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e Parametarskidefinisane povrsine
f: R%2 - R3

e Implicitne povrsinei signed distance fields’
fix,y,z2) =0

e Point clouds

e Poligonalne mreze




e Parametarski: f(6,9) = (cos @ cos 6, cos @ sin 6,sin @)
e Implicitno: flx,y,z2) =x*+y*+2z2—-1
e Mreza: 277




*

+ =

Aburumman, Nadine & Fratarcangeli, Marco. (2017). Skin Deformation Methods for Interactive Character
Animation. Communications in Computer and Information Science. 8. 153-.10.1007/978-3-319-64870-5_8.
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Baran, I., Popovic,J. 2007. AutomaticRigging and Animation of 3D Characters. ACM Trans. Graph. 26, 3, Article 72 (July 2007), 8 pages. DOI=10.1145/12394511239523
http://doi.acm.org/10.1145/1239451.1239523.




Doug L. James and Christopher D. Twigg. 2005. Skinning mesh animations. ACM Trans. Graph. 24, 3 (July 2005),399-407. DOI: https://doi.org/10.1145/1073204.1073206



Uparivanje mreze i skeleta
T transformacija ¢vora
Ty, T, transfomacije kostiju
Ideja: Tezine wy, w,
o T =avg(T,wy; Ty, w,)
o avg interpoliraizmedu T, i T,

Baranetal




Mreza v;
Skelet b;
Tezine uticaja kosti na cvor w;
Interpolacija 2 transformacije
o T(w) = avg(Ty,wy; Tz, wy)
o T,Ty,T, suizometrijeu R3




o avg(Tl,Wl;Tz,Wz) — W1T1 + W2T2; W4 + Wy = 1

o Generalizacdija:T(vy) = Y w; ;T;

e Alista su uopste transformacije?




e Matrica M,,,,, je linearna transformacija R™
e Linearnost M -(u+v)=M-u)+ (M-v)

a1 r Qin
o Myun= : N :

Ana1 " Ann
e Mnozenje, transpozicija, inverz...




Rotacijaje linearna transformacija
Dakle, rotaciji odgovara neka matrica R
Rotacijaje izometrija
Dakle... R je rotacija ako:

o RT =R

o detR=1

U+V

|Rx|| = [x]| =
(RX)T(Rx) = xTx >
xTRTRx =xTx =
RTR=1




. __[cosB® sinf
° U2D°R9_[—sin9 cos 6

e U 3D rotacijeimajui osu

0.866 0 0.5
0 0 1 0 | jerotacijau pravcuy ose za 30°
L —0.5 0 0.866

0.888 —0.385 0.248
o | 0430 0.888 —0.159]jerotacijau pravcu(1,1,2) za 30°
—0.159 0.248 0.955




e Nijelinearnatransformacija!
e Barneu3D..




Nov koordinatni sistem: (x,y, z, w) € R*
Xy z

xyzw) o (2,2,2) w20

w w w

Rotacijaje 4D matrica:

Translacijaje 4D matrica:

O O R

R

0

o O - O

o = O O

Ib—‘-OO O.




T - W1T1 + W2T2

Elbow dip Candy wrapper






Matematicki uzrok

wiT; + w,T, je translacija,slucajno”

w; R; + w, R, nije rotacijal

Sabiranje matrica nema geometrijski smisao

»
’wlRl - ’wQRQ




e Drugadija funkcijainterpolacije avg
e Popraviljenalinearnainterpolacija(f: w,R; + w,R, — R)
e Nova parametrizacija rotacije




C

H

Z =a+ bi

q=a+bi+cj+dk

,oadrzi“ 2 realna broja

,oadrzi“ 4 realna broja

R(z) =a

Sc(q) =a

3(z)=b

Vec(q) = bi+ ¢j + dk

Sabira se po komponentama

Sabira se po komponentama

Z=a— bi

q" =a—bi—cj—dk

i‘=-1

Videcemo...

Predstavlja rotacijuu 2D

Predstavija rotaciju u 3D...




i2=j%=k?=ijk=—1
Mnozenje vise nije komutativno

. M492 7929 ‘
Ali za Cisto vektorske kvaternione q4, q-:

Vec(q1q,) = —Vec(q,q,)
UXv=-vXu
Slucajnost?




(x,y,2) & xi +yj+ zk

Jedinicni kvaterniong = Cosg +s sing; s=xi+yj+zk,|s|| =1
quq* je rotacijaza 6 upravcu s

Translacija?

Postoji nacin...

Dualni kvaternion: g = q, + ¢q.; > =0

Jedinicni dualni kvaternion kodira izometrije u 3D







wi1q; +w,q,
lw1q:1 + woq5||

LBS DQS




w1 G +wLq;
w141 + w,q,||
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e Koristili smo skelet da pojednostavimo animacije

e LBSiDQS su najkoriscenije tehnike

e Mnoge stvari nismo spomenuli
o Motion Capture
o Alternative za DQS (https://www.youtube.com/watch?v=DfIfcQiC20A)
o Razne forice (keyframing, particles...)



https://www.youtube.com/watch?v=DfIfcQiC2oA

