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Esta tesis doctoral pretende establecer un modelo matematico para la confeccion de
superficies continuas de tipo topogréafico que cumplan determinadas condiciones que
van a quedar establecidas a lo largo de su desarrollo.

Existen ya en el mercado algunos modelos de los denominados “de alambre” para la
determinacion de superficies mediante ordenador; todos ellos tienen como fundamento
la triangulacién de toda la superficie a partir de las coordenadas de un conjunto de
puntos, y se adapta tanto mas a la superficie que desea reproducir cuanto mayor es el
namero de puntos y menor es la distancia entre ellos.

Para el desarrollo de estos modelos no es necesario tener una idea aproximada de la
configuracion de dicha superficie, pues al ser unos métodos en los que todos los
puntos tienen el mismo valor, no puede alterarse el resultado final sin alterar esa nube
de puntos.

En determinadas aplicaciones se hace conveniente ofrecer al usuario la posibilidad de
establecer formas de superficie totales o parciales de las que se conoce previamente
una configuracion aproximada, sin tener por ello que dar un gran nimero de puntos
para poderlas definir (cosa que requeririan los métodos convencionales), sino
solamente unos puntos elegidos de forma discriminada y con un orden concreto, de
manera que estos puntos puedan servir de base para generar mediante un tratamiento
especifico el resto de puntos que se necesiten para determinar la parte de la superficie
en cuestion. Esto hace que la triangulacion no sea el tratamiento mas adecuado pues
no “discrimina puntos”.

El método que se desarrolla en esta tesis permite “discriminar” diferentes tipos de zona
dentro de la superficie y que ocupan soélo una parte de ella. En contrapartida tiene una
serie de caracteristicas que hacen que la entrada de puntos sea “ordenada” de forma
que se facilite al sistema su identificacion para aplicarle el tratamiento que precise.

El equipo mediante el cual se desarrolla el modelo matematico es extraordinariamente
importante, pues mientras en algunos equipos existen implementadas determinadas
funciones, en otros deben resolverse dichas funciones en base a su programacion,
con lo que el objetivo final es mas dificil de conseguir ya que se produce una
disminucion en la totalidad de la memoria disponible para el resto de funciones.

Una de las principales barreras con que nos encontramos al pretender introducirnos en
el mundo de los gréficos por ordenador es la complejidad de los equipos y su coste.

Por una parte los equipos de los que dispone nuestra Universidad tienen una serie de
inconvenientes. A saber:
Los grandes equipos en los que la capacidad de memoria no es obstaculo
disponen de una informacion que no es facilmente accesible.
La posibilidad de su utilizacién por parte de personas de otros centros de manera
continuada en investigacion es muy reducida.
La programacion interactiva tiene muchas limitaciones.
Estan generalmente alejados del lugar de residencia del investigador.
Generalmente son sistemas centralizados con la consiguiente falta de operatividad.
Los periféricos que utilizan suelen estar compartidos.
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Estos problemas se han resuelto en su mayoria utilizando como unidad central de
proceso un microordenador, lo cual ha acarreado el tener que ajustarse a las
siguientes condiciones:

Capacidad de memoria relativamente pequefia (64 K RAM + 2 memorias de

pantalla).

Posibilidad de programacion interactiva por pantalla.

Utilizacién de un lenguaje de bajo nivel (BASIC).

Funcionamiento autbnomo por no pertenecer a una red centralizada.

Funciones gréficas no implementadas.

Periféricos adaptados mediante interfaces.

Estas caracteristicas han hecho a su vez que las funciones a realizar tuvieses
limitaciones, entre las cuales destacan:
No tener facilidad para utilizar un lenguaje de alto nivel (FORTRAN), con lo que la
ejecucion resulta mas lenta.
Desdoblamiento de tarea en diferentes programas debido a la insuficiente
capacidad para crear programas multitarea.
Dificultades en el tratamiento de funciones angulares continuas de grado en grado,
pues los vectores de una dimension tienen como limitacion un numero de
elementos de 255 cuando serian necesarios 360.
Obligatoriedad de crear todas las funciones graficas mediante programa por
carecer del implementado de dichas funciones.

No obstante todas las dificultades los objetivos de esta tesis se han logrado hasta el
punto de que las previsiones apuntan el hecho de que durante el curso 85-86 este
modelo sea utilizado por alumnos de la ETSII de Barcelona, habiéndose interesado
también en su utilizacién la Diputacion de Barcelona para su aplicacion a niveles de
contaminacion, Hidroeléctrica de Catalufia para su aplicacion en la obtencion de
perfiles de terreno para la instalacion de lineas eléctricas, asi como algun gabinete de
arquitectos que ha tenido acceso indirecto a la informacion.

Al programa principal, que confecciona la malla de puntos, acompafian una serie de
programas anexos que permiten su tratamiento en cuanto a visualizacion y que no han
podido integrarse en el mismo debido a la capacidad limitada de memoria disponible.
En una adaptacion del modelo a un lenguaje de alto nivel como el FORTRAN y con el
equipo fisico apropiado, podian integrarse estos programas en uno solo, que
constituiria un paquete de SOFTWARE de caracteristicas similares a las que se
consiguen mediante SISTEMAS CAD-CAM, aunque en este caso no podemos hablar
de CAM (fabricacion o manufacturacion) al menos en las aplicaciones mas idoneas, ya
que parece ser que los otros métodos son mas adecuados para el disefio de
carrocerias etc. A pesar de que estas superficies también pueden definirse con este
modelo.



