* Pro rozhybdni trojrozmérného modelu je pouzita
technika skeletdlni animace.

* Aby koncetiny dosahovaly pozadovanych pozic, je
pouzito analytické Feseni inverzni kinematiky.

* Pro aproximaci rotaci a trajektorii kloubU jsou
pouzity Bézierovy krivky.

__———hlava

I/krk referencni vektor
V‘K’—rameno —

-l By’ . kycel
/ v—hrud\/paze

- __pater ¢

\——pfedloktl’

f /‘pa nev \"\_ruka

* b
‘—stehno

—holen

plvodni pozice

cilové pozice kotniku

kotniku

[ —chodidlo

¢ _ prsty na
' noze

Chize se déli na dvé zdkladni fdze: stojnou a
svihovou. Ve svihové fdzi se trajektorie a rotace
chodidla pfizpUsobuje tak, aby se chodidlo
nachdzelo nad terénem.

Vg =~

pozice panve
pozice kycle ___uprostred Svihové
""""""" uprostfed Svihové
faze

Sirka kroku

Parametry chize je mozné
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Pdnev rotuje okolo vsech tfi os. Vpred se pohybuije
po trajektorii pripominaijici sinusoidu. Tato trajektorie
je prizpusobena nerovnému terénu. Pozice pdnve v
dvoji opore je urCena tak, aby byla minimdlni
akcelerace kloubu.
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Lidsky trup pfi chUzi vyrovndvd rotaci
pdnve a natddi ramena do opacného
sméru nez pdnev.

Ve frontdlni roviné je rotace pdnve
vyrovndavdna tak, aby pozice krku
byla ve svislé poloze s pdnvi.

Podil cdsti feseni na celkovém casu, ktery aplikace
stravi na CPU. Cdsti feseni se nevylucuii.

Funkce Procento celkového Casu
Vykreslovdni scény 25

Vykreslovéni GUI 35

Redeni inverzni kinematiky 5

Uréeni pozice pdnve 10

Vyhodnocovdani krivek 3

Redeni rukou 0.6

Regeni nohou 5

Refeni patefe 0.08




