | e(char* nanmeArchi vo){
FILE* file;
char* fil enane;
char buf[128];
int i =0;

fil enane = naneArchivo;
printf("File: %\n", filenane);

/* open the file */

file = fopen(filenane, "r");

if (!file) {
fprintf(stderr, "open failed: can't open file \"%\".\n", filenane);
exit(1);

}

whi | e(fgets(buf, 256, file) !'= NULL) {
par seCommand( buf) ;
}
}
Para €llo introducimos e siguiente coédigo dentro del while de la funcién
parseCommand() en €l if donde comparamos la entrada con las ordenes de la tortuga

que conocemos.
} elseif (!strcnp("load",strToken0)) { // LQAD
readFi | e(strTokenl);
br eak;

}

Definir el sistema de medida de angulos, de forma que en vez de
utilizar el sistema sexagesimal de O a 360°, se pueda utilizar
cualquier otro; como radianes de 0 a 2p; grados centesimales, de
0 a 400 o cualquier otro como de O a 12 6 0 a 60 como las horas
0 minutos de un reloj. Utilizar para ello el comando SETCIRCLE
nn, siendo nn el niumero correspondiente a la medida de un giro
completo. Por defecto el valor es 360. La abreviatura del
comando es sc.

Definimos una nueva variable llamada giroCompleto de valor inicial 360
G.doubl e gi r oConpl et 0=360;

La utilizaremos como factor corrector de los valores que introduzcamos por ventana.



gl Rot at ef (val *360/ gi roConpl eto0,0.,1.,0.);

Afadimos la correspondiente lectura del comando “sc” en la funcion

parseCommand()
else if (!strcnp("sc",strToken0)) { // SETC RCLE
gi roConpl et o=val ;

Implementar los comandos HIDETURTLE y SHOWTURTLE, con
las abreviaturas ht y st que muestran u ocultan la torguga.

Anadimos lo siguiente en parseCommand() dentro del if de comprobacion de

comandos gue no llevan argumento:

else if (strTokenO !'= NULL && !strcnp("st", strToken0)) { // SHOMURTLE
turtle = TRUE;

} else if (strTokenO != NULL && !strcnp("ht", strToken0)) { // H DETURTLE
turtle = FALSE;

}

3. OPERACIONES CON MATRICES: DIBUJANDO EL CAMINO

Dibujar un rastro que consista en unas superficie en lugar de una
linea. Para ello se puede utilizar gilBegin(GL_QUAD_STRIP) que
dibuja una sucesidon de rectangulos para cada pareja de puntos
que recibe.

Guardamos una nueva sucesion de puntos ligeramente desplazados en las variables
ppx[] ppyl] y ppZ] dentro de la funcion addPointToTrace().

i f |sthef|rst poi nt
|f (np==0) { // add the first point

pX[Ol =0

py [O] = 0;

pz [0] = O;

ppx [0] = 0.1;

ppy [0] = O;

ppz [0] = O;

np++;
}
px [np] = n{0] * px [0] + n{4] * py [0] + n{8] * pz [0] + n{12];
py [np] =n{1] * px [0] + n{5] * py [O] + n{9] * pz [0] + n{13];
pz [np] =n{2] * px [0] + n{6] * py [0] + n{10] * pz [0] + nil14];
ppx [np] = ni0] * ppx [0] + n{4] * ppy [O] + n{8] * ppz [0] + nfl2];
ppy [np] = nf1] * ppx [0] + ni{5] * ppy [0] + nf9] * ppz [0] + nfl3];
ppz [np] = ni2] * ppx [0] + n{6] * ppy [O] + n{10] * ppz [0] + nfl4];

Utilizando los comandos de logo representar una esfera

compuesta por un conjunto de circunferencias en el espacio.
repeat 4 [repeat 360 [fd .2 up 1] rt 45]

Utilizando los comandos de logo realizar la representacion de

una helicoidal.
repeat 720 [fd .2 up 90 fd .01 dn 90 rt 1]

4. VIENDO LA ESCENA DESDE OTRO PUNTO DE VISTA: CAMARAS

Dotar al programa de una tecla que permita cambiar el modo de
proyeccion entre ORTOGONAL y PERSPECTIVA.

Utilizaremos la tecla F4 para cambiar de modo afiadiendo este pedazo de codigo en
el switch de la funcién SpecialKey(key, X, y). Al estar programado no son necesarias



grandes operaciones, solo hay que definir el campo de vision de la camara en €

modo cénico. El funcionamiento es de tipo toggle.
case GLUT_KEY_F4:
i f (LOCAL_MyCaner a- >canPr oj ecti on == CAM CONl O) {
LOCAL_MyCaner a- >x1=-3;
LOCAL_MyCanrer a- >x2=3;
LOCAL_MyCaner a- >y1=-3;
LOCAL_MyCanrer a- >y2=3;
LOCAL_MyCaner a- >z1=-5;
LOCAL_M/Caner a- >z2=5;
LOCAL_MCaner a- >canPr oj ecti on = CAM PARALLEL;
} el se LOCAL_MyCaner a->canProj ecti on = CAM CONI C;
br eak;

Programar otros modos de movimiento de camara como son el
MODO PAN o el MODO TRIPODE.

Para lograr € MODO TRIPODE he definido una nueva funcion en e header
camera.h

voi d PitchCanera( canmera *thisCanera, float angle ); // local axis Z canera

El codigo nuevo que permite este movimiento se encuentra en camera.c:
void PitchCamera( camera *thisCanera, float angle )

{
float vin[3];

vin[ 0] = thisCanera->canmAt X - thi sCaner a- >can\i ewX;
vin[1] = thi sCanera->camAtY - thi sCaner a- >canMi ewy,
vin[2] = thi sCanera->camAt Z - thi sCaner a- >canVi ewZ,

VectorRot XZ( vin, angle, TRUE );
t hi sCaner a- >camAt X = t hi sCaner a->canVvi ewX + vIin[0];

t hi sCanera- >camAt Y = t hi sCanera->canVi ewY + vin[1];
t hi sCanera- >camAt Z = t hi sCaner a->canVi ewZ + vl n[2];

Set Dependent Par anet er sCaner a( thi sCanera );
}

En tecnunlogo.c afiadimos al SpecialKey(key, X, y) la captura de la tecla F5:

case GLUT_KEY_F5:
if (current_node != 0) break;
current _node = 3;
LOCAL_MyCaner a- >caniVbvi m ent o = CAM TRI PODE;
br eak;

desde la funcién mouse(button, state, X, y) dentro del switch
swi t ch( LOCAL_M/Caner a- >canibvi m ent o) {

captamos € estado CAM_TRIPODE

case CAM TRI PCDE:
if (state == GUT_DOM) gl ut Moti onFunc(Tri pode);
if (state == GUT_UP) gl ut MotionFunc(NULL);
br eak;

gue llama a la nueva funcién Tripode(x, y):
void Tripode(int x, int y){

float rotacion_x, rotacion_y;

rotacion_x = (float)(old_x - x) * DEGREE_TO RAD / 5;
rotacion_y = (float)(old y - y) * DEGREE_ TO RAD / 5;
YawCarer a( LOCAL_MyCanera, rotacion_x );

Pi t chCanera( LOCAL_M/Carera, rotacion_y );

old. y
ol d_x

Y
X

gl ut Post Redi spl ay() ;



Para lograr el MODO PAN también creamos una nueva funcion que declaramos en

camera.h
voi d PanCarera( canmera *thisCanmera, float stepX, float stepY);

Esta funcion gue se encuentra en camera.c recibe los valores de la posicion del raton

y calcula el desplazamiento de la camara como sigue:
void PanCanera( canera *thisCanera, float stepX, float stepY)

{

f | oat vaX, vaY, vaZz

vaX= stepX * thisCanera->canl X + stepY * thi sCanera >camlX;
vaY= stepX * thisCanera->canlY + stepY * thisCanera->camly,
vaZ= stepX * thisCanera->canl Z + stepY * thisCanera->camlZ,

/Il Set V &A

t hi sCaner a- >canMi enX
t hi sCaner a- >canMi ewy
t hi sCaner a- >canVi ewZ
t hi sCaner a- >camit X

t hi sCaner a- >camt Y

t hi sCaner a- >camit Z

t hi sCaner a->canVi ewX + vaxX;
t hi sCaner a- >canM ewY + vay;
t hi sCaner a->canVi ewZ + vaz,
t hi sCaner a- >camAt X + vax;
t hi sCaner a->camAtY + vay;
t hi sCaner a->camAt Z + vaz;

Set Dependent Par aret er sCaner a( thi sCanera );
}

Al igual que antes activamos el modo PAN desde la funcion mouse(button, state, X, )

dentro del switch

case CAM PAN
if (state == GLUT_DOWN) gl ut Mbti onFunc(Pan);
if (state == GUT_UP) gl ut Moti onFunc(NULL);
br eak;

El control lo tiene la funcion Pan(x, y):
void Pan(int x, int y){

fl oat avance_x, avance_y;

avance_x (float)(old_x - x) / 10;
avance_y = (float)(y - old_y) / 10;
PanCaner a( LOCAL_M/Canera, avance_x, avance_y);

old_y
ol d_x

yi
X,

gl ut Post Redi spl ay() ;
}

Programar otro modo de movimiento de la tortuga como es el
MODO CAR. Pulsando el boton izquierdo del raton lograremos el
movimiento deseado. Si lo desplazamos hacia delante
conduciremos en linea recta. En cambio, si movemos el puntero
hacia los lados, haremos que la tortuga gre como lo haria un
coche.

Este modo lo activamos desde €l modo interprete mediante la instruccién “ car” y lo
podemos detener o bien con la instruccién “ stop” o bien pulsando F1. Dotamos al
programa de un 5° modo que no permitird e movimiento de la camara mientras se
mantenga activo.

En commandParse() encontramos esta captura:
else if (strTokenO != NULL & !strcnp("car", strToken0)) {
enfoque = 1;
current _node = 5;
} else if (strTokenO != NULL && !strcnp("stop", strToken0)) {
current _node = O;
}

En mouse(button, state, x, y) dirigimos el control del modo
if (current_node == 5){
if (state == GLUT_DOWN) gl ut Moti onFunc(Car);



if (state == @QUT_UP) gl ut Moti onFunc(NULL);
br eak;

}

hacia la funcién Car (X, y)
void Car(int x, int y){

fl oat avance_x, avance_y;

(float)(x - old_x) / 10;
(float)(old_y - y) / 10;

avance_x
avance_y

i f(avance_y > 0){
strcat (strCommand, "fd .3 ");
par seCommand( st r Conmand) ;
strcpy(strCommand, "");

i f (avance_x > 0){
strcat (strComand, "rt 5 fd .3 ");
par seCommand( st r Commrand) ;
strcpy(strCommand, "");

} else if(avance_x < 0){
strcat (strComand, "It 5 fd .3 ");
par seCommand( st r Comrand) ;
strcpy(strComand, "");

Y
X

o
o
<

non

gl ut Post Redi spl ay();
}

Opcidén de elegir el lugar de la cAmara. La orden “cam obj” y
“cam zero” colocaran la camara detras del objeto o en el origen
respectivamente.

La funcién EnfocaObjeto() se encarga de colocar la camara segun sea necesario. El

valor de la variable enfoque ser& O para enfocar €l objeto y 1 para enfocar €l origen.
voi d Enf ocahj et o(voi d) {

if (enfoque){
LOCAL_My/Caner a- >canVi ewX
LOCAL_MyCaner a- >canVi ewY
LOCAL_M/Caner a- >canVi ewZ
LOCAL_MyCaner a- >camit X =
LOCAL_MyCaner a->camAt Y =
LOCAL_MyCaner a- >camit Z =
} else {
LOCAL_MyCarrer a- >canVi ewX = mivbdel [ 0] * O+mivbdel [ 4] * 2- mivbdel [ 8] *5+mivbdel [ 12] ;
LOCAL_MyCarrer a- >canVi ewY = mivbdel [ 1] * 0+mvbdel [ 5] * 2- mivbdel [ 9] *5+mivbdel [ 13] ;
LOCAL_MyCarrer a- >canVi ewZ = mivbdel [ 2] *O+mivbdel [ 6] * 2- mivbdel [ 10] * 5+nivbdel [ 14] ;
LOCAL_MyCarrer a- >camAt X = mivbdel [ 0] * O+nmivbdel [ 4] * O+nivbdel [ 8] * 15+nMbdel [ 12] ;
LOCAL_MyCarrer a- >canAt Y = mivbdel [ 1] *0+mivbdel [ 5] * 0+mivbdel [ 9] * 15+mvbdel [ 13] ;
LOCAL_MyCarrer a- >camAt Z = mivbdel [ 2] * 0+mvbdel [ 6] * 0+mivbdel [ 10] * 15+mivbdel [ 14] ;

' PO
W

ocooilunun

}
Set Dependent Par anet er sCanera( LOCAL_M/Canera );

}
Introducimos la captura de las ordenes en el while de parseCommand()
while ((strTokenl = strtok(NULL," ")) !'= NULL ) {

if(!strcmp("cant, strToken0)){
if (!'strcnp("obj", strTokenl)) enfoque = O;
else if (!strcnp("zero",strTokenl)) enfoque = 1;
Enf ocaChj et o() ;
return;

}

Programar otro modo de movimiento para nuestro objeto como
es el MODO FLY. Al apretar el boton izquierdo del ratbn comienza
el movimiento en linea recta y al mover el cursor hacia los lados
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produce un giro. Al mover el ratéon hacia delante el objeto bajay
viceversa como ocurre en una avioneta.

Funciona analogamente al MODO CARYy parara con la orden “ stop” o pulsando F1.

La orden se recibe en parseCommand() como de costumbre
else if (strTokenO !'= NULL && !'strcnp("fly", strToken0)) {
enfoque = 0;
current _node = 6;

}
En la funcion del ratén introducimos el cambio al nuevo y 6° modo. Hacemos uso de
la orden glutldieFunc() para llamar a la funcién FlySep € rato que pasamos sin

mover el raton pero si mantenemos pulsado el botdn izquierdo:
if (current_node == 6){
if (state == QUT_DOM) {gl ut MotionFunc(Fly);glutldl eFunc(FlyStep);}
if (state == GUT_UP) {glutMtionFunc(NULL); gl utldl eFunc(NULL);}
br eak;

}
El control de la aplicaciéon se divide en dos funciones en caso de que tengamos
pulsado € ratédn. Fly() para los giros a la hora de mover € raton y FlySep() para €
rato durante el cual no movemos €l raton pero nos interesa que siga avanzando
nuestro objeto.

voi d Fl yStep(void){

strcat (strCommand, "fd .2 ");
par seCommand( st r Command) ;
strcpy(strCommand, "");

Enf ocaChj et o() ;

void Fly(int x, int y){

fl oat avance_x, avance_y;

avance_x = (float)(x - old_x);
avance_y = (float)(old_y - y);

i f(avance_y < 0){
strcat (strCommand, "up 1 ");
par seCommand( st r Comrand) ;
strcpy(strComrand, "");

} else if(avance_y > 0){
strcat (strCommand, "dn 1 ");
par seCommand( st r Comrand) ;
strcpy(strComand, "");

i f(avance_x > 0){
strcat(strCommand, "rt 3 fd .2 ");
par seCommand( st r Conmand) ;
strcpy(strCommand, "");

} else if(avance_x < 0){
strcat(strCommand, "It 3 fd .2 ");
par seCommand( st r Conmand) ;
strcpy(strCommand, "");

}

Enf ocaChj et o() ;

_Y
X

old y;
old X;
}

Programar otro modo de cAmara como es el MODO FLY en el que
la cAmara vuela por el escenario. Navegamos pulsando el boton
izquierdo del raton y giramos segun los desplazamientos de este.

Pulsando la tecla F7 activamos € modo dandole valor CAM_FLY a camMovimiento
de nuestra camara.
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case GLUT_KEY_F7:
if (current_mnode != 0) break;
current _node = 8;
LOCAL_M/Caner a- >canMovi m ento = CAM FLY;
br eak;

Dentro de la funcion mouse(int button, int state, int X, int y), en e switch donde
comprobamos el valor de camMovimiento, nos interesa captar cuando es igual a

CAM_FLY
case CAM FLY:
if (state == GLUT_DOWN) { gl ut Mot i onFunc(Cantly); glutldl eFunc(CantlyStep);}
if (state == GUT_UP) {gl ut MotionFunc(NULL); gl utldl eFunc(NULL);}
br eak;

Esto hace que cuando pulsemos € raton y lo mantengamos pulsado llamemos a
CamFlySep() y cuando teniéndolo pulsado o movamos Ilamemos a CamFly(). Estas

dos funciones se encargaran del desplazamiento de la camara por la escena.
void CanFly(int x, int y){

float rotacion_x, rotacion_y;

rotaci on_x (float)(old_x - x) * DEGREE TO RAD / 5;
rotacion_y (float)(old_y - y) * DEGREE TO RAD / 5;
YawCamer a( LOCAL_M/Canera, rotacion_x );

Pi t chCanera( LOCAL_M/Carera, rotacion_y );

AvanceFr eeCanera( LOCAL_MyCarera, -.05f);

yi
X,

gl ut Post Redi spl ay();

voi d Canfl ySt ep(voi d){

AvanceFr eeCanera( LOCAL_MyCarera, -.05f);

gl ut Post Redi spl ay();
}

Mejora en la posicion de la camara.

Para poder respetar la posicion de la camara cuando la desplacemos manual mente
desactivamos € modo de enfoque poniendo a FALSE la variable enfoca. La
pondremos a TRUE cuando elijamos los modos “ camobj” o “ cam zero” . Esto aflade
pequefios cambios en muchas funciones del cddigo que no voy a redactar por
completo por ser repeticion de lo ya expuesto con anterioridad.

static int current_light = -1,

GLbool ean ej es = TRUE;

GLbool ean command = FALSE; /* conmand node */

GLbool ean turtle = TRUE; // La tortuga

GLbool ean enfoca = TRUE;

char str Conmmand[ 256] ;

GLdoubl e gi r oConpl et 0=360;

int enfoque=1; // 0 enfoque en objeto. 1 enfoque en origen

int np =0;
float px [10000];

voi d par seCommand(char* str ComandPar se) {

char *repeat Comrand;
char *next Command;

" while ((strTokenl = strtok(NULL," ")) != NULL ) {

if(!strenp("cant, strToken0)) {



if (!strcnp("obj", strTokenl)) {

if(current_node !'= 5 &% current_node != 6)current_node=0;
enfoque = 0; enfoca = TRUE
}

el se

if (!strcnp("zero”, strTokenl)) {

if(current_node != 5 & current_node != 6)current_node=0;

enfoque = 1; enfoca = TRUE

}
Enf ocahj et o() ;
return;

}

val = atof (strTokenl);

} else if (strTokenO != NULL && !strcnp(“car", strToken0)) {// MDO CAR
current _node = 5;

} else if (strTokenO !'= NULL && !strcnp("stop", strToken0)) {//STOP
current _node = 0;

} else if (strTokenO !'= NULL && !strcnp("fly", strToken0)) {// MODO FLY
current _node = 6;

}

}

static void SpecialKey ( int key, int x, int y ){
swi tch(key) {

case GLUT_KEY_F2:

enfoca = FALSE;
br eak;
ldemcon F3, F5, F6y F7.
case GLUT_KEY_HOVE: //Reset Canera
enfoque = 1; enfoca = TRUE, Enfoca(bjeto();
Set Dependent Par anet er sCanera( LOCAL_MyCanera );
br eak;
defaul t:
printf("key % % X % Y %\ n", key, key, X, y );

}
gl ut Post Redi spl ay();
}

voi d Enf ocahj et o(voi d) {

if (enfoca)
if (enfoque){
LOCAL_MyCaner a- >canVi ewX = 0
.
Operacion de aterrizaje del objeto
Después de navegar en modo fly podemos pedir que aterrice mediante la orden
“land” . Para ello captamos la orden dentro de la funcion parseCommand y hacemos
los célculos necesarios para € correcto aterrizaje. Cargamos la identidad y
trasladamos el objeto al punto de final del vuelo. Después calculamos el giro que
Ilevaba la trayectoria para mantener una cierta continuidad. Giramos e objeto 45°
hacia arriba 0 hacia abajo segun convenga, dependiendo de s hemos volado 0 nos
hemos sumergido, y calculamos los pasos necesarios a una velocidad de avance de
0.1 para que llegue de vuelta al plano inicial de coordenada y cero. Después
corregimos el objeto con un giro de 45° otra vez para gque se coloque paralelo al
plano.
} él ée if (strTokenO !'= NULL && !strcnp("land", strTokenO) && current_node ==6) {
~a[0] = asin(n\bdel [8])*RAD_TO DEGREE;//G ro sufrido por el objeto nedido segln
ee z
: a[2] = 0; // determnara si aterrizanps por encinma o por debajo de z=0

gl PushMatri x();
gl Loadl dentity();
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gl Transl at ef (mvbdel [ 12], mibdel [ 13], nivbdel [ 14]);
printf("a: % m % ", a[0], mvbdel [10]);
if(a[0]<0.01 && mbdel [ 10] <0)

gl Rot atef (180,0.,1.,0.);
el se

gl Rotatef(a[0],0.,1.,0.);
gl Get Doubl ev (G._MODELVI EW MATRI X, mnivbdel );
gl PopMatri x();

a[ 1] =10*2*f abs(mvbdel [ 13])/sqgrt(2);// Vuel tas gque necesita el for par a
aterri zar.
strcpy(strCommand, "");
i f(mvbdel [ 13]>0) {strcat(strCommand, "dn 45");a[2]=1;}//Mdelo por encima de
tierra?
el se strcat(strComrand, "up 45");
par seCommand( st r Conmand) ;
strcpy(strCommand, "");
for(i=0;i<a[l];i++){
strcat (strCommand, "fd .1 ");
par seCommand( st r Conmand) ;
strcpy(strConmmand, "");
Enf ocaChj et o() ;

}

if(a[2]==1) strcat(strCommand, "up 45");
el se strcat(strConmand, "dn 45");

par seCommand( st r Conmand) ;

strcpy(strConmmand, "");
Enf ocaChj et o() ;

5. ILUMINANDO LA ESCENA

Proporcionar alguna forma amigable de modificar el color de la
luz. Por ejemplo mediante el teclado con las letras (r,g,b para
disminuir y R,G,B para aumentar)

Lo controlaremos desde la funcidén keyboard(unsigned char key, int x, int y).
Modificaremos €l valor de la componente de luz difusa.

voi d keyboard(unsigned char key, int x, int y) {
if (comand) {
}
if (current_node==7){

switch (key) {

case 'R :
i f (LOCAL_MyLights[current_|ight]->diffuse[0]<1){
LOCAL_MyLights[current _light]->diffuse[0] = LOCAL_MyLights[current_light]-

>di ffuse[0] + 0. 1f;
LOCAL_M/Li ghts[current _light]->needsUpdate = TRUE;

}
br eak;
case 'G:
i f (LOCAL_M/Lights[current _Iight]->diffuse[1]<1){
LOCAL_M/Lights[current _|ight]->diffuse[1] = LOCAL_M/Lights[current_light]-

>di f fuse[1] + 0. 1f;
LOCAL_M/Li ghts[current _| i ght]->needsUpdate = TRUE;

}
br eak;
case 'B':
i f (LOCAL_M/Li ghts[current _Iight]->diffuse[2]<1){
LOCAL_M/Lights[current |ight]->diffuse[2] = LOCAL_MLights[current_light]-

>di ffuse[2] + 0.1f;
LOCAL_M/Li ghts[current _|ight]->needsUpdate = TRUE;
}
br eak;
case 'r':
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i f (LOCAL_M/Li ghts[current _Iight]->diffuse[0]>0){
LOCAL_M/Lights[current _|ight]->diffuse[0] = LOCAL_MyLights[current_light]-
>di ffuse[0] - O.1f;
LOCAL_M/Li ghts[current _| i ght]->needsUpdate = TRUE;

}
br eak;
case '¢g':
i f (LOCAL_M/Li ghts[current _Iight]->diffuse[1]>0){
LOCAL_M/Lights[current _light]->diffuse[1] = LOCAL_MLights[current_light]-

>di ffuse[1] - O0.1f;
LOCAL_M/Li ght s[current _| i ght]->needsUpdate = TRUE;

br eak;
case 'b':
i f (LOCAL_MyLights[current_|ight]->diffuse[2]>0){
LOCAL_M/Lights[current _|ight]->diffuse[2] = LOCAL_MyLights[current_light]-

>di ffuse[2] - O.1f;
LOCAL_M/Li ghts[current _| i ght]->needsUpdate = TRUE;
}
br eak;
}
}

gl ut Post Redi spl ay() ;

Afadir la orden “funkycolors” que genera un control aleatorio en
el color de las luces

La orden activa desde parseCommand() un booleano llamado funky:

} else if (strTokenO != NULL && !strcnp("funkycol ors", strToken0)) {// funkyCol ors
i f(funky) funky = FALSE; else funky = TRUE
}

La funcién en cuestion es la siguiente:
voi d funkyCol ors(void){
int i;
for(i=0;i<3;i++){
LOCAL_M/Lights[i]->diffuse[0]=(float)rand()/32767;
LOCAL_M/Li ghts[i]->diffuse[1l] =(float)rand()/32767,
LOCAL_M/Lights[i]->diffuse[2]=(float)rand()/32767;
LOCAL_M/Li ghts[i]->needsUpdate = TRUE;
}
}

Que sera llamada desde EnfocaObjeto() cada vez que nos movamos.
i f(funky) funkyColors();

Afadir dos focos al objeto imitando los faros de un vehiculo.
Alumbraran la escena cuando los activemos mediante la orden
“lights”.

Necesitaremos 2 luces mas en la escena. Reservamos memoria y las inicializamos en
el main().
LOCAL_M/Lights = (light **) malloc( 5 * sizeof(light *));
/I FARCS
LOCAL_M/Lights[3] = CreateDefaul tLight();
LOCAL_M/Li ght s[ 3]- >type = AGA SPCT;
LOCAL_MyLi ghts[3]->id = GL_LI GHTS3;
LOCAL_M/Li ght s[ 3] - >posi ti on[ 0] - 7f,
LOCAL_M/Li ght s[ 3] - >posi tion[ 1] 0. Of ;
LOCAL_M/Li ght s[ 3] - >posi ti on[ 2] 1. 2f;
LOCAL_M/Li ght s[ 3]- >spot D recti on[ 0]
LOCAL_M/Li ght s[ 3]- >spot D rection[ 1]
LOCAL_M/Li ght s[ 3]- >spot D recti on[ 2]
LOCAL_M/Li ght s[ 3]- >spot Cut O f =15;

nnn
o
o
=

LOCAL_M/Lights[4] = CreateDefaul tLight();
LOCAL_M/Li ght s[ 4]- >t ype = AGA_SPOT;
LOCAL_M/Li ghts[4]->id = G_LIGHT4;
LOCAL_M/Li ght s[ 4] - >posi ti on[ 0] LTt
LOCAL_M/Li ght s[ 4] - >posi ti on[ 1] 0. Of ;
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LOCAL_M/Li ght s[ 4] - >position[2] = 1.2f;

LOCAL_M/Li ght s[4]->spotDirection[0] = 0.0f;
LOCAL_M/Li ghts[4]->spotD rection[1] = 0.0f;
LOCAL_M/Li ghts[4]->spotDirection[2] = 1.0f;

LQOCAL_M/Li ght s[ 4] - >spot Cut O f =15;
Como viene siendo habitual afiadimos la lectura en parseCommand(). Encendemos o
apagamos las luces segin sea necesario y de la misma manera activamos o

desactivamos el booleano faros para |os cal cul os necesarios después en el display.
} else if(strTokenO !'= NULL && !strcnp("lights", strToken0)){
if ( LOCAL_MyLights[3]->sw tched ){
Swi t chLi ght (  LOCAL_MyLi ghts[ 3], FALSE);
Swi t chLi ght ( LOCAL_MyLi ghts[4], FALSE);
faros = FALSE;
} else {
Swi t chLi ght ( LOCAL_M/Li ghts[3], TRUE);
Swi t chLi ght ( LOCAL_M/Li ghts[4], TRUE);
faros = TRUE
}
}

Los calculos los realizamos desde aqui:
voi d col ocaFaros(voi d){

LOCAL_M/Li ght s[ 3]->position[0] = nivbdel [0]*(-.7) + m\bdel [4]*0 + nivbdel [ 8] *1. 2

+ mvbdel [ 12];

LOCAL_M/Li ghts[3]->position[1]] = mvbdel [1]*(-.7) + m\bdel [5]*0 + nivbdel [9] *1. 2
+ mvbdel [ 13] ;

LOCAL_M/Li ght s[ 3]->posi tion[ 2] = mvbdel [2] *(-.7) + mbdel [6]*0 + mnivbdel [ 10] *1. 2
+ mvbdel [ 14];

LOCAL_M/Li ght s[ 4]- >position[0] = mivbdel [0]*.7 + nibdel [4]*0 + mibdel [8]*1.2 +
m\vbdel [ 12] ;

LOCAL_M/Li ghts[4]->position[1] = mbdel [1]*.7 + nibdel [5]*0 + mvbdel [9]*1.2 +
m\vbdel [ 13] ;

LOCAL_M/Li ghts[4]->position[2] = nibdel [2]*.7 + mVbdel [6]*0 + mivbdel [10] *1.2 +
mivbdel [ 14] ;

LOCAL_M/Li ght s[ 3]- >spot Di rect i on[ 0] =m\bdel [ 8] ;
LOCAL_M/Li ght s[ 3]- >spot Di recti on[ 1] =niVbdel [ 9] ;
LOCAL_M/Li ght s[ 3]- >spot D recti on[ 2] =mvbdel [ 10] ;

LOCAL_M/Li ght s[ 4] - >spot Di r ect i on[ 0] =m\bdel [ 8] ;
LOCAL_M/Li ght s[ 4] - >spot Di rect i on[ 1] =nivbdel [ 9] ;
LOCAL_M/Li ght s[ 4] - >spot D recti on[ 2] =mvbdel [ 10] ;

LOCAL_M/Li ght s[ 3] - >needsUpdat e
LOCAL_M/Li ght s[ 4] - >needsUpdat e

TRUE;
TRUE;

}
Cuando |o pedimos desde display()

" SetLight( LOCAL_MLights[3] );
Set Li ght ( LOCAL_M/Li ghts[4] );

if(faros) col ocaFaros();

Y muere en el Esc de la funcién keyboard()

DestroyLi ght ( LOCAL_M/Li ghts[3] );
Dest royLi ght ( LOCAL_MyLi ghts[4] );
free (LOCAL_MLights);

exit(0);

br eak;
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6. MODO JUEGO

Programar un modo llamado game donde se haga uso del timery
haya un control de posicién de varios objetos al mismo tiempo
en movimiento dentro de la escena, asi como de la camara que
perseguira a nuestra ‘tortuga’.

La solucion viene dada por un sencillo juego donde nos aparece un muro desde
donde salen bloques dispuestos a derribarnos. Estos bloques nos perseguiran e
intentaran alcanzar la linea de meta que es nuestro punto de partida. La linea de z
cero. Nuestro objetivo es obtener buena puntuacion alcanzando los bloques con €l
lanzamiento de tiro parabdlico de nuestra cabeza. S derribamos los suficientes
ganamos y Si nos alcanzan o0 superan en sucesivas ocasiones la linea de partida
perdemos.

Comencemos por estudiar las variables de control de los objetos de la escena.

G.doubl e poszSprite[2];
GLdoubl e posxSprite[2];
G.doubl e posxSpriteCabezal 2] ;
GLdoubl e posySpriteCabeza[ 2] ;
G.doubl e poszSpriteCabezal 2] ;
GLdoubl e tinerSpriteCabeza[ 2] ;
G.doubl e funcSpriteCabezal 2];
Aint gane = O;

G.int punt os=0;

Las posiciones de los [lamados Sprite a secas corresponden a los bloques. Estos no
sufren desplazamientos en y. Los SpriteCabeza corresponden a la esfera de la cabeza
dela tortuga que va a ser nuestro proyectil. La variable timer SpriteCabeza llevara la
cuenta del tiempo que lleva en accion la cabeza para hacer correctamente € calculo
del tiro parabdlico. Y funcSpriteCabeza confirma o desmiente e estado del proyectil.
Valdra 1 para decir que la hemos lanzado. El valor del entero game servira para
saber si no estamos jugando(0); si estamos en modo juego(1); s hemos perdido(2) o
s hemos ganado(3). Finalmente la variable puntos es la que lleva la cuenta de los
blogues que hemos destruido o de los que han cruzado la linea.
Veamos ahora la llamada al modo desde la funcion parseCommand()
} else if (strTokenO != NULL && !strcnp("gane", strToken0)) {// GAME

command = FALSE;

enf oque=0;

enf oca=TRUE;

Enf ocaCbj et o() ;

LOCAL_M/Li ght s[ 1] - >di f f use[ 0] =1. Of ;

LOCAL_M/Li ght s[ 1]- >di f f use[ 1] =0. 9f ;

LOCAL_M/Li ght s[ 1] - >di f f use[ 2] =0. 7f;
LOCAL_M/Li ght s[ 1] - >posi tion[0] = 5. 0f;

LOCAL_M/Li ght s[ 1] - >posi tion[1] = 30. Of;
LOCAL_M/Li ght s[ 1]- >posi tion[2] = 5. 0f;
LOCAL_M/Li ghts[1]->position[3] = 1.0f;

if ( 'LOCAL_MLights[1]->switched )
Swi t chLi ght (  LOCAL_M/Lights[1], TRUE);

poszSprite[ 0] =100;

posxSprite[0] =al eatorio()*10-5;
poszSprite[ 1] =100;

posxSprite[1l] =al eatorio()*10-5;
funcSpriteCabeza[ 0] =0;

punt 0s=0;

game=1;
Timer();
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Desactivamos el modo comando y colocamos la camara detras del objeto. Elegimos
la iluminacion que nos interesa. Colocamos los blogques en su linea de salida en
z=100 y con un valor en x aleatorio. Activamos el modo juego y Ilamamos al timer.
La funcion aleatorio() la hice en un intento de conseguir un valor mas diferente cada

Vez porque noté que se repetia bastante € juego.
float aleatorio(void){
int i;
for(i=0;i<(int)(rand()/32767*100);i ++){}
return (float)rand()/32767;
}

La funcién timer que encontré en la glut ne lanzaba una sola vez esta funcion y s
utilizaba el glutldieFunc() con el Timer no conseguia periodicidad asi que utilicé la

funcién Timer()
void Tiner(void){
gl ut Ti mer Func(50, sprite, 1);
}

para llamar a otra, sprite(), que haria los calculos y al terminar volveria a llamar al

timer. Observeé que esto proporcionaba la periodicidad que yo le indicaba al timer.
void sprite(int value){

int i;

/1 Avance del cubo

poszSprite[0] =poszSprite[0]-0.7;
poszSprite[1] =poszSprite[1]-1.3;

for(i=0;i<2;i++){//2 Vueltas para |los 2 cubos

i f(poszSprite[i]>nvbdel [ 14])
i f(posxSprite[i]<mvbdel [12] +0. 3)
posxSprite[i]=posxSprite[i]+0.5;
el se
posxSprit e[ 0] =posxSprite[0] -0.5;
i f(funcSpriteCabeza[ 0]==1) {//Cabeza en marcha
i f( posxSpriteCabeza[ 0] <posxSprite[i]+3 & posxSpriteCabeza[ 0] >posxSprite[i]-
3 &&
posySprit eCabeza[ 0] <6 && posySpriteCabeza[ 0] >=0 &&
poszSpriteCabeza[ 0] <poszSprite[i]+3 &% poszSpriteCabezal 0] >poszSprite[i]-3)
{//HT CABEZA- CUBO
funcSpriteCabezal 0] =0;
posxSprit eCabeza[ 0] =0;
posySprit eCabeza[ 0] =0;
poszSpri t eCabeza[ 0] =0;
poszSprite[i]=100;
punt os=punt 0s+100;
} elseif ( posySpriteCabezal 0] <O | poszSpriteCabezal 0] >100) {// Fin
trayectoria cabeza
funcSpriteCabeza[ 0] =0;
timer SpriteCabeza[ 0] =0;
posxSpri t eCabeza[ 0] =0;
posySpri t eCabeza[ 0] =0;
poszSprit eCabeza[ 0] =0;

/1 Cal cul o coordenadas en el avance
/I Tiro parabdlico de |a cabeza
posySpriteCabeza[ 0] =15*t i mer Spri t eCabeza[ 0] / 10*si n( 45* DEGREE_TO RAD) -
0.5*9. 8*(timerSpriteCabeza[ 0]/ 10)*(ti mer SpriteCabeza[ 0]/10);
poszSprit eCabeza[ 0] =poszSpri t eCabeza[ 0] +2;
timerSpriteCabeza[ O] =ti ner SpriteCabeza[ 0] +2;

}
i f (mvbdel [ 12] <posxSprite[i]+3 &% mivbdel [ 12] >posxSprite[i] -3 &
mvbdel [ 14] <poszSprite[i]+3 & mvbdel [ 14] >poszSprite[i]-3){//H T TORTU CUBO
game=2; / | GAME OVER
} else if(poszSprite[i]<=0 ){//FI N RECORR DO CUBO
poszSprite[i]=100;
posxSprite[i]=al eatorio()*20-5;
punt os=punt os- 50;
}
}
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if (puntos <= -150) ganme=2;

el se if(puntos >= 500) gane=3;

Enf oca(oj et o() ;

gl ut Post Redi spl ay();if(game==1)Ti mer();

El control del movimiento se hace con las teclas 4, 5, 6 y 8 para movernos hacia la
izquierda, atras, derecha y adelante respectivamente. Y la barra espaciadora nos

sirve para € lanzamiento. El control se hace desde la funcién keyboard()
voi d keyboard(unsi gned char key, int x, int y) {
i f(ganme==1){
switch (key){
case '4'://12Q
mvbdel [ 12] =mvbdel [ 12] +1;
Enf ocaChj et o() ;
br eak;
case '5'://ATRAS
mvbdel [ 14] =mVbdel [ 14] - 1;
Enf ocaChj et o() ;
br eak;
case '6'://DCHA
mvbdel [ 12] =mvbdel [ 12] - 1;
Enf ocaChj et o() ;
br eak;
case '8':// ADELANTE
mvbdel [ 14] =mbdel [ 14] +1;
Enf ocaChj et o() ;
br eak;
case ' '://D SPARO
i f(funcSpriteCabeza[ 0] ==0) {
posxSpri t eCabeza[ 0] =m\bdel [ 12] ;
poszSprit eCabeza[ 0] =mvbdel [ 14] ;
tinmerSpriteCabeza[ 0] =0;
funcSpriteCabezal 0] =1;

defaul t:
br eak;
}

if (command) {
L
Y finalmente, desde €l display se dibujan todos |os objetos que participan en la accién
o0 € texto de“ GAME OVER” 0 “ YOU WIN” del final dejuego.

swi t ch( gare) {
case 1:

/1Bl oque de fondo ********xEQTAT| QOF ******** %% *
gl Col or3f(0.5,0.5,1.0);
gl PushMatri x();
gl Transl at ef (0, 5, 100) ;
gl Scal ef (5. 0f, 1. 0f, 1. 0f ) ;
gl ut Sol i dCube(10);
gl PopMat ri x();
/**********************'\D\/IM ENTU***********
/1 Bl oques
gl Col or3f(1.0,1.0,1.0);
for(i=0;i<2;i++){
gl PushMatri x();
gl Transl at ef (posxSprite[i], 2.5f, poszSprite[i]);
gl ut Sol i dCube(5);
gl PopMatri x();

}
/| Cabeza
i f(funcSpriteCabeza[0]==1){
gl Col or3f(1.0,0.0,0.0);
gl PushMatri x();
gl Scal ef (1. Of , . 6f, 1. Of );
gl Transl at ef (posxSpri teC}abeza[ 0] posySpriteCabeza[ 0], 1. 2f +poszSpri t eCabeza[ 0] ) ;
gl ut Sol i dSphere(. 4, 40, 40) ;
gl PopMatri x();

//********************************************
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br eak;
case 2:

gl Col or3f(1.0,0.0,0.0);

text ((glutGet (GLUT_W NDOWN W DTH) - 260) / 2, gl ut Get ( GLUT_W NDOW HEI GHT) - 60, 50, " GAME
OVER') ;

br eak;
case 3:

gl Col or3f(1.0,1.0,0.0);

text ((gl ut Get (GLUT_W NDOW W DTH) - 260) / 2, gl ut Get ( G.UT_W NDOW HEI GHT) - 60, 50, " YQU
WN');

br eak;
defaul t:

br eak;
}

7. VISION ESTEREOSCOPICA

Como final a estas practicas, intentar implementar una orden
que genere una imagen de vision estereoscopica mediante el
comando “stereo”.

El efecto logrado resulta de mezclar dos imagenes, una roja y otra azul, captadas por
dos cdmaras separadas una distancia equivalente a la de los ojos. Al utilizar
gluPerspective() a la hora de proyectar las imagenes captadas por la camara no
podremos conseguir gque parezca que € objeto salga de la pantalla y es un método
gue cansa la vista por tener un pequefio desajuste en vertical. Para corregir estos
errores habria que utilizar la funcion glFrustum() y hacer ciertos célculos de
trigonometria. Por otro lado comentar que se ha alternado la camara que imprime el
display, lo cual genera un parpadeo que podria arreglarse imprimiendo en la misma
pantalla y masgueando los colores rojo y azul para que el uno no tape al otro. Esto se
consigue utilizando glColorMask(R, G, B, ALPHA) poniendo a GL_TRUE los que
necesitemos.

Vamos a ir en orden analizando el cédigo. Primero, definicion de variables.
static canmera *LOCAL_M/Caner a2;

@G.bool ean st er eo=FALSE;
GLi nt noCamar a=1;

Tenemos una nueva camara que creamos en el main()
LOCAL_M/Canera2 = CreatePositionCanera(-0.1f, 1.0f, -3.0f);

En parseCommand recibimos la orden e inicializamos las variables.

} else if(strTokenO !'= NULL && !strcnp("stereo", strToken0)){
if (!stereo){

LOCAL_M/Li ght s[ 1] - >di f f use[ 0] =0. Of ;
LOCAL_M/Li ght s[ 1]- >di f f use[ 1] =0. 0f ;
LOCAL_M/Li ght s[ 1] - >di f f use[ 2] =0. Of ;
LOCAL_M/Li ghts[ 1]- >position[0] = 5. 0f;
LOCAL_M/Li ght s[ 1] - >posi tion[ 1] = 30. Of ;
LOCAL_M/Li ght s[ 1]- >posi tion[2] = 0. 0f;
LOCAL_M/Li ght s[ 1] - >posi tion[ 3] = 1.0f;
LOCAL_M/Li ght s[ 1] - >anbi ent [ 0] =0. 0f ;
LOCAL_M/Li ght s[ 1] - >anbi ent [ 1] =0. Of ;
LOCAL_M/Li ght s[ 1] - >anbi ent [ 2] =0. 0f ;

if ( !'LOCAL_MyLights[1]->sw tched )
Swi t chLi ght (  LOCAL_M/Lights[1], TRUE);

LOCAL_M/Caner a- >canVi ewX = - 0. 03f;

LOCAL_My/Caner a- >canVi ewY = 1;

LOCAL_M/Caner a- >canVi ewZ = - 3;

LOCAL_M/Caner a- >camAt X = 0;//-0. 15f;
0

LOCAL_MyCaner a->camAt Y = 0;
LOCAL_MyCaner a->canAt Z = -1. Of;



LOCAL_M/Caner a2- >canVi ewX = 0.03f;//0.03

LOCAL_M/Caner a2- >canVi ewy = 1;
LOCAL_M/Caner a2- >canvi ewZ = -3;
LOCAL_MyCaner a2- >camAt X = 0;//0. 15f;

LOCAL_M/Caner a2- >camAt Y = O;
LOCAL_M/Caner a2- >camAt Z = - 1. Of;

stereo = TRUE;
stereoTi ner();
} else stereo = FALSE;

}
Ponemos a cero las luces y colocamos las camaras. Activamos la variable stereo y

[lamamos al timer stereoTimer()
voi d stereoTi mer(void){
gl ut Ti mer Func(2, stereoVision, 1);
}

gque a su vez llama a la funcién stereoVision que se encarga de cambiar la

iluminacion derojo a azul y viceversa asi como de cambiar de camara.
voi d stereoVision(int val ue){

i f (noCanmar a==1) {
LOCAL_M/Li ght s[ 1] - >anbi ent [ 0] =0. 3f;
LOCAL_M/Li ght s[ 1] - >anbi ent [ 2] =0. Of ;
noCanar a=2;
} else {
LOCAL_M/Li ght s[ 1] - >anbi ent [ 0] =0. 0f ;
LOCAL_M/Li ght s[ 1] - >anbi ent [ 2] =0. 3f;
noCanar a=1;

}
LOCAL_M/Li ght s[ 1] - >needsUpdat e = TRUE;

gl ut Post Redi spl ay();
if(stereo) stereoTimer();

Importante restablecer bien el tamafio de la camara 2 en la funcion reshape()
voi d reshape(int width, int height) {

gl Viewport (0, O, width, height);
Set GLAspect Rat i oCanera( LOCAL_M/Carera );
Set GLAspect Rati oCanera( LOCAL_MyCanera2 );

}
Estos son los cambios introducidos en la funcion display(). El fondo o ponemos gris
porque conseguimos un rojo y azul menos llamativos que funcionan mejor con las

gafas.
voi d display(void) {

float At[3];
float Direction[3];
int i;

if(stereo) gldearColor(0.2f,0.2f,0.2f,0.0f);
gl d ear (G._COLOR BUFFER BI T | G._DEPTH BUFFER BIT);

gl Enabl e( G._DEPTH_TEST) ;
gl Enabl e( GL_LI GHTI NG ;

if (stereo){
if (noCamara==1)
Set G .Canera( LOCAL_M/Canera );
el se
Set G.Canera( LOCAL_M/Canera2 );
} else Set G Canera( LOCAL_MyCanera );

gl PushMatri x();

gl Mul t Mat ri xd( mvbdel ) ;

gl Color3f(1.0,1.0,1.0);

if (tortu) if(stereo) drawWreSphereTurtle(); else drawSphereTurtle();
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En el archivo primitivas.c y primitivas.h incorporamos una nueva funcion llamada
drawWireSphereTurtle() que dibuja la misma tortuga pero empleando la orden
glutWireSphere(). Con esto obtenemos la visualizacién de la tortuga con esferas
hechas a base de alambres. El control de la camara también lo he incorporado, en la
funcion keyboard(), para comprobar mejores puntos de vision si asi se desea.

i
/ | STEREO

t (command) {
/

if (stereo)
switch (key){

case '0'://View ABAJO
LOCAL_MyCaner a2- >canVi ewY = LOCAL_M/Caner a2- >canVi ewy-0. 1;
LOCAL_MyCaner a- >canVi ewY = LOCAL_MCaner a- >canVi ewY-0. 1;
br eak;

case '1'://View ARRI BA
LOCAL_M/Caner a2- >camVi ewY = LOCAL_M/Caner a2- >canVi ewy+0. 1;
LOCAL_MyCaner a- >canVi ewY = LOCAL_MCaner a- >canVi ewY+0. 1;
br eak; )

case '4'://View ATRAS
LOCAL_M/Caner a2- >canVi ewZ = LOCAL_M/Caner a2- >canVi ewZ-0. 1;
LOCAL_MyCaner a- >canVi ewZ = LOCAL_MCaner a- >canVi ewZ- 0. 1;
br eak;

case '7'://Vi ew ADELANTE
LOCAL_M/Caner a- >canVi ewZ = LOCAL_MyCaner a- >canVi ewZ+0. 1;
LOCAL_MyCaner a2- >canVi ewZ = LOCAL_MCaner a2->canVi ewZ+0. 1;
br eak; )

case '5':// At ATRAS
LOCAL_MyCarner a- >camAt Z = LOCAL_M/Caner a- >canmit Z- 0. 1;
LOCAL_MyCaner a2- >camAt Z = LOCAL_MyCaner a2- >camAt Z- 0. 1;
br eak;

case '8':// At ADELANTE
LOCAL_MyCarnrer a- >camAt Z = LOCAL_M/Caner a- >camit Z+0. 1,
LOCAL_MyCaner a2- >camAt Z = LOCAL_MyCaner a2- >camit Z+0. 1;
br eak;

case '6'://Acercar ojos
LOCAL_MyCaner a2- >canmVi ewX = LOCAL_M/Caner a2- >canVi ewx+0. 0005;
LOCAL_MyCaner a- >canVi ewX = LOCAL_MCaner a- >canVi ewX- 0. 0005;
br eak;

case '9'://A ejarlos
LOCAL_MyCaner a2- >canVi ewX = LOCAL_M/Caner a2- >canVi ewxX- 0. 0005;
LOCAL_MyCanrer a- >canVi ewX = LOCAL_MCaner a- >canVi ewx+0. 0005;
br eak;

defaul t:
br eak;

}



