MC937A /MO603A — Computagao Grafica - 2021-S2 - Jorge Stolfi
Trabalho de laboratério 07 - 2021-10-13
Robos com EA - O Filme (2)

Objetivos: treinar animagao de movimentos suaves com interpolagao cubica.

Enunciado. O robo animado que desenvolvemos na aula passada ainda nao consegue convencer
os alienigenas, devido mudangas bruscas de velocidade nas juntas, que implicam aceleragao infinita
e portanto forga infinita. Entao precisamos conseguir movimentos em que o valor e a derivada
de cada parametro é uma funcao continua do tempo.

Execugao. Renomeie a macro quadro(tf) da aula passada para quadro_interl(tf). Produza
uma nova macro semelhante quadro_inter3(tf) que devolve o robo, com as posi¢oes das juntas
correspondentes a um instante arbitrario tf do filme, mas usando interpolacao de Bézier em vez
de interpolacao afim. Como antes, t£f=0 e tf=1 produzem a posicao do robo no quadro inicial, e
valores intermedarios de tf produzem outras posicoes intermediarias, com variacao suave.

Voceé vai precisar de duas macros para interpolar vetores de parametros: param interpolal(tt,
t0,t1, PO,P1) que usainterpolacao afim, como a que vocé usou na aula passada; e param_interpola3(tt,
t0,t3, PO,P1,P2,P3) que usa interpolacao de Bézier. Esta tultima recebe o valor de tempo tt
desejado, quatro vetores de parametros PO, P1, P2 e P3, e os tempos t0 e t3 correspondentes aos
vetores PO eP3. As duas macros devem devolver um vetor P once cada parametro é interpolado
usando interpolal e interpola3, respectivamente.

Arquivos. Copie os arquivos da aula passada para uma nova sub-pasta 2021-10-13 da pasta
mc937 no seu computador. Edite o arquivo main.pov, conforme solicitado acima. Execute o co-
mando make fast numa shell para gerar aimagem, e use seu brauzer (com file:///home/.../main.gif)
para ver o gif animado.

Exportagao. Nao se esquega de exportar seu arquivo main.pov até as 21:00 para
http://students.ic.unicamp.br/~rasev.rA/mc937-2021-2/2021-10-13/



Comandos. Os seguintes comandos de POV-Ray sao relevantes para esta tarefa:

Movimento continuo por partes. Um movimento ciclico suave nao pode ser executado com
uma Unica interpolacao de parametros interpola3. Entao é necessario usar varias interpolacoes,
e calcular os valores nas emendas (“nds”), como segue:

#macro quadro_inter3(tf)
// Quadros chaves exceto 0s nos:
#local TO = 0.00;
#local POz = ...
#local Pla = ...
#local T1 = 0.20;
#local Plz = ...
#local P2a = ...
#local T2 = 0.50;
#local P2z = ...
#local P3a = ...
#local T3 = 0.70;
#local P3z = ...
#local P4a = ...
#local T4 = 1.00;

#local P4z = POz
#local POa = P4a

// Quadros chaves dos nos:

#local POm = param_interpolal(TO, TO-(T4-T3)/3, TO+(T1-TO)/3, POa, POz)
#local Plm = param interpolal(T1, T1-(T1-TO)/3, T1+(T2-T1)/3, Pla, Plz)
#local P2m = param interpolal(T2, T2-(T2-T1)/3, T2+(T3-T2)/3, P2a, P2z)
#local P3m = param interpolal(T3, T3-(T3-T2)/3, T3+(T4-T3)/3, P3a, P3z)
#local P4m = param interpolal (T4, T4-(T4-T3)/3, T4+(T1-TO)/3, P4a, P4z)

#if ((TO <= tf) & (tf <= T1))

#local P = param interpola3(tf, TO,T1, POm,POz,Pla,Pim);
#elseif ((T1 <= tf) & (tf <= T2))

#local P = param interpola3(tf, T1,T2, Pim,P1z,P2a,P2m);
#elseif ((T2 <= tf) & (tf <= T3))

#local P = param_interpola3(tf, T2,T3, P2m,P2z,P3a,P3m);
#elseif ((T3 <= tf) & (tf <= T4))

#local P = param interpola3(tf, T3,T4, P3m,P3z,P4a,P4m);
#end
robo_vet (P)

#end



#macro interpola3(tt, tt0,tt3, vv0,vvl,vv2,vv3)
#local vv0Ol = interpolal(tt, ttO,tt3, vvO,vvl);
#local vvl2 = interpolal(tt, ttO,tt3, vvl,vv2);
#local vv23 interpolal(tt, tt0,tt3, vv2,vv3);
#local vv012 = interpolal(tt, tt0,tt3, vv0l,vvi2);
#local vv123 = interpolal(tt, tt0,tt3, vv1i2,vv23);
#local vv0123 = interpolal(tt, tt0,tt3, vv012,vv123);
vv0123

#end

Este algoritmo calcula um polinomio de grau 3 que comecga no ponto (tt0,vv0) e termina no
ponto (tt3,vv3). As derivadas no inicio e fim do intervalo sao determinadas pelos valores vvl e
vv2.
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