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INTRODUCAO

» Vantagens J2ME

> Difusao da Plataforma

> Custo Reduzido

> Facilidade de Compra
» Tipos de jogos

> Versao Mobile

> Marketing Viral

> Puzzles




OBIJETIVOS DO TRABALHO

» Adicionar fisica de corpos rigidos para o motor M3GE
> Deteccao de colisao
> Resposta de colisao




FUNDAMENTACAO TEORICA
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FUNDAMENTACAO TEORICA

Motores
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Gerenciador Gerenciador de

o)

S O m ' de IA multiplos jogadores

° 1A - ——
[{

Gerenciador
grafico (M3G)
Graphics3D

> Entrada 'ﬂkM" e
S ——

J2ME =
Editor de domm Gerenciador
cenarios C 9 de som \ 1

Amplificadores
» Otimizagao l —

Gerenciador s
> Processamento decnos |, | Oveiod
5 M Y m! l.: Object3D

» Unificacao das plataformas




FUNDAMENTACAO TEORICA

Biblioteca M3G

» Funcionalidades
o desenhar em 3D
o grafo de cena
° imediato

Motor MI3GE

» TCC Pamplona (2006)

» Funcionalidades
Gerenciador de entrada
Mundo
Camera
Jogador
Gerenciador de objetos
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FUNDAMENTACAO TEORICA

DINAMICA DE CORPOS RiGIDOS

» Mecanica

> Estudo dos corpos em movimento
> Forcas agindo sobre eles

» Corpo rigido

o Particulas numa distancia fixa

» Deteccao de colisao
° Geometria
o Testar cada par de objetos
> Probabilidade de contato

* Coarse collision detection
* Fine collision detection




FUNDAMENTACAO TEORICA

ROTACAO ANGULAR

» Q Diferenca entre eixo local e global v
» rad

> Velocidade w
> rad/s
* Aceleracao a
* rad/s?

MOVIMENTO ANGULAR

» Trajetoria circular das particulas .7
. &
o Comprimento do arco



FUNDAMENTACAO TEORICA

ACELERACAO CENTRIPEDA

» Altera a direcao
> Forca trajetoria circular

» Causas
o @ravidade
° Friccao
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FUNDAMENTACAO TEORICA

PROPRIEDADES DE MASSA
MASSA

» Resisténcia a mudar posicao
» Massa total

> Soma de massas nao uniformes

CENTRO DE MASSA

D

» Onde forca age sem rotacionar

» Depende
o (Geometria

> Distribuicao da massa

D




FUNDAMENTACAO TEORICA

MOMENTO DE INERCIA

» Distribuicao/concentracao da massa
» Resisténcia num eixo de rotacao

» Depende
o Distancia do centro




FUNDAMENTACAO TEORICA

RESPOSTA DE COLISAO

» ldealizacao
° nao deformam

» Rastrear
> Translacao
° Rotacao

» Procedimento

> Propriedades de massa
Forcas
Aceleracao linear e angular
Velocidade linear e angular
Deslocamento linear e angular
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FUNDAMENTACAO TEORICA

RESPOSTA DE COLISAO
» IMPULSO

> Forga agindo num periodo curto

o Corpos rigidos conservam momento

o Elasticidade
- Tempo de separacao

» IMPULSO LINEAR E ANGULAR
> Considera
- Distancia do centro j —>
* Forca no ponto de colisao >
» ATRITO -3

> Age entre superficies “
> Resisténcia a movimentacao <

:_Altera rotacao




CONTEXTO ATUAL DO TEMA

» MOTORES JAVA 3D
> Apenas desktop

» J2ME

> Apenas 2D
* Emini
* DyMix




REQUISITOS PRINCIPAIS

» compativel com o motor M3GE (RF)
» armazenar informacoes sobre os objetos na tela (RF)

v

atualizar as forcas envolvidas na simulacao (RF)

v

detectar colisbes que ocorrem entre os objetos e
armazenar as informacoes (RF)

<

atualizar a posicao dos objetos na tela (RF)




ESPECIFICACAO
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ESPECIFICACAO

» Casos de Uso

Ucod. Le
informagoes do
cenario.

C02. Aplica forgas
simuladas.

UCo3. Detecta
possiveis colisoes.

UC04. Resclve colistes.




ESPECIFICACAO

» Diagrama de
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ESPECIFICACAO
» CLASSES DE OPERACOES

o \etor

Alteradas MIGE

° Matriz
© Qu atern |On Object3Dinfo EngineCanvas Configuration

» CLASSES AUXILIARES N

o Collision

> Edge

Operacies

Vetor
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TECNICAS E FERRAMENTAS UTILIZADAS

» Java Wireless Tollkit (WTK)
o CLDC

» Eclipse

.



TECNICAS E FERRAMENTAS UTILIZADAS

» Integracao

° |Intervalo de tempo

* Calcula posicao final
o Testa colisao

* Calcula forca de resposta
° Penetracao

* Diminui o passo

* Calcula posicao original

» Deteccao

° Bound Box
* Aresta-chao

* Aresta-face




OPERACIONALIDADE DA
IMPLEMENTACAO

.



OPERACIONALIDADE DA IIVIPLEIVIENTAC.RO
» Configuracao da WTK
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RESULTADOS E DISCUSSAO

» Testes de Desempenho Pratico
o Teste 1: Face-chao, Deteccao
o Teste 2: Face-chao, Resposta
o Teste 3: Face-Vértice, Deteccao
o Teste 4: Face-Vértice, Resposta

12

Relacao entre testes de desempenho

——Teste 1 (ms)
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RESULTADOS E DISCUSSAO

» Teste de uso de memoria

o Teste 5: Face-chao; Deteccao
Teste 6: Face-chao; Resposta
Teste 7: Face-Vértice; Deteccao
Teste 8: Face-Vértice; Resposta
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Relacao entre testes de memoaria
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RESULTADOS E DISCUSSAO

» Biblioteca restrita
© dCOS
° asin
o atan
o atan2

» Complexidade
> Vetores

o Matrizes
o Quatérnions




RESULTADOS E DISCUSSAO

» Classes modificadas

° EngineCanvas
> Object3DInfo

» Casses Criadas
° Principal
* Physics
o Auxiliares
* Quaterion
* Matriz
* Vetor
* Collision
- Edge




CONCLUSAO E EXTENSOES

» Método apresentado por Boug
° Bound Box
> Exemplos em C++ pouparam tempo

» Algoritmos de deteccao tem maior custo
> Desempenho deve ser observado




EXTENSOES

» Diferentes formas
o Esferas
o COncavas

» Corpos macios

» Corpos deformaveis

» Ragdolls

» Sistema de particulas

» Otimizacao
> Métodos rapidos para detectar colisao
o Simplificar equacoes
> Numeros inteiros







OPERACIONALIDADE DA IMPLEMENTACAO

» Opcoes para iniciar a simulacao
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Colisao com o chao
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Colisao com face
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