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Sims

Inlennes
) d’une

Résultat d’'un projet de recherche
sur les évolutions darwi

ique

population > 100éne de créatures

Création (automati

/a

inée

ses capacités (nager, marcher

Chaque créature est exam

)

Mixage des « meilleurs » créatures

te
1. Swimming speed (water environment)

2. Walking speed (land environment)

idéo présen

Lavi

3. Jumping height (land environment)

4. Following ability (water environment)

Karl Sims

Karl Sims studied computer graphics at the MIT Media Lab, and Life Sciences as an undergraduate at MIT.

which creates special effects software for the

He currently leads GenArts, Inc. in Cambridge,

motion picture industry
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Exemple d’interaction directe avec un

systeme

9th Eurographics Workshop on Computer Animation and Simulation,

Francois Faure, Interactive solid animation using

Lisbon, September 1997.
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Inconveénients Exemple de mod

Treés difficile de représenter Du thorax au bras droit

1 a 3 systemes de

coordonnées / DDL
des nombres différents de DDL a chaque joint

correspondance avec I'anatomie réelle du

N Segment tourne autour
modele 1?

de I'axe Z du systéme

) de coordonnées
des intervalles de valeurs pour chaque DDL Cela augmente la

limites articulaires des articulations !? complexité de mise a
jour de la structure

28 29

Probléme majeur en controle duNnoUVEBERH Dynamique direct
ynamique
Obtenir la valeur du moment de force forces directe o
. ot . — . moments accélérations
Produit par I'activité musculaire sur I'articulation de forces - N
dynamique
Pour effectuer le mouvement désiré inverse

Variable au cours du temps Dynamique directe

Trouver les trajectoires de points (une extrémité d'un membre)
Formulation de la dynamique inverse Connaissant forces et moments qui causent le mouvement

Basée sur I'équation de Newton-Euler
Pour obtenir les valeurs de force et de moment

Dynamique inverse

Déterminer les forces et les moments de forces
En fonction du temps Nécessaires pour produire un mouvement prédéterminé
Pour paramétrer la simulation en dynamique directe

30 31

Algorithme d’Arm

Algorithme d’Armstrong-Green Divisé en 2 sous processus opposés
Algorithme le plus utilisé Ascendant et descendant
Basé sur les formulations de Newton-Euler
Processus ascendant

2 hypothéses de simplification Calcule des matrices et vecteurs a partir de la structure

o lation linéai tre I slérati géomeétrique et physique du systéme

o

I n a_ssudme une rela IOP |ne|a|redep re'lgcc_e eration Propage la force et le moment le long de chaque segment a partir
ineaire cu segment et la valeur d'accelération des feuilles jusqu’a la racine de la hiérarchie
angulaire induite

= On assume une relation linéaire entre I'accélération
& Aot Processus descendant calcule
linéaire et la réaction sur le segment parent

9 P Quantités cinématiques, accélérations linéaire et angulaire de
chaque segment

Vitesses linéaire et angulaire par intégration numérique afin de
mettre a jour la structure entiére

permet d’éviter inversion de matrices de dimensions > 3
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Exemple

Dynamique directe avec gravitation et force de support

mouvement de swing du type coup droit au tennis
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The Vi

d Character Animation (2001)

for Ph:

Control
Petros Faloutsos, Michiel van de Panne, Demetri Terzopoulos

SIGGRAPH 2001, Computer Graphics Proceedings
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