Problem




KTI'acové myslienky

Pohyby rozclenené ako
vysoka-uroven spravania sa
a usporiadané do konecného
stavoveho automatu (FSM).

Zostavte vyhladavacie /@f)\
mechanizmy spravania -
stavov a urobte globélne ‘/@ @ \
planovanie v priestore a / / |1\ \
case.
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Planovac spravania
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Prehlad

Dynamické Prostredie
Terrain with small slopes




Prehlad

Odlisné preferencie spravania sa
Variety of characters



Rucné-vyrobené spravania FSM

+ Skalovatelnost

+ Ucinnost pri vyhladavani
+ Vyuzivanie pamate

+ Prehladna struktura

- Vyzaduje segmentovanie dat pohybu
- Vyzaduje FSM s primeranymi priechodmi



Spravanie konecnych - automatov




Reprezentacia prostredia

2D Heightfield




Planovac — A* hladanie

O
/ 1\ initialize Tree and Queue
Pozicia . OO
orientacia W : :
SS— . i while Queue is not empty
5 N
néaklady y FEMOVE Spegt

if Goal reached
return S, .

if appropriate
expand S, ..

end

return no possible solution



Stavovo-zavislé prevody

.3 if appropriate

/ l \ expand S,

K\ Retrieve (from FSM) the states that
O Spest CaN transition to
O/é)\ Updates position, orientation, cost, time

/ l Collision checking



Vizualne hladanie stromu

Vasualizatonor

SCALCHNGeE




Generovanie pohybu

Postupnost’ spravania - prevedena do aktualneho pohybu

Prelinanie na snimkach v blizkosti prechodu bodov
Linearnym interpolovanim ziskame koren miesta

Smooth-in, smooth-out slerp interpolacia pre
podobne rotacie




Generovanie Animacie z vypocitanych
akcii




Prostredie — zavislé od prechodu

Prechodné regiony v blizkosti prekazok
(vypocitané automaticky z prostredia
pomocou geometrie)

Akcia musi byt Uplne zodpovedajuca
prekazke
(Priechod pod, kriz nad atd)




Generovana animacia z
vypocCitanehp prechodu sekvencie




Dynamické prekazky

O Polohovo a Casovo-zavislé posuny

/ l \ Pohyby dynamickych prekazok musia

OO byt predvidatelné

/l \ env, < E(time)



Casovo-zavislé prekazky




Casovo - zavysleé prekazky




Planovanie pre viac charaktrov

Centralizované planovanie

plan spolocny pre vsetky
postavy s vyu2|t|m
vsetkych moznych
kombinacii spravania
+ Vratcia vSetky globalne
optimalne rieSenia

- Cas vyhladavania je VST IZAtI0NN01;
exponencialny # znakov a

spravania SCALCHMTCE

Prioritné planovanie

plan pre kazdy charakter, a
to podla priority
- Nie ako vseobecné
- Vrati globalne non-
optimalne riesenie
+ Linearny Cas v # znakov




Viac charakterov - Prioritné planovanie




Viac charakterov — pohyblivé prekazky




Optimalizovanie/porovnanie rychlosti

A* hladanie Zrezanie AX idealna A*
2241 bodov 1977 bodov 1421 bodov

Rychlejsie hladanie ako A* o 6% 16%



“VSeobecna” verzia Algoritmu

initialize Tree and Queue

/ l i ‘while (1Q.empty() and t < T, ,5y)
O remove S,
\\ if Goal reached
return Sp.qt
O if appropriate
R expand S,

OO end

return no possible solution

Vrati doteraz najdenu najlepsiu “'Ciastocnu cestu”



Navigacia v nerovhom teréne

Nastavenie relativnej
narocnosti spravania

Priradenie narocnosti
nejednotnym
terenom




Vylepsenie preferencie spravania




Znovu-pouzirie FSM pre rozdielne
charaktery




Skateboarder




Kone




100 charakterov




Zhrnutie

Planovanie
spravania

Usporiadanie pohybu dat do
datovej struktury na
vysokej Urovni-spravania

Planovac vykonava globalne
vyhladavanie spravania
pre syntetizovane pohyby




