Simulace mechaniky tuhych téles
v realném case



O co se vlastne jedna?

Numericka reseni X real-time simulace
Prima interakce se soustavou tuhych téles
Prostrfedi s platnymi fyzikalnimi zakony

Zastupuje pracnou animaci ve filmech a grafickych aplikacich
Dokaze okamzité reagovat na zmény podminek a interakce
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Numerické integracni metody

Nelze integrovat spojité — je nutné pouzit nékterou z numerickych
integracnich metod

Ne kazda numericka metoda je vhodna pro real-time simulaci

Eulerova integracni metoda
— Nejzakladnégjsi, Ize jednoduse implementovat, velka chyba

Verletova integracni metoda
— Kompromis mezi slozitosti a chybou

Metoda Runge-Kutta
— Nejmensi chyba

Energeticky drift



Detekce kolizi

Nutné hlidat systém téles a vytvaret reakce na jejich srazky

Spise matematicka uloha

Detekce kolizi muze paradoxné sebrat vice cyklu nez samotna
simulace



SAT

,Separating Axis Theorem: Necht jsou dany 2 konvexni Utvary.
Potom existuje takova primka, na které jsou projekce téchto
utvaru disjunktni prave tehdy, kdyz neexistuje prunik téchto
utvara.”




Konvexni vs. nekonvexni

SAT lze pouzit jen pro konvexni utvary
Pro nekonvexni Utvary je treba sahnout k tzv. AABB nebo OBB

AABB =, Axis-Aligned Bounding Box“
OBB = ,,Oriented Bounding Box“

Lze také pouzit Point-in-Polygon Test (Cramerovo pravidlo)
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Reakce na kolizi

Reakce téles na kolizi je uz opét Ciste fyzikalni problém
Nelze pouzit nekonecné maly impuls sily

Je tfeba primo upravit vektory rychlosti

Nutno také zapocitat rotacni ucinek srazky
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PhysBox,PhysLib

VSsechny vypocty provadi PhysLib
PhysBox pouze uzivatelské rozhrani
Kazdé téleso si nese , akumulator” sil a momentu sil.

V prislusném simulacnim kroku dostavame kinematické
veliciny

Eulerova integracni metoda => velka energeticka odchylka
Detekce kolizi konvexnich utvart pomoci SAT

V pripadé nekonvexnich utvart nahrazeni geometrie OBB
Aplikace SAT i na OBB



Moment setrvacnosti

* Problém nalezeni momentu setrvacnosti pro obecny rovinny
utvar

* Steinerova véta
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