
Em 17 de junho de 1975.

i . ■ l >’ ' S* '. . • c . V'?
, ; .V' ’' *■' |r : 5 #: v.; -V '7'. ' - V‘; í . *• * •• •• v :

A DIRETORIA comunica que a sessão regular da próxima 
terça-feira,.dia 24, do corrente, serã realizada, Es 17 horas, 
no auditório do Instituto de Biofísica da Universidade Federal 
do Rio de Janeiro (Centro de Ciências Médicas, Bloco G, Cidade 
Universitária, Ilha do Fundão).

Estão inscritas as seguintes comunicações:

1) Caracterização morfológica das células ganglionares da reti 
na do gato que se projetam para o colículo superior*
H.H. Magalhães Castro, L. Murata e B. Magalhães Castro. 
Instituto Central de Biologia, Universidade de Brasília.

2) Projeções retinianas ao nücleo geniculado lateral dorsal no
gambâ: uma^comparação entre transporte anterõgrado e degene 
ração retrograda.
L.A. Cavalcante, R. Lent e C.E. Rocha Miranda.
Instituto de Biofísica, Universidade Federal do Rio de Ja 
neiro.

3) Interações cortico-tectais e tecto-tectais na modulação da 
atividade do colículo superior do gato.
P.E.S. Saraiva, B. Magalhães Castro e A. Aragão.
Instituto Central de Biologia, Universidade de Brasília.

4) Algoritmos para cr conversão de coordenadas da representação
do campo visual.
M. Gattass*'e R. Gattassr
■Instituto de Biofísica, Universidade Federal do Rio de Ja 
neiro. ,

5) Influência do pH na velocidade de propagação da depressão 
alastrante em retina isolada de ave.
P. Santos Rodrigues e H. Martins Ferreira.
Instituto de Biofísica, Universidade Federal do Rio de Ja 
neiro. ■

6) Participação de fibras comissurais na transferência inter-he 
misférica da depressão alastrante.
R.C. Araüjo Guedes, R.J. do Carmo e A.A.P. Leão.
Instituto de Biofísica, Universidade Federal do Rio de Ja 
neiro.
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ALGORITMOS PAHA’ A CONVERSÃO DE COORDENADAS DA REPRESENTAÇÃO 
DO CAMPO VISUAL.
Marcclo Gattass* fj Ricardo Gattass**, credenciados pclo aca. 
dêmico Eduardo Oswaldo Cruz:, Instituto de Biofísica da tlFRJ.

Foram desenvolvidos diversos algoritmos visando os se 
guintes objetivos:
a. Comparar dados de coordenadas do campo visual, apresent£ 

dos em diferentes sistemas de representação.
b. Determinar a distância cm graus entre dois pontos quais­

quer do campo visual.
c. Prever novas coordenadas de um dado ponto no campo visu­

al apos a rotação da cabeça, em torno de eixos que passam 
pelo ponto nodal do olho.

São propostas formulas para a transformação de coorde­
nadas Polares Zenitais em Equatoriais Zenitais e vice versa; 
de coordenadas Polares Zenitais em Equatoriais Gnômicas de 
duplos meridianos e Vice versa; e de Equatoriais Gnômicas de 
duplos meridianos em Equatoriais Zenitais e vice versa.

Através da transformação de coordenadas polares cm co­
ordenadas cartesianas pudemos propor ainda algoritmos para 
as rotações da cabeça ou do sistema de representação do cam­
po visual em torno dos eixos dorso-ventral, latero-lateral e 
antero-posterior, nos sentidos medio-lateral, dorso-ventral 
e horãrio, respectivamente.

Utilizando o conceito de produto escalar em Álgebra L_i 
near propomos ur.i algoritmo para o calculo da distância entre 
dois pontos do campo visual.

, r - •
6 Bolsista do CNPq (TC 1136/75)
** Bolsista do CNPq (TC 14152/74) e BNDE (FUNTEC 241).
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Sistcnias.dc representação dó c;mpo visual

a. Zenital Polar de projeções equidistantes
b. Zenital Equatorial de areas iguais de Lanbert- j ■ . ‘ÍV ■ ... •' V - > . , i- V. • :r .
c. Equatorial Gnônica de duplos meredianos
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Àlf*orítnros. para ro tação  tln cabo<a do anina l  ( coordenada p o l a r  )
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'Rotação cm torno do eixo latkro-lateral 
~sentido dorsò-yentral

d (!L
■ mjf : i í>'V v‘

arc t”  ̂ sen s e n cos  6 + c o s^l sen 0

F . •
se iy3  c o s oC

\>r

- arc cos ( cos/í cos ̂  - scn^sery â s c n # )

Rotação en torno do eixo dorso-ventral 
,, ...: -sentido latero-medial

XiX"

A í Y

Y"

z

d! * a rc  tgH - \ £
senoÇ seny3

sen ̂3 cos oC cos f  -  cos/6 sen y?

Y- /3 = arc cos ( cos^3cos^+ sen̂ /3 coscC sen

'?%:*■ ■'

Rotação en torno do eixo antero-pósterior 
-sentido horãrio

. cí‘ = oC -

Z3'" /»
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■’ x— R sen<£ sen ß  
y -  R cos (i 

z =* R sen^J cos &£

O’NOQAL W c. ZÖQ p- YÕP

OC = arc tg x 
z

ß  =• arc cos
R

o L &  [0*, 3C>(fJ 

(ò e. [ 0" I8 0J

—O  v
Ao rodarmos a cabeça do animal ou o sistcmr 
de representação do campo visual.no eixo 
latero-lateral (em z ) , teremos:

x ' = x cos ô + y sen# 
y '= y cos6  -  x sen 9

Neste caso: oC'  =

/3l = arc cos y_̂_

arc tg xj_ 
■ z*

Substituindo os valores de x',y',e z 1, 
teremos:

|3* - arc cos/-x senff + y cos 0 V
. • A •* R /* , ' " ...v • " ' *' ■ . _ • • . . i' . • . . . _ .

:i ■ i ' ' '■ ■ ■
Substituindo os valores de x,y,e z em função de o£ e^3, teremos:

oC‘ = arc tg / seno£ sen^g cos 0  + cos/3 sen 0  \ oC 6 [ o \ à 6 o * J

' sen^?cosc£ /
fò = arc cos ( c o s ^ c o s ^ -  senoC sen/3 sen í? ) /3 £ Lovieo-jm ( i



la. Conversão de Polar em Equatorial Zenital:

jX = arc cos (scnß senc£ ) -üü9A = arc tg son/ScoscC 
V cos/3

lb. Conversão de Equatorial Zenital para Polar:

cC = arc tg I cos/<sen À
•sen

I a

+ 90 = arc cos (-cosyj cos A )

2a. Conversão de Polar para Iquatorial Gnômica de duplos meridianos;

£. c arc tg seh p, senoC '
cos (i

ft = arc . fsen ß cos oC ^tg L i — _ _
 ̂ cos I

2b. Conversão de Equatorial de duplos meridianos em Polar:

• o£ = arc tg tg
\

£
> tg * i = arc tg tf, 6 

sen pc

3a. Conversão de Equatorial Zenital em Equatorial de duplos meridianos: 

X *= V f* = arc tg (tg £ .cos # )

3b, Conversão de Equatorial de duplos meridianos em Equatorial Zenital:

tf - X arc tg tg
tcos À. ,



l.̂ rcinp 1 o d c_ t rans formações dc coorden ad i s por rotnrao da caboe ,'i o do o lho
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A lgoritmo da distancia cm r.raus ontrc dois pontos quaisquer do 
campo vi sua 1.

Utilizando o conceito dc produto escalar de dois vetores, chegamos 
ao seguinte algoritmo:

&  ~ arc cos ( sen^ s e n ^ cos (o^-oQ-*- c o s ^ c o s ^  )

Comprovação dos algoritmos de rotaçao e da distancia entre dois pontos.

Sc os algoritmos de rotação c da distancia entre dois pontos estão 
corre tos, a distancia do ponto a ao ponto b devera ser igual a do ponto 
ao ponto b ' .  r


