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Programujeme grafický Engine XVIII

Úvod

Dnešným článkom ukončíme tému venovanú zobrazovaniu 3D stromov a trávy. Popíšeme si nový modul aplikácie Plants v2.0, ktorý slúži na vytvorenie a zobrazenie trávy.

Obr. 1 Grafický výstup aplikácie Plants v2.0

Modul PlantGrass

Aplikácia Plants v2.0 obsahuje rovnaké súbory ako pôvodná aplikácia Plants v1.0. Drobné zmeny sme urobili v module Interface, ktorý sme doplnili o deklaráciu premennej my_Grass. Táto premenná je inštanciou triedy PlantGrass, ktorá obsahuje všetky premenné a funkcie potrebné na vytvorenie a zobrazenie trávy.

Pôvodný zoznam súborov sme rozšírili o súbory mPlantGrass.cpp a mPlantGrass.h, ktorých obsah si podrobne popíšeme.

mPlantGrass.h

Súbor obsahuje definíciu štruktúr potrebných pre prácu s trávou a deklaráciu triedy PlantGrass, ktorá integruje pripravené štruktúry. Jednotlivé definície by sme mohli zjednodušiť, avšak ich všeobecnejší variant budeme môcť neskôr s výhodou použiť pri príprave komplexnejšieho kódu.

Vzťah definovaných štruktúr k algoritmu, ktorý sme si uviedli v minulej časti seriálu je nasledujúci:

· hraničný štvoruholník (zložený z dvoch trojuholníkov) je definovaný štyrmi vrcholmi – grassquad,

· každá vzorka trávy má definovanú polohu a farbu – grasssample,

· do scény môže byť umiestnených niekoľko hraničných štvoruholníkov obsahujúcich trávu – grassarray.

Trieda PlantGrass ďalej obsahuje 2 dôležité funkcie: SetGrassSamples() – funkcia pre výpočet polôh vzoriek trávy, RenderGrassSamples() – funkcia, v rámci ktorej sa vykreslia všetky vzorky trávy.

mPlantGrass.cpp

Pri konštrukcii inštancie triedy PlantGrass dôjde k automatickému výpočtu polôh vzoriek trávy. Polohy vzoriek sa vypočítajú na základe algoritmu vyplnenia trojuholníka (vo veľkej miere sú použité vektorové výpočty a teória týkajúca sa geometrie 3D trojuholníka). Pri vypĺňaní trojuholníka sa v každom kroku vypočítajú body patriace jeho ľavej a pravej hranici (strane trojuholníka). Na spojnicu týchto bodov sa následne v pravidelných intervaloch umiestnia body, ktoré budú reprezentovať polohu konkrétnych vzoriek trávy.

Vykreslenie všetkých vzoriek trávy je uskutočnené v rámci funkcie Draw(), ktorá bezprostredne vykoná funkciu RenderGrassSamples().

Obr. 2 Aplikovanie viacerých urýchľovacích techník

Pri vykresľovaní vzoriek trávy sú implementované ďalšie časti všeobecného algoritmu:

· vzorky nachádzajúce sa za hranicou vykreslenia (h1) sa nevykreslia,

· vzdialené vzorky sú otočené kolmo na smer pohľadu pozorovateľa (tzv. billboard),

· počet vykreslených vzoriek je priamo úmerne závislý na vzdialenosti od pozorovateľa – na stanovenie uvedeného počtu je použitá jednoduchá LOD metóda, vzorky nachádzajúce sa bližšie sú náhodne otáčané a posúvané tak, aby bola dosiahnutá požadovaná hustota trávy,

· vzorky, ktoré sú v bezprostrednej vzdialenosti od pozorovateľa (h0) sú zároveň animované,

· pre dosiahnutie reálnejšieho dojmu sú jednotlivé vzorky pokryté náhodne posunutými textúrami.

Práve kombináciou všetkých popísaných postupov dokážeme získať pomerne reálne výsledky.

Obr. 3 Tráva má požadovanú hustotu

Nabudúce...

V budúcej časti seriálu sa začneme venovať zobrazovaniu vnútorných (indoor) priestorov. Uvedieme si základné informácie súvisiace s renderingom uzavretých priestorov, pričom si jednotlivé postupy prakticky demonštrujeme na vzorovej aplikácii.
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