
Problem



KŸ¼Ľov® myĢlienky

Pohyby rozļlenen® ako 
vysoká -¼roveŔ spr§vania sa 
a usporiadan® do koneļn®ho 
stavového automatu (FSM). 

Zostavte vyhŎad§vacie 
mechanizmy správania 
stavov a urobte globálne 
plánovanie v priestore a 
ļase. 



PrehŎad

FSM

Prostredie



PrehŎad

Pl§novaļ spr§vania

FSM

Prostredie



PrehŎad

Rieġnie
(Sekvencia správaní sa )

Animácia

FSM

Prostredie
Pl§novaļ spr§vania



PrehŎad
Dynamické Prostredie
Terrain with small slopes



PrehŎad

Odliġn® preferencie spr§vania sa

Variety of characters



Ruļn®-vyrobené správania FSM 

+ Ġk§lovateŎnosŠ 
+ ĐļinnosŠ  pri vyhŎad§van²
+ Vyuģ²vanie pamªte 
+ PrehŎadn§ ġtrukt¼ra 

- Vyģaduje segmentovanie d§t pohybu 
- Vyģaduje FSM s primeranĨmi priechodmi



Spr§vanie koneļnĨch- automatov



Reprezent ácia prostredia

2D Heightfield



Pl§novaļïA* hladanie

initialize Tree and Queue

while Queue is not empty

remove s best

if Goal reached

return s best

if appropriate

expand s best

end

return no possible solution

Pozícia 

orientácia 

ļasov® 

náklady



Stavovo -závislé prevody

if appropriate

expand s best

Retrieve (from FSM) the states that 
sbest can transition to

Updates position, orientation, cost, time

Collision checking



Vizuálne hladanie stromu



Generovanie pohybu

PostupnosŠ spr§vaniaĄ prevedená do aktuálneho pohybu

Prelínanie na snímkach v blízkosti prechodu bodov

Line§rnym interpolovan²m z²skame koreŔ miesta

Smooth - in, smooth -out slerp interpolácia pre
podobné rotácie



Generovanie Animacie z vypoļ²tanĨch 
akcií



Prostredie ïzávislé od prechodu

Prechodn® regi·ny v bl²zkosti prek§ģok 
(vypoļ²tan® automaticky z prostredia  
pomocou geometrie)

Akcia mus² byŠ ¼plne zodpovedaj¼ca 
prek§ģke
(Priechod pod, kr²ģ nad atŅ)



Generovaná animacia z
vypoļitan®hp prechodu sekv enc ie



Dynamick® prek§ģky

Polohovo a ļasovo-závislé posuny 

Pohyby dynamickĨch prek§ģok musia 

byŠ predv²dateŎn®

env t ă E(time)



Ļasovo-z§visl® prek§ģky


