0. tétel - Animaciok

Animacio altalanos modellje

Az animacio a virtualis vilag és a képszintézis idébeli valtozasainak a kdvetését jelenti.
A mozgas megjelenitéséhez az animacié nem csupan egyetlen képet general, hanem egy teljes képsorozatot,
ahol minden egyes kép egyetlen id6pillanatnak feleltetheté meg.
A felhasznaldban ez a mozgas illuzidjat kelti.
Ami szamit: kamera mozgas / nézet, és a mozgas
0 Ty (t) amodellezési trafdja az o objektumnak
o Ty o(t) anézeti transzformécio
Ora inicializalds( tor )
do
t = Ora lekérdezés
for minden egyes o objecktumra do Ty o = Thaelt)
Tv = Tv(t)
Képszintézis
while t < fond

A felhasznal6 15 fps-t érzékel mozgdképnek.

Ha a szamitogép nem elég gyors, akkor el0szor kiszamitjuk és a hattértarra mentjiik a képeket, majd onnan
olvasva megfelel6 sebességgel lenyomatjuk.

Az eljaras neve a nem valos idejli animacio.

Mozgastervezés fobb tipusai

Mozgas tervezés: c2 folytonossagot varunk
Mozgas = objektumok mozgatasa id6 fiiggvényében
A mozgastervezés a vezérlépontok felvételével kezdddik.
A felhasznal¢ felvesz egy t4, ..., t,, id6pont sorozatot és elhelyezi az objektumokat + a kamerat ezen
idépontokban.
Az elhelyezés kétféleképp torténhez:
o transzformdcios matrix interaktiv vezérlésével
o paraméter vektor megadasaval
Ennek a megkozelitésnek a hatranya, hogy az animacio utan ugy talalhatjuk, hogy a film egy része tal lassu
ezért fel kivanjuk gyorsitani ezt a részt.
Az egyetlen dolog, amit tehetiink, hogy ujra kezdjiik a tervezést, de ez meglehetésen keserves.
A probléma az, hogy a mozgastervezés nem valasztja szét az idozitési informaciokat a palyak geometriai
megfogalmazasatol.
A helyzet szinhazas példaval dsszehasonlitva:
o minden szinész csak azt tudna mikor j&jjon a szinpadra, nem azt, hogy melyik jelnetben melyik
szinben stb.
o azidézitést egy szinhazi ligyel6 feliigyeli, aki szdl a szinészeknek mikor jonnek
Ennek mentén érdemes az animaciot szekvencias keretekre (frame) osztani, és a mozgast keretek
fiiggvényében specifikaljuk.
A geometriatol fiiggetleniil megmondjuk, hogy a kereteknek mely idépontokban kell bekovetkezni.

Fizikai animacio

Erdk (gravitacio, turbulencia stb.)
Tomeg, tehetetlenségi nyomaték



o Utkozés detektalas
o Utkozésvalasz

Egy Kis mechanika

UtkozésDetektal
F(r.v.t) erd

m Kozéppont helyzete: r+v -t

v

dridt=v
dv/dt = F(r,v,t)/m

metszés: t*
Ha t* < dt Collision

for(t=0;t<T;t+=dt){

F = Er6k szamitasa

a=F/m

v +=a -dt

if ( UtkézésDetektal ) v
UtkézésValasz

r+=v -dt ‘

UtkdzésValasz
n = CollisionNormal

Vv

-p(v-n)

}
- Vizszintes rugén mozgd6 labda

v=][v- n(v-n)]-[n(v-n)-bouncé}
N

F(t)=-Al(t)-D
a(t)=F(t)/m
v(t+At)=v(t)+a(t) At
r(t+At)=r(t)+v(t)-At

D: rugdallandd
Al(t): megnyulas t-ben

. Labda
Rugé center Al(t) ‘
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Ferde Utkozés

1 €1
Vo V1 = U1
i1
Vi Vo = Uy
K \ m v, +myvyli=m,u,+myu,!
Y2 myv2, I+ 72 myv2,!l=

Ferde hajitas

Mozgas+ gravitacio:
v(t+At)=v(t)+g-At
r(t+At)=r(t)+v(t) At

Av=g-At
i
V(0)=Vol Fg=mgT
® ®
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Rugalmas ttkozés:
lasd elébb

Golyok utkodzése
Lendlilet megmaradas:
* M,V +mov,=m,u+msu,
Mechanikai energia megmaradas
*1/2 myv,2+ 1/2 myv,2= 1/2 myu, 2+ 1/2 myu,?

\Z vy u, u,
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Megoldas:

U= (My-My)v+2m, Vv, (M,=my)v,+2m,v,
1— =

my+m, 2 my+m,




