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SYSTEM WYKRYWANIA KOLIZJI
I WYBORU DANYCH W SYMULATORZE
MALEJ JEDNOSTKI PEYWAJACEJ

W pracy zostal przedstawiony zarys systemu wykrywania kolizji jednostki
oraz wyboru danych do wyswietlenia w Symulatorze Malej Jednostki
Plywajqcej, opis rozwiqzania, dziatanie, mozliwosci jego rozwoju.

THE COLISION DETECTING AND DATA CHOOSING
SYSTEM IN THE SMALL SAILBOAT SIMULATOR

In this paper are described the outline of colision detection of sailboat
and data choose for their displaying, description of solution, working, -
rooms of its progress. N I

1. WPROWADZENIE

System wykrywania kolizji i wyboru danych jest czg$cia skladowa Symulatora Malej
Jednostki Plywajacej. Jest to element pomocniczy zwiazany z tworzeniem wirtualnego
Srodowiska oraz wspomagajacy dziatanie symulatora podczas pracy. Dostarcza symula-
torowi niezbednego opisu do prawidtowego wyswietlenia informacji na ekranie genera-
tora jak takze informacje o obiektach w tym wirtualnym Srodowisku, z ktérymi moze
nastapi¢ kolizja malej jednostki ptywajacej np. zaglowki klasy ,»Optymist”. Symulator
Matej Jednostki Plywajacej jest realizowany w AMW w Instytucie Elektroniki i Elek-
trotechniki Okretowe;.
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Rys. 1: System wykrywania kolizji i wyboru danych w Symulatorze Malej
Jednostki Plywajacej
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2. PODSYSTEM WYBORU DANYCH

Podsystem wyboru danych jest istotnym elementem skladowym 'Symulatora Mat
Jednostki Ptywajacej. Danymi Zrédtowymi dla podsystemu wyboru danych sa:

- mapa bitowa zawierajaca informacje o uksztaltowaniu terenu /opcjonalnie: dna/;

- mapa bitowa zawierajaca informacje o kolizji z terenem oraz z dnem;

Rys. 2: Bitmapy Zrodlowe: uksztaltowania terenu, kolizja z terenem/dnem

- zestaw znormalizowanych obiektow symulatora;
- definicje obiektdw specjalnych /opis obiektéw kompleksowych/ \
- bitmapa rodzaju pokrycia terenu /opcjonalnie/;

Rys. 3: Widok z géry zdefiniowanego akwenu

Jest uruchamiany zawsze, gdy w konﬁguracji symulatora chcemy nanie$¢ jakiekolwiek
Znaczace zmiany. Koncowym wynikiem jego dnalama Jest ostateczny ksztalt wirtua
nego $rodowiska. )

Sposéb tworzenia map bitowych z informacjami zrédtowymi moze byé reczny Iub au
tomatyczny.
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. W przypadku tworzenia recznego wystarczy wykorzystanie np. programu Paint
bedacego skladnikiem systemu Windows lub innego programu dajacego mozliwos$¢
wygenerowania pliku w formacie bitmapy.

. W przypadku tworzenia automatycznego danych Zrédlowych potrzebne jest dowol-
ny program narzedziowy, ktéry umozliwia tworzenie i modyfikacje przestrzennej
siatki punktéw oraz majacy mozliwo$¢ zapisania tego np. w formacie zbioru typu x-
file lub innym tekstowym opisu struktur przestrzennych. Nastgpnie podprogram na-
rzedziowy wehodzacy w sklad oprogramowania symulatora stworzy odpowiednie
mapy Zrédiowe. ‘ . R,

2.1. INFORMACJE GENEROWANE W PODSYSTEMIE WYBORU DANYCH

Dzialanie podsystemu mozna przedstawié nastgpujaco:

- wybdr bitmapy ze zdefiniowanym uksztaltowaniem terenu;

- okreslenie wartodci koloru /0 —~ 255/, ktéremu bgdzie odpowiadat poziom wody dla
tego akwenu /Na rys. 1 poziomem tym byla wartosé 0 — kolizja tylko z linia brze-
gowa/;

- stworzenie bitmapy opisujacej kolizj¢ oraz jesli zostala zdefiniowana bitmapa rodza-
ju pokrycia terenu;

- nabitmapie opisu kolizji ustalamy nastepujace elementy:

o potlozenie poczatkowe obiektu symulatora;
o polozenie obiektéw znormalizowanych z okresleniem ich wielkosci;
o polozenie obiektéw kompleksowych.
- napodstawie bitmap ze zdefiniowanym uksztaltowaniem terenu oraz rodzaju pokry-
cia terenu jest generowany plik opisu terenu — zbiér typu x-file;
- generowane sa pliki konfiguracyjne dla obydwu czgéci symulatora zawierajace:
© wspdlng czg$¢ opisowa — wynikajaca pliku z informacjami o kolizji z terenem
oraz z dnem;

o rozne czgsci tekstowe — dla sterowania /informacje tylko o ksztalcie elementow,
z ktérymi nastapi¢ moze kolizja/ i generatora /informacja o wszystkich elemen-
tach, ktére musza by¢ wy$wietlone/;

- tworzone sg docelowe zbiory zawierajace pelne informacje o ksztalcie elementéw
kompleksowych oraz jednostkowych, ktére w symulatorze beda obrabiane przez ge-
nerator zobrazowania.
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Rys. 4: Mechanizm tworzenia czeéci opisowej pliku konfiguracyjnego
na podstawie bitmapy kolizji
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Sposéb generacji czeéci opisowej plikéw konfiguracyjnych jest nastepujacy: pojedyn-
cza komérka wirtualnego akwenu jest opisywana przez cztery ,,styczne” piksele bitma-
py, gdzie kolor czarny okre$la obszar bezkolizyjny /warto$¢ piksela 0/, za$ kolor bialy
okresla obszar, na ktéry nie wplynie obiekt /wartos¢ piksela 255/. :
Opcjonalna bitmapa pokrycia terenu jest analizowana tylko dla komoérek, kiére pokry-

wajg sie z komoérkami, dla ktoérych chociaz jeden wierzcholek znajduje sig powyzeJ
umownego poziomu wody /logiczna konsekwencja/.

3. PODSYSTEM WYKRYWANIA KOLIZJI '

Podsystem ten dziata w oparciu o dane zawarte w pliku konfiguracyjnym. Koliija y4
terenem oraz z dnem jest rozpoznawana na podstawie czesci opisowej pliku konfigura-
cyjnego, za$ kolizja z elementami pozostalymi jest okreslana na podstawie czgsci opi-
sowej zawierajacej wyczerpujacy opis elementdw, z ktérymi mozliwa jest kolizja.
Podsystem ten znajduje si¢ w module sterowania. Jego zadaniem jest weryfikacja, czy
w danym momencie mozliwa jest zmiana parametr6w obiektu obliczanych przez model
obiektu dziatajacy jako réwnolegly proces zsynchronizowany z nim: potozenia lub
kursu, ktére sg ewentualnie przez korygowane. Informacja o zaistnieniu faktu wystapie-
nia kolizji oraz opis polozenia kolizyjnego jest przesytana zwrotnie do modelu obiektu
znajdujgcego si¢ w tym samym module.

W celu uproszczenia algorytmu wykrywania kolizji zostat on rozbity na dwa rodzaje:

- algorytm wykrywania kolizji przy translacji;

- algorytm wykrywania kolizji przy obrocie.

Ujednolicenie algorytmu powodowatoby zwiekszenie jego ztozonosci obliczeniowej'
Przy zmianie parametréw ruchu obiektu nastqpuje rozbicie na translacj¢ i obrot, ktore
sprawdzane s3 osobno, a wynik tych operacji opisuje faktyczne parametry ruchu.
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Kolizjg¢ z brzegiem mozna przedstawié¢ nastepujaco:
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Rys. 5. Kolizja burta jednostki z brzegiem: translacja i obrot
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Kolizje z obiektami nawodnymi i przybrzeznymi mozna przedstawi¢ nastepujaco:
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Rys. 6. Kolizja burta jednostki z jednostkami nawodnymi i przybrzeznymi:
translacja i obrét

Obliczenie kolizji jest mozliwe poprzez nieskomplikowane obliczenia. Wystapienie
Jjednego rodzaju kolizji w procesie wykrywaniu kolizji nie wyklucza, ze wystapi drugi.
Sprawne dziatanie podsystemu wykrywania kolizji jest uzaleznione od sposobu wybie-
rania elementéw do analizy.

Musza one spetniaé nastepujgce warunki:

- obiekt znajduje si¢ w polu widzenia przed obiektem;

- odlegtos¢ od niego /element o podstawie w ksztalcie kulistym/ lub od okregu opisa-
nego na obiekcie /elementy o podstawie w ksztalcie prostokatnym/ kolizyjna.

Rys. 7. Wyglad testowego ekranu. Zdefiniowane na nim elementy: prosta ma-
rina oraz akwen z piaszczystym otoczeniem
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4. PODSUMOWANIE

Zastosowany w symulatorze system plikow zrédtowych w formie bitmap powoduje, ze
zmiana §rodowiska jest mozliwa poprzez prosta edycj¢ bitmap np. w programie Paint
lub podobnym, gdzie mozemy {atwo zmienié uksztattowanie terenu otoczenia akwenu,

. jego pokrycia jak takze okreslenia obszaru, na ktérym mozna ptywaé /okreslenie m.in.

mielizn/.

Zastosowanie tekstowego opisu elementow dodatkowych umozliwia dorazna modyfika-

cje listy element6w, ktére chcemy, zeby byly wy$wietlane przez generator. Jesli jest to

element, z ktérym moze nastgpié kolizja, to musi on by¢ dodany do listy elementow w

pliku konfiguracyjnego podsystemu wykrywania kolizji.

W obecnym ksztatcie dziatanie symulatora jest w matym stopniu zautomatyzowane.

Prace sg prowadzone w kierunku jak najwiekszej automatyzacji procesu generacji §ro-

dowiska:

- stworzenia narzedzia tworzacego zawarto$¢ bitmapy z ksztaltem terenu na podsta-
wie zbioréw tworzonych przez narzgdzia 3D;

- stworzenie narzedzia umozliwiajacego pelny nadzor nad danymi Zrédtowymi symu-
latora podczas jego konfigurowania jak i podczas jego dzialania /zmiany dorazne
uwarunkowane sytuacja zaistniala w trakcie éwiczenia: np. éwiczacy nie moze wy-
dostaé si¢ z mielizny/;

jak takze szukania rozwiazan skracajacych czas trwania obliczet w algorytmach symu-

latora.

Struktura modulowa symulatora daje w przyszto$ci mozliwo$é zmiany obiektu matej

jednostki ptywajacej poprzez podmiang modelu matematycznego obiektu wraz ze zmia-

na zawarto$ci trenazera.
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