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void LeeObjeto(void);  

Abre el archivo que contiene la netlist, que describe al objeto, y almacena los datos en la estructura objeto.

void LeeVertices(void);

Lee los vértices del objeto y los almacena en la lista de vértices, con sus respectivas coordenadas.
void LeePoligonos(void);

Lee los polígonos del objeto uno a uno hasta tener almacenados en la lista de polígonos a todos los que forman al objeto.
void LeeUnPoligono(PuntPol, int);


Lee la lista de vértices que componen a un polígono.

void MuestraObjeto(void);

Despliega en pantalla la información que contiene la estructura objeto, incluyendo , vértices, polígonos y coordenadas.
void M_Trasla(Matriz);


Solicita los parámetros de Traslado para almacenarlos en la matriz de transformación,

void M_Escala(Matriz);


Solicita los parámetros de Escalamiento para almacenarlos en la matriz de transformación,
void pon_matriz_a_cero(Matriz m);


Guarda ceros en todos los elementos de la matriz m.

void prepara_matriz(Matriz PM);


Prepara la matriz PM almacenando los datos correspondientes a una matriz identidad.

void Muestra_matriz(Matriz MM, char *cadena);


Muestra el contenido de la Matriz MM, con el mensaje de la cadena “cadena”

void Multiplica_M(Matriz M1, Matriz M2, Matriz M3);


Multiplica las matrices M1 por M2 y almacena el resultado en la matriz M3.
void GeneraTransformacion(void);

Pregunta al usuario la operación a realizar (Traslación, Escalamiento o Ninguna), y los almacena en la matriz de transformación del objeto, Muestra la matriz de transformación, multiplica las matrices de transformación, y del objeto y lo almacena en la temporal. Posteriormente copia la temporal a la del objeto.

void Copia_M(Matriz M1, Matriz M2);


Copia la matriz M1 a la M2

void TransformaACoordenadasMundiales(void);

Multiplica las coordenadas de cada vértice por la matriz de transformación y obtiene  coordenadas mundiales las cuales almacena en el elemento Mundial del vértice correspondiente.

struct Vector VectorMatriz(struct Vector v1, Matriz MT, struct Vector v2);


Multiplica un vector por una matriz, y obtiene un vector como resultado.

void MuestraMundiales(void);


Muestre el elemento de coordenadas mundiales de cada vértice del objeto.

void ConfTransfVisual(void);

Se encarga de almacenar los parámetros que describen al sistema visual en la matriz de transformación visual.

void ConfVarVisuales(void);


Obtiene las variables: Sen_theta, Sen_phi, Cos_theta y Cos_Phi.

float EnRadianes(float grados);


Convierte de grados a radianes, por medio de la función   grados x PI / 180.

void CalculaCoordenadasDeOjo(void);


Multiplica la matriz de transformación Visual por las coordenadas mundiales de cada vértice.

void TransformaEscena(void);

Muestra coordenadas locales, transforma a coordenadas mundiales, muestra coordenadas mundiales, transforma a coordenadas visuales y muestra coordenadas visuales.

void MuestraVisuales(void);


Muestra el elemento visual de cada vértice del objeto.

void Inicializa(void);


Almacena valores iniciales en las variables:




Theta = 45




Phi     = 90




Rho    = 5000

