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* Spécialisation cas dynamique et complexe : grands
nombres d’objets éventuellement déformables et
mobiles (Simulation de foule, Simulation d’organe)

« Entités non-ponctuels temps réel :

— la plupart des travaux considerent uniquement une
boule englobante pour faciliter les calculs

— Robotique



mulation de foule

Définition:

Des entités autonomes appelées « agents » évoluent dans un
environnement virtuel.

[Is ont un objectif dans I'’espace a atteindre.

[Is doivent éviter les autres agents et les obstacles de
I’environnement.



Requétes de proximité

Ou est-ce que je désire me rendre ?
Qui est autour de moi ?




Calcul du comportement

Comment réeagir a ce qui est autour de moi
tout en avancant vers mon objectif ?
Dois-je me déformer 7

=>» Pas le sujet principal :
On utilise le modele des « potential fields »



* Arbres ou graphes de voisinage :

— Bonne notion d’adjacence : requétes localisées
— Peu adapté aux environnements dynamiques

* (rilles d’enregistrement

— Souvent des grilles régulieres : Peu adapté aux
environnements vastes et aux variations de densité
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[Contient )

Voisins : @

Des Agents ponctuels sont
enregistrés dans une structure
au sol s

Systeme de suivi de particules

[Contient : @ <

Voisins : e® Contient: ®
Voisins : @




« L'évitement est géreé grace a des champs de forces
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* Repose entierement sur I'utilisation d’'une
structure : la 2-carte multirésolution

— Représente 'environnement n'importe quelle 2-variété

— Notion d’adjacence forte permet des requétes localisées
en temps constant

— Multirésolution permet de borner la taille des vecteurs
d’agents et de limiter le nombre de changements de
cellules
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A unifie

structure for crowd simulation

[JKC12] JUND T., KRAEMER P., CAZIER D. : A unified

structure for crowd simulation. Computer Animation

and
Virtual Worlds. Vol. 23, Num. 3 (2012), 311-320.
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Ajouter des agents non-ponctuelles déformables dans
Social Agents 2

Ces agents peuvent avoir une forme arbitraire
Conserver la notion de forme de I'agent pour I'évitement

Ces agents s’eviteront entre eux mais n’éviteront pas les
agents ponctuels
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Maillage importé

role

Cage de cont

,,..

Empreinte polygonale
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Composition d un agent

* Sommets :
3 * Particule associée pour
'enregistrement
* Subit les forces :
* d’attraction (objectif)
* de répulsion (autres agents
et obstacles)
* de maintien de la forme
° (ShapeMatching)
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Composition d un agent

* Sommets

* Arétes :
* Représentation de I'obstacle
pour I'évitement
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omposition d'un agent

* Sommets
* Arétes :
* Représentation de I'obstacle
pour I'évitement
* Repousse les autres agents
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nosition d'un agent

) (&

* Sommets
* Arétes :
* Représentation de I'obstacle
pour I'évitement
* Repousse les autres agents
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Composition d un agent

* Sommets
* Arétes :
* Représentation de I'obstacle
pour I'évitement
* Repousse les autres agents
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Voisin

Contient : ee
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Il suffita un agent de
demander a sa cellule (ou
son ensemble de cellules)
pour connaitre son
voisinage.

- Agent Ponctuel - Obstacle Fixe
. Empreinte au sol

d'un Agent Polygonal
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qu’un agent ponctuel
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* Envoie d'une particule virtuelle
entre les deux extrémités de I'aréte

* Elle retient '’ensemble des cellules
parcourues et enregistre 'aréte a

I'intérieur

* On détermine le one-ring de cet
ensemble

* On enregistre I'aréte en tant que
voisine dedans
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 (Cas 1:deéepart méme cellule

Au tempst Autempst +1

Pas de mise a jour

Mise a jour nécessaire
nécessaire
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* (as 2 :deépart cellules difféerentes

Au temps t Autempst +1

Mise a jour toujours
nécessaire
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Video
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Multiresolution (I

Punctual Agents Update N
Polygonal Agents Update I
Behaviour C—/

(o2}

e

ra

computation time in seconds

N=500 N=1000 N=2500
M=50 M=2350 M=100
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Multiresolution

Punctual Agents Update I
Polygonal Agents Update s
Behaviour

computation time in seconds

Large Small Multi-
cells cells resolution
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Video 2D Surfacique




Passage 3D : Maillages volumiques ( voir la présentation
suivante )

Simulation temps réel du foie pour insertion d’aiguilles
pendant I'opération
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Avez-vous des guestion




