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Uvod do interaktivnej detekcie
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kolizii

e Zistovanie kolizii tuhych objektov a reakcia ne
e Virtudlnu realitu robi uveriteI'nejSou
e Nutny vypocet prienikov telies

* Neoptimalizovane¢ algoritmy su
— pomale¢
— tazko prisposobitel'ne narokom na presnost’ a rychlost’
vypoctu
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Naivna verzia detekcie kolizii

fort < 0 to t in steps of At
for each agent A; € {A4,..., An}
move A; to its position at time ¢

move A; to its position at time !
if (surfaces of A;, A; penetrate)
then a collision occurs at time {

for each agent A; € {A;11,..., AN}




Nevyhody naivneho algoritmu

* Problém s konStantym At — pre malé At je pomaly,
pre velke moze byt nepresny

* Porovnanie kazdého objektu s ostatnymi — O(N?)

e Kontrola prieniku dvoch objektov je pomala a
narocna na vypocet

e Problem: ako urobit’ vypocet prieniku?



Vylepsenie naivnej verzie

e Philip M. Hubbard: Interactive Collision Detection

* Nebude sa v kazdom kroku pocitat’, ¢1 sa objekty
pretinaju

e Vypocet kolizie sa mdze postupne zjemnovat’ v
zavislosti od narokov na presnost’



Fazy algoritmu

e Broad phase

— zistuje sa, kedy moze teoreticky najskor nastat’ kolizia
— odloZenie podrobnych vypoctov na ¢as moznej kolizie

e Narrow phase

— podrobny vypocet
— pouziva sa sphere tree
— moznost’ ukoncit’ po dosiahnuti urcitej presnosti



Broad phase 1

e 7 pozicie, smeru a zrychlenia sa zisti priestor moznych
pozicii objektu v Case od t az At (Space-time bounds)

» UrcCi sa, ktore objekty a v akom case mo6zu ako prve
kolidovat



Broad phase 2

e Az po Cas najskorSej moznej kolizie algoritmus
nepocita ni¢, vyhyba sa tym zbytocnému vypoctu

* Ak nastal ¢as moznej kolizie, znova prebehne
vypocet:
— ak kolizia moOze nastat’ v ¢ase mensom ako At,
vstupujeme do narrow phase
— ak kolizia m6ze nastat’ v ¢ase va¢Som ako At, program
pokracCuje dalej



Narrow phase

e PresnejSia kontrola prieniku dvoch objektov

e Pouziju sa stromy sfer (sphere tree) - ,,rozbitie”
objektu na mensie objekty, ich aproximacia sférou a
d’al’'sie delenie:

— Rychly vypocet vd’aka aproximacii sférami

- Moznost zastavit vypoéet v ur¢itej hibke — ¢im vicsia
hibka, tym vicsia presnost’

— Nema problémy s transformaciami objektov (transformacie
sa aplikuju na sféry rovnako ako na Casti objektov)



Zhrnutie

* Optimalizacia detekcie kolizii
* Vyhyba sa zbytocnému vypoctu

e Narrow phase je prisposobitel'ny aktualnym
potrebam

* Podl'a autorov je 5- az 7-krat rychlejsi ako iné
algoritmy



Dakujem za pozornost’
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