1.        RLE - Istota tej metody polega na wyszukiwaniu ciągów identycznych elementów i zapamiętywaniu wartości tych elementów i liczby 
ich powtórzeń.

2.        Huffman - Istotą metody Huffmana jest to, że stosuje się kody o zmiennej długości. Pikselom, które występują częściej w danym 
obrazie przyporządkowuje się krótsze kody.

3.        LZW - metoda LZW jest metodą słownikową. Istota metody polega na tym, żeby możliwie najdłuższym ciągom powtarzających się 
wartości pikseli przypisywać odpowiednie kody. Metoda LZW jest objęta patentem 

4.        JPEG (wszystkie kroki, krótko),

Na początku obraz dzielony jest na podobrazy (bloki) o rozmiarach 8x8 pikseli. Procesowi kompresji jest poddawany każdy blok niezależnie.

W pierwszym kroku wykonuje się konwersję z modelu RGB do modelu YCrCb. Występuje tu pierwsza kompresja (RGB - 24bity/pixel, YCrCb - 16 bitow)

Tablica wartości Y o rozmiarze 8´ 8 poddawana jest transformacie kosinusowej i w efekcie uzyskuje się nowy zestaw 64 liczb - współczynników z rozwinięcia kosinusowego.

W kolejnym kroku wykonywana jest tak zwana kwantyzacja. Jej celem jest zamienienie możliwie dużej liczby współczynników transformaty na zera

Tablica uzyskana w wyniku kwantyzacji jest w ostatnim kroku poddawana kodowaniu metodą RLE (tablica przegladana w porzadku ZigZag) i następnie metodą Huffmana

5.        Czemu ZigZag? (bo po kwantyzacji tablica w prawym dolnym rogu ma najczęściej same zera, a ponieważ kożystamy potem z RLE, 
to...)

6.        Metody (patrz załącznik):

szkieletowa - W metodzie tej określa się jedynie szkielet bryły, a więc definiuje się położenie wierzchołków i krawędzi 
występujących w obiekcie.Model szkieletowy nie zawiera informacji o powierzchni bocznej bryły ani tym bardziej o jej wnętrzu. Dzięki swej prostocie modele szkieletowe umożliwiają szybkie tworzenie obiektów 3D o wymaganych kształtach i są często stosowane w fazie wstępnej definiowania bryły.
           Brep - opisuje się powierzchnię zewnętrzną obiektu. W większości zastosowań do opisania powierzchni zewnętrznej wykorzystuje się 
reprezentację wielokątową - powierzchnia boczna bryły jest opisywana za pomocą zbioru wielokątów (najczęsciej trójkątów). W przypadku takich brył jak wielościany reprezentacja ta jest w pełni naturalna. W przypadku gdy powierzchnie boczne nie są płaskie dokonuje się aproksymacji wielokątowej tych powierzchni.W niektórych zastosowaniach, gdzie zależy nam na jak największym realizmie generowanych obrazów, powierzchnie boczne złożonych obiektów opisuje się za pomocą odpowiednich powierzchni krzywoliniowych (na przykład powierzchni Béziera albo powierzchni NURBs (ang. nonuniform rational B-splines)). 
CSG (prymitywy) - W metodzie tej zakłada się, że dostępny jest zestaw podstawowych brył (tak zwanych prymitywów), z których 
można tworzyć bryły bardziej złożone. Wykorzystuje się przy tym operację łączenia brył ze sobą, operację znajdowania części wspólnej brył oraz operację odejmowania brył.
          Sweep - W metodzie tej definiowany jest przekrój bryły, który następnie jest przesuwany wzdłuż zadanej ścieżki. W czasie 
przesuwania jest wyznaczana powierzchnia boczna bryły. Ścieżka może być linią prostą albo krzywą (na przykład krzywą Béziera). W czasie przesuwania przekrój bryły może się zmieniać. W szczególnym przypadku, gdy przekrój jest obracany wokół pewnej osi możliwe jest tworzenie brył obrotowych
         Octree -  
         Wokselowa (objętościowa) - W metodzie tej wykorzystuje się pojęcie woksela. Woksel jest to elementarna objętość w 
przestrzeni 3D, reprezentowana najczęściej jako najmniejszy sześcian, którym operujemy w fazie modelowania. Woksel można traktować jako komórkę rastra przestrzennego - przestrzenny odpowiednik piksela na płaszczyźnie. Modelowanie obiektu 3D sprowadza się do określenia zbioru wokseli należących do obiektu.Metoda wokselowa jest bardzo wymagająca jeśli chodzi o pojemność pamięci potrzebnej do zapamiętania informacji o obiekcie. Załóżmy dla przykładu, że ograniczamy precyzję modelu do sześcianu o boku 512 jednostek. Oznacza to, że musimy liczyć się z koniecznością zarezerwowania miejsca w pamięci dla przechowania informacji o 5123 = 227 wokselach (a nie jest to wcale duża rozdzielczość w stosunku do potrzeb). Jednak niewątpliwą zaletą metody jest to, że z każdym wokselem można związać dodatkową informację w postaci odpowiednich atrybutów. Uzyskujemy w ten sposób model, który dostarcza informację nie tylko o tym, które fragmenty przestrzeni należą do obiektu 3D, ale również o innych cechach poszczególnych fragmentów przestrzeni. Tworząc na przykład model wokselowy jakiejś części ciała człowieka można z każdym wokselem związać informację o tym czy w danym miejscu jest tkanka miękka, tkanka kostna, naczynie krwionośne itd. Mając taki model można z kolei wyznaczać różne przekroje albo odtwarzać powierzchnie zewnętrzne różnych narządów wewnętrznych itd.

        Gouraud i ew. inne metody cieniowania (wykład 11)
      Phong - prowadzi się podwójną interpolację podobnie jak w metodzie Gouraud, z tym, że dla wartości wektorów normalnych a nie dla 

barw. Dopiero po określeniu wektora normalnego dla konkretnego piksela wyznacza się jego barwę. Phong w swoim modelu uwzględnił trzy elementy mające wpływ na jasność punktu: światło otocznia Ia, światło pochodzące bezpośrednio ze źródła światła Ip oraz światło wynikające z odbicia zwierciadlanego od powierzchni Is. O świetle otoczenia mówiliśmy wcześniej. Podobnie pokazywaliśmy już, że wpływ światła ze źródła światła Ip docierającego bezpośrednio do powierzchni uwzględnia się biorąc pod uwagę kąt między promieniem światła a normalną do powierzchni (a dokładniej kosinus kąta). W przypadku efektu odbicia zwierciadlanego bierze się pod uwagę odchylenie rzeczywistego kierunku obserwacji punktu odbicia od teoretycznego kierunku promienia odbitego (por. kąt β na rysunku XI.5b). W obliczeniach faktycznie uwzględnia się n-tą potęgę kosinusa kąta β. Wartość n dobiera się eksperymentalnie z uwzględnieniem właściwości materiału powierzchni odbijającej.
7.        Koncepcja metody śledzenia promieni (wykład 12) + promienie cieni 


Istota metody polega na tym, że z punktu obserwacji (oka obserwatora) prowadzi się promienie przechodzące przez poszczególne 
piksele ekranu i biegnące w stronę sceny. Analizowany jest bieg każdego promienia w scenie i następnie  określa się barwę 
przypisywaną odpowiedniemu pikselowi. W ten sposób kompletuje się informację o barwie wszystkich pikseli tworzących obraz. 


Przy wyznaczaniu barw poszczególnych punktów istotne jest również uwzględnienie tego czy dany punkt jest oświetlany przez 
określone źródło światła czy też leży w cieniu rzucanym przez inny obiekt. W tym celu korzysta się z  pomocniczych promieni 
(tak zwanych promieni cieni) prowadzonych z analizowanego punktu w kierunku każdego źródła światła

8.        Wyznaczanie klatek pośrednich,


W animacji komputerowej ramki pośrednie są wyznaczane automatycznie za pomocą odpowiedniej procedury, najczęściej 

interpolacji 


Interpolacja miedzy 2 figurami - Najpierw łączy się odcinkami odpowiadające sobie punkty (wierzchołki) obu figur. Następnie 

wyznacza się metodą interpolacji położenia punktów dla klatek pośrednich


kiedy nie ma pełnej odpowiedniości między punktami w obu wyjściowych ramkach kluczowych trzeba wprowadzić punkty 

pomocnicze, tak żeby uzyskać pełny zestaw par punktów.

            warping - W najprostszym przypadku można tu wykorzystać odpowiednie transformacje w odniesieniu do wierzchołków figur czy 

brył albo w odniesieniu do punktów sterujących krzywych (na przykład krzywych Béziera) czy powierzchni  krzywoliniowych. Prosty sposób modyfikowania kształtu obiektu polega na przesunięciu jednego wierzchołka obiektu i propagowaniu przesunięcia sąsiednich wierzchołków po powierzchni z uwzględnieniem stopniowego zmniejszania 
przesunięcia wierzchołków

            morfing - przejście od jednego obiektu do innego obiektu

9.        Rysowanie krzywych Beziera - jest na to jakis patent

10.        pojęcie "aliasing"


Przy niezbyt dużej rozdzielczości rastra wyraźnie widać, że kształt odcinka odbiega od idealnego. Opisywany efekt określany jest 

mianem aliasingu . Jest on skutkiem skończonej rozdzielczości rastra z jakim mamy do czynienia. Efekt ten nie może być usunięty żadną metodą. Można jednak próbować go zmniejszać. Metody służące temu są określane jako metody antyaliasingowe. 

11.        czym się różni grafika rastrowa od wektorowej 

W przeciwieństwie do grafiki rastrowej, w której operuje się mapą pikselową obrazu, w grafice wektorowej operuje się obiektami 
definiowanymi za pomocą wierzchołków bądź punktów sterujących. Korzystanie z grafiki wektorowej ma kilka  zalet.

Po pierwsze operuje się na znacznie mniejszym zbiorze punktów niż w przypadku gdybyśmy mieli do czynienia z mapą pikselową. Skutkiem tego jest znaczne skrócenie czasu niektórych obliczeń. 

Po drugie, opis wektorowy obiektów zajmuje znacznie mniej miejsca w pamięci oraz skraca czas ewentualnej transmisji obrazu. Po trzecie, przy opisie wektorowym każdy obiekt może być traktowany niezależnie, podczas gdy w przypadku mapy pikselowej mamy do czynienia z 
całym obrazem - poszczególne obiekty tracą swój indywidualny charakter i przestają być niezależnymi bytami.

Po czwarte opis wektorowy jest łatwo skalowalny. Oznacza to, że chcąc na przykład zwiększyć wymiary obiektu, wystarczy 
wykonać operację skalowania jedynie w odniesieniu do punktów definiujących obiekty. Końcowa rasteryzacja będzie wykonana w odniesieniu do już przeskalowanego obiektu, a więc zawsze będzie wykonana z rozdzielczością, z jaką obraz  będzie reprodukowany. Zauważmy, że w przypadku powiększania obrazu rastrowego (mapy pikselowej) zwiększa się efekt aliasingu. 

12.        ew. formaty plików (ale tego chyba nie)

13.        ew. co to jest bryła widzenia (wykład 10)

obserwując scenę 3D obserwator powinien zobaczyć na ekranie te elementy, które znajdą się w prawidłowym ostrosłupie czworokątnym, którego wierzchołek znajduje się w "oku" obserwatora O, oś główna ostrosłupa jest prostopadła do 
płaszczyzny ekranu a kąt rozwarcia ostrosłupa jest określony przez wielkość ekranu i jego odległość od obserwatora

Teoretycznie wysokość ostrosłupa powinna być nieskończenie długa. W praktyce jednak wprowadza się dodatkowe ograniczenia w postaci płaszczyzny przedniej i płaszczyzny tylnej, które ograniczają ostrosłup do ostrosłupa ściętego. Ograniczenia te wynikają ze względów czysto praktycznych. Nie ma bowiem sensu rozpatrywać obiektów, które znajdują się zbyt daleko od obserwatora i są na przykład zasłonięte albo są zbyt małe. Podobnie nie jest sensowne zajmowanie się obiektami, które na przykład znajdują się za obserwatorem i nie powinny pojawić się na ekranie. ten scięty ostrosłup ten jest często określany jako bryła widzenia

14.        ew. modele barw (ale chyba też nie jest to ważne)

15.        wyswietlanie rastrowe

16.       porownanie cieniowania plaskiego/gourarda 

płaskie - każdy wielokąt aproksymujący powierzchnię boczną obiektu jest pokrywany jednolitą barwą. jasność poszczególnych ścianek zależy od kąta padania promieni na daną ściankę (jest równa iloczynowi natężenia źródła światła i kosinusa kąta między wektorem normalnym do płaszczyzny ścianki a wektorem skierowanym do źródła światła)

Model cieniowania płaskiego jest dobry w odniesieniu do prostych obiektów, których powierzchnie boczne składają się z niewielkiej liczby wielokątów. W przypadku gdy krzywoliniowe powierzchnie boczne obiektów są aproksymowane wielokątami metoda cieniowania płaskiego nie daje dobrych rezultatów - jeżeli każdy wielokąt jest pokryty jednolitą barwą, to widoczna jest struktura wielokątowa 

gourarda - Weźmy pod uwagę lewą krawędź trójkąta  Oznaczmy wartości jasności barw wierzchołkowych przez I1 i I2. Krawędź ta 

jest przecinana przez linie rastra. Znając wartości I1 i I2 możemy dla każdego punktu przecięcia krawędzi z linią 
rastra znaleźć jasność pośrednią, korzystając z metody interpolacji liniowej. Podobnie, dla prawej krawędzi trójkąta o jasnościach wierzchołkowych I1 i I3 możemy znaleźć barwy w punktach pośrednich krawędzi. Z kolei, weźmy pod uwagę fragment wiersza rastra należący do trójkąta. Ponieważ znamy już wartości jasności na końcach tego odcinka, to możemy podobnie jak poprzednio znaleźć wartości pośrednie dla poszczególnych pikseli należących do odcinka rastra. Postępując w ten sposób dla innych wierszy rastra możemy znaleźć wartość jasności dla każdego piksela należącego do wnętrza trójkąta. W efekcie można uzyskać gładkie cieniowanie powierzchni trójkąta
17.       porownanie brep, csg, wokselowa
18.       z bufor - nie przyjmuje się żadnych założeń co do rodzaju wyświetlanych obiektów ani co do kolejności wyświetlania obiektów. 

Widoczność obiektów rozstrzyga się dla każdego piksela obrazu niezależnie. Do realizacji algorytmu potrzebna jest dodatkowa pamięć, tak zwany z-bufor, w której można dla każdego piksela zapisać odpowiednią wartość współrzędnej z. 

Na początku do pamięci obrazu zapisuje się barwę tła dla wszystkich pikseli obrazu natomiast w z-buforze zapisuje się największą wartość współrzędnej z jaka może wystąpić w scenie (zakładamy, że oś z jest skierowana od obserwatora w 
kierunku sceny); w szczególności może to być współrzędna z tylnej ściany bryły widzenia. Z kolei, jeżeli analizujemy jakiś wielokąt i trafimy na punkt, który potencjalnie znajdzie się w końcowym obrazie w miejscu piksela o współrzędnych  x,y, to sprawdzamy, czy współrzędna z tego punktu jest mniejsza od współrzędnej z zapisanej dotychczas w z-buforze w miejscu o współrzędnych x,y. Jeżeli tak, to rozpatrywany punkt leży bliżej niż punkt sceny, którego barwa została zapisana w pamięci obrazu i zastępujemy dotychczasową barwę piksela x,y barwą rozpatrywanego punktu oraz zmieniamy dotychczasową wartość współrzędnej z wartością współrzędnej z rozpatrywanego punktu. W przeciwnej sytuacji pozostawiamy poprzednią wartość piksela x,y oraz poprzednią wartość współrzędnej z.

Proces powtarza się dla wszystkich wielokątów występujących w scenie (w bryle widzenia) i wszystkich punktów tych wielokątów, które potencjalnie mogą być odwzorowane na piksele w pamięci obrazu.
