Dicas práticas para trabalhar com Steering

Combinando comportamentos
1) Soma simples:
a. Todos os comportamentos são calculados a cada iteração;

b. Dificuldade em fazer o ajuste, sendo necessário o ajuste em cada uma das funções;

c. A força pode tornar-se muito grande, dependendo do número de agentes.
steering.x  = 0;

     steering.y  = 0;

     s           = Seek(p);

     steering.x  += s.x;

     steering.y  += s.y;

     s           = Obstacle(obst);

     steering.x  += s.x;

     steering.y  += s.y;

     s           = Coesion();

     steering.x  += s.x;

     steering.y  += s.y;

     s           = Alignment();

     steering.x  += s.x;

     steering.y  += s.y;

     s           = Separation();

     steering.x  += s.x;

     steering.y  += s.y;                

aplicarForca(steering);
2) Soma com pesos e truncamento
a. Todos os comportamentos são calculados a cada iteração;

b. Dificuldade de fazer o ajuste persiste;

c. Problema com forças conflitantes, por exemplo, muitos veículos podem pressionar em direção à parede. 

        // SOMA COM PESOS E TRUNCAMENTO

        steering.x   = 0;

        steering.y   = 0;

        s            = Seek(p);

        steering.x   += s.x * MUL_SEEK;

        steering.y   += s.y * MUL_SEEK;

        s            = Obstacle(obst);

        steering.x   += s.x * MUL_OBSTACLE;

        steering.y   += s.y * MUL_OBSTACLE;

        s            = Coesion();

        steering.x   += s.x * MUL_COESION;

        steering.y   += s.y * MUL_COESION;

        s            = Alignment();

        steering.x   += s.x * MUL_ALIGNMENT;

        steering.y   += s.y * MUL_ALIGNMENT;

        s            = Separation();

        steering.x   += s.x * MUL_SEPARATION;

        steering.y   += s.y * MUL_SEPARATION;

        // Calcula a fora do steering

        double forcaSteering = sqrt(steering.x*steering.x+steering.y*steering.y);

        // Se for maior que o mximo, faz o truncamento

        if(forcaSteering>MAX_STEERING)

        {

           steering.x = steering.x * MAX_STEERING / forcaSteering;

           steering.y = steering.y * MAX_STEERING / forcaSteering;

        }

        return steering;
3) Soma Truncada com priorização

a. Dar prioridade no cálculo a alguns comportamentos em detrimento a outros;

b. Exemplo: desviar paredes e desviar obstáculos devem ter prioridade;

c. A cada cálculo da força, verifica-se se não ultrapassou o limite máximo da força. Se foi ultrapassado, não calcule os comportamentos seguintes.



// SOMA TRUNCADA COM PRIORIZAO



double forcaSteering;



do



{




steering.x   = 0;




steering.y   = 0;




s            = Obstacle(obst);




steering.x   += s.x * MUL_OBSTACLE;




steering.y   += s.y * MUL_OBSTACLE;




forcaSteering = sqrt(steering.x*steering.x+steering.y*steering.y);




if(forcaSteering>MAX_STEERING) break;




s            = Separation();




steering.x   += s.x * MUL_SEPARATION;




steering.y   += s.y * MUL_SEPARATION;




forcaSteering = sqrt(steering.x*steering.x+steering.y*steering.y);

            if(forcaSteering>MAX_STEERING) break;




s            = Coesion();




steering.x   += s.x * MUL_COESION;




steering.y   += s.y * MUL_COESION;




forcaSteering = sqrt(steering.x*steering.x+steering.y*steering.y);

            if(forcaSteering>MAX_STEERING) break;




s            = Alignment();




steering.x   += s.x * MUL_ALIGNMENT;




steering.y   += s.y * MUL_ALIGNMENT;




forcaSteering = sqrt(steering.x*steering.x+steering.y*steering.y);

            if(forcaSteering>MAX_STEERING) break;




s            = Seek(p);




steering.x   += s.x * MUL_SEEK;




steering.y   += s.y * MUL_SEEK;




forcaSteering = sqrt(steering.x*steering.x+steering.y*steering.y);

            if(forcaSteering>MAX_STEERING) break;



}



while(false);

        // Se for maior que o mximo, faz o truncamento

        if(forcaSteering>MAX_STEERING)

        {

           steering.x = steering.x * MAX_STEERING / forcaSteering;

           steering.y = steering.y * MAX_STEERING / forcaSteering;

        }
4) Priorização caótica
a. Cada comportamento tem uma chance de ser executado;

b. Quando um comportamento é executado, os outros não o são;
c. A força de execução sempre é igual à força máxima.

d. Economia de CPU, mas piora no resultado.

Garantindo que não haja sobreposição
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tPoint vetDist;


cObstacle * o;


double dist, sobreposicao;


int numCollisions = obst->CheckCollision(posAtual,c, this, STATIC_OBSTACLE | AGENT_OBSTACLE);

    if(numCollisions!=0)

    {               

        o = obst->GetColisor(1);    

        if(o==NULL) return;         

        vetDist.x = posAtual.x - o->pos.x;

        vetDist.y = posAtual.y - o->pos.y;

        // Normalizao do steering

        dist = sqrt(vetDist.x*vetDist.x+vetDist.y*vetDist.y);

        sobreposicao = c + o->c - dist;



if(sobreposicao>=0)



{




posAtual.x = posAtual.x + (vetDist.x/dist*sobreposicao);




posAtual.y = posAtual.y + (vetDist.y/dist*sobreposicao);

        }


}

tPoint vetDist;


cObstacle * o;


double dist, sobreposicao;


int numCollisions = obst->CheckCollision(posAtual,c, this, STATIC_OBSTACLE | AGENT_OBSTACLE);

    if(numCollisions!=0)

    {               

        o = obst->GetColisor(1);    

        if(o==NULL) return;         

        vetDist.x = posAtual.x - o->pos.x;

        vetDist.y = posAtual.y - o->pos.y;

        // Normalizao do steering

        dist = sqrt(vetDist.x*vetDist.x+vetDist.y*vetDist.y);

        sobreposicao = (c + o->c)/2 - dist;



if(sobreposicao>=0)



{




posAtual.x = posAtual.x + (vetDist.x/dist*sobreposicao);




posAtual.y = posAtual.y + (vetDist.y/dist*sobreposicao);

        }


}
