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» Collisao entre Multiplos Corpos Rigidos

» Otimizacoes de Deteccao de Colisao

» Particionamento de Espaco

» Hashing Espacial
» Quadtree/Octree
» Culling de Regiao Ativa

» Broad Phase and Narrow Phase
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Deteccao de Colisao entre Dois Corpos i

Na ultima aula vimos algoritmos para representar e detectar collisao entre dois corpos rigidos:

» Circunferéncia
» AABBs e UOBBs
» Capsulas

» Poligonos Convexos

» Outras geometrias importantes incluem pontos, raios, planos, triangulos, ...
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Na maioria dos jogos, precisamos verificar colisao entre varios objetos rigidos, alguns
dinamicos (que se movem) e outros estaticos(que nao), cada um com sua geometria de colisao:

Deteccao de Colisao entre Multiplos Corpos Rigidos
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Deteccao de Colisdo entre Multiplos Corpos Rigidos 777

Na maioria dos jogos, precisamos verificar colisao entre varios objetos rigidos, alguns
dinamicos (que se movem) e outros estaticos(que nao), cada um com sua geometria de colisao:
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7

Deteccao de Colisao entre Multiplos Corpos Rigidos

A solucao mais simples consiste em comparar todos 0s objetos dinamicos(gue se movem)com

todos o0s objetos, tanto dindmicos (ex. gopomba) quanto estaticos(ex. blocos)
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: mObjects) {
(objl !'= obj2)

for (auto obj2

{

= (Game: :

{

1f

collided
(collided)

1f
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Otimizacao de Deteccéao de Colisao i

- Ssa solucao nao € muito eficiente O(Nz) e pode ser um problema gquando temos muitos
objetos no jogo. Existem algumas formas mais comuns de otimizar essa solucao:

for (auto objl: mDynamicObject) {

» Particionamento de Espaco for (auto obj2 : mObjects)

1f (objl !'= obj2) {

collided = Game::

) HaShing :SpaCial if (collided) {

Game: :

» Quadtree/Octree

» Culling de Regiao Ativa

» Broad Phase and Narrow Phase
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Espacial

Hashing

®
Tamanho da célulac = 16 pixels

to de Espaco

do grid.

~

Uma posicao

IClIONamen

Hashing Espacial ¢ uma solucao bastante comum que divide 0 espago de colisao em uma
grade de celulas de tamanho fixo e usa uma funcao hash para mapear a posicao do mundo em

Part
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Particionamento de Espaco: Hashing Espacial i

Hashing Espacial ¢ uma solucao bastante comum que divide 0 espago de colisao em uma

grade de celulas de tamanho fixo e usa uma funcao hash para mapear a posicao do mundo em
Uma posicao do grid.

( at) {

mVelocity += mAccelaration * dt;

Vector2 gridPos = mPosition + mVelocity;
gridPos.x = ( ) (gridPos.x/CELL SIZE) ;
gridPos.y = ( ) (gridPos.x/CELL SIZE) ;

if (CollisionGrid[gridPos.x] [gridPos.y] == 1) {

} h =256

else { pixels

mPosition += position * dt;

}

mAcceleration. (O£, 0Of);

b=t Il“ e e e = = Il' = 'l' = Il' i.__ Il' 'r__ 'l' 'r__ Il' i.__ I|' 'r__ ll' 'r__ Il' i.__ 'l' 'r__ ll' i.__ I|' 'r__ 'l' 'r__ Il' i.__ I|' 'r__ 'l' 'r__ Il' = I|' e e e e e e == L

Posicdo no mapa p,,,, = (%, ) w = 1024 pixels
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Particionamento de Espaco: Quadtree i

Quadtree € uma outra estratégia que utiliza uma arvove para dividir o espac¢o de colisao
ricusivamente em quadrantes, possibilitando verificar colisao apenas entre objetos que estao
N0 Mesmo quadrante

1. Divisao do espacgo: A quadtree comeca com um no raiz gue
representatodaaarea dojogo.

7. Subdivisao recursiva: Quando um no6 contém mais de um
numero maximo predefinido de objetos(capacidade), o no se
divide em quatro quadrantes iguais: noroeste, nordeste,
sudoeste e sudeste.

5. Inserg¢ao de objetos: Os objetos sao inseridos nos quadrantes
COM 0S quais eles se sobrepoem. Se um objeto cruza uma
borda entre quadrantes, ele pode ser colocado no nd pai ou em
multiplos quadrantes.

4. Busca eficiente: Para verificar colisoes, basta consultar 0s
quadrantes especificos onde um objeto esta localizado, em vez
de verificar contra todos 0s objetos do jogo.
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Particionamento de Espaco: Octree i

Octree e a versao em 3D da quadtree. Ao invés de dividir o espaco em 4 quadrantes, ela o divide
em 8 octantes iguais. Sendo assim, cada no da arvore tem exatamente 8 filhos, ao invés de de 4.
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Broad Phase vs. Narrow Phase i

Juando os objetos do jogo possuem geometrias complexas(e.qg., listas de geometrias),
nodemos otimizar a deteccao de colisao com um algoritmo em duas etapas :

1. Broad Phrase: filtrar rapidamente objetos que ‘
nao podem colidir usando particionamento
espacial

2. Narrow Phase: Execute testes de colisao
pDrecisos apenas em pares potencialmente
colidentes
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Culling de Regiao Ativa 1

O Culling de Regiao Ativa limita a verificacao de colisOes e atualizacoes de |0gica apenas aos
objetos proximos ao jogador ou a camera.

Camera
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Proxima aula

A9: Graficos 2D

b Sprites/Spritesheets
» Animacoes
» Cameras 2D

» Tilemaps
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