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Introduction

Il s'agit de ealiser une mocklisation d'un mockle physqgpar le biais @penGlet du langageC :
\Faire rouler une boule sur une surface, puis cevelopper un jeu"

L'infographie est un sujet attirant beaucoup de personnes sli¢onos. Cependant, tout le monde n'en
connat pas les dierentes facettes. Ici, celle mise en gsi la moins connue avec une grosse notion
de programmation et d'impementation d'un mockle. Letadde ce sujet, nous aura permis d'apprendre
tout en observant un esultat physique presque eel et aura Eedris'amuser avec la e exion sur la
ceation d'un jeu viceo, certes pas du dernier cri, mais lelleg nal n'en reste pas moins motivant :
pouvoir faire ineragir un utilisateur sur une de nos edimas est grati ant. Notre choix de jeu s'est
pore sur un labyrinthe dans lequel il faut faireevoluer uneledaut en fesant bouger la surface :
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Apes une courte e exion, nous avons cecice de nous epates taches : Adrien s'occupant de
toute la partie graphique, donc plutdt oriene coBpenGLEmilie, de letude et de I'impementation du
moctle physique.

A noter que, ce qui n'est pas arrive souvent lors de nos pewsiprojets, ce partage s'est avee assez
e cace et productif : la e exion sur le jeu provenant quandaeh nos deuxetudes paralkles.



Chapitre 1

Moakliser la boule et la surface

1.1 Se familiariser avec OpenGL

1.1.1 Un cube

Pour prendre en mai®penGlnous avons commene par moceliser un cube pour s'essdge3B),
aux notions de perspectives et a l'ordre des points dans le @iegsortant comme on verra plus tard).
Ainsi fait, on a pu aneliorer le rendu en activant le tampon ddoomeur pour obtenir un esultat
ealiste et ensuite s'essayer a quelques transformatiomssi& pour faire bouger notre cube et ainsi le
VOir sous toutes ses facettes.

1.1.2 Un plan

Celaetant, ce cube seul dans le reant semblait tout de mémeeu \fade". C'est pourquoi nous
avons ajout une deuxeme forme dans notre univers : une bases@unfaraleepigede rectangle) pour
symboliser un sol et donc ensuite placer notre joli cubea gacgu Nous nous sommes méme essaes
au texturage pour faire ressembler notre basea un paturage !

1.1.3 Une animation

Vint ensuite la volone de faire bouger ce cube dans notre mobeke lors deux probemes se

poserent :

analyser le mouvement du cube;

le transcrire en code opengl.
Pour la position du cube pas de probkeme, il sut de ceplatercentre du cube de la longueur d'une de
ses aetes dans la direction voulue. Par contre, la rotationderson mouvemehnous a pos quelques
probemes. En e et, il ne su t pas de conn&tre la positioritiale du cube et sa destination pour pouvoir
le dessiner correctement : un exemple tout simple est de prendee d@ le poser sur une table, de le
faire roulera gauche puis en bas; la face obtenue est diexesiton fait \bas - gauche" tandis que les
positions initiales et nales sont les mémes.
Pour renedier a cela il nous fallu donc mettre en place un neoglodir le calcul de matrices : la rotation
appligiee au cube serait donc stockee dans une matrice cerapes dierentes rotations recessaire
pour arriver en ce point. \Probeme esolu”.

Irotations, translations
2si si un cubeca roule!
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A cetteetape nous avions donc un cube que I'on pouvait \fairéerba la surface de notre monde qui
pouvait lui-méme étre ceplae (eplacement de sene teplacement de la canera), et tout cela au
moyen du clavier.

1.2 Mocklisation de la boule

Le but naletant de mocktliser les ineractions d'une spie avec un monde de reliefs suivant des lois
physiques, nous nous sommes donc mis aetudier la spterdoimesles vues en cours fonctionrerent
presque du premier coup. C'est lors du dessin de la sptere que lied points dans le dessin nous
apparu vraiment essentiel : en dessinant des points par syniefaet inverser I'ordre du dessin sinon
les faces internes se retrouvent a l'exerieur (et si l'on croisepldnts on obtient un quadrilaere
croie).

Une fois le dessin de la sprere ni, nous y avons appliquefgagdement du cube et apes quelques
essais, celle-ci roula \correctement” (calcul de la distarerequrue par une rotation d'angle : la
vitesse angulaire).

Neanmois, un petit probeme s'est po% : nous avions essdgy cumuler le deplacement et la rotation
de la sprere dans la méme matrice mais ceci s'est evepassiblé car la compose de rotations et de
translations est destructif. Pour garder toutes les infornmatioous memorisons donc les coordonreees
du centre et la matrice de rotation (dans la structure de la sptere)

La structure de la splere
A n de pouvoir manipuler correctement notre splere, il a falleecune structure acequate :

typedef struct {
vertex_type vertexMAX_VERTICES]; // toutes les facettes
color_type colorfMAX_POLYGONS]; /l

matrice matrice_deplacement; /I la matrice de ceplacemen 't
vertex_type pos; /I coordonrees du centre

vertex_type point_de_contact; /I coordonrees du point de contact

int nbvertex; /I le nombre de facette

int rayon; /I le rayon de la splere

vertex_type vitesse; /I sa dernere vitesse instantaree
vertex_type acceleration; /I sa dernere aceekration instantaree
float masse; /I sa masse en kg

} obj_sphere;

Nous avions donc,a cetteetape, une boule roulant sur un.glare bonne chose de fait.

3Ae ae les maths;)

A.Longere 4 E.Morvant
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1.3 Moclisation de la surface

Nous avons ensuite ajoue un module de gereration/chargette terrain :

soit on cee un terrain akatoire suivant quelques paranetitedlé, accident, ...);

soit on le charge depuis un tableau de valeurs contenu dans ier ehtéteC que l'on peut
cererer directement avec le logici#ghe Gimpdepuis une image en niveau de gris (attentiona
changer le signe du tableau dear enunsigned char sinon il y apparition d'une grosse faille).
Dans cette methode, on speci e un \pas" an de lisser les etals obtenués Ci-dessous deux
exemples de surface.

Tout d'abord une de type plutét classique :

h

1.4 Gerer un ekplacement sur une surface non plane

Nous avions donc une sphere qui se teplace sur un plan et urintexcaidene que I'on pouvait

a cher. Restaita associer le ceplacement de la sphere anvek du terrain.
Pour ceci rien de bien complige si \'on est pas tes regattiamous disposons d'un tableau de
valeur repesentant les hauteurs de tous les points du terrdiss.t donc d'ajouter cette valeura la
coordonrees ey du centre de la sptere lors de son dessin pour la positionadrarine hauteur. En n,
pas touta fait. Cette methode soukve en e et quelques petprobemes

si on a specie un pas sugerieurdl lors du chargement, on \lisse" le terrain. Ainsi les valeurs ne

correspondent plus exactement;;

Sur un plan horizontal c'est le point le plus bas de la spteresfuen contact mais des lors que

I'on a une pente, ce n'est plus celui la. il faut donc rajoutex certaine hauteur a calculer selon

la pente et le rayon de la sptere.

“4prise en compte d'une valeur sur \pas"

A.Longere 5 E.Morvant
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L'a chage se fait par care de méme couleur formes de deuarigles pour pouvoir & nir la normale
de chaque plan et ainsi avoir un rendu lumineux correct.

Mais en fait, le probbme de la hauteur est plus complexe : comous utilisons souvent un pas pour
le dessify il faudrait recalculer toutes les valeurs internediaires.

Comme nous dessinons des triangles cela devient encore plusjamp

1.5 L'ajout de bords, de murs, de trous

Les murs sont stockes dans une matrice : pour un point de camsl¢xi z) si la valeur renvoye par
la matrice est 0 alors il y a un mura cet endroit.
Dans notre jeu, une pesence de trou sur le terrain est utile. tlladors de stocker une veleur regative
dans la mtrice de la hauteur.

1.6 La lumere

Apes dierentes tentatives, nous n‘avons pas eussia &ter une lumere correctea notre syseme.
La surface est correctement illumiree mais les facettes dghtaes quanda elles n'ont jamais recu la
lumere de manere ealiste. Ceci netant pas l'objectitipcipal du projet, nous n‘avons pas tent de
corriger cette erreur. Neanmoins entre la date du rendu du rapporeléd de la soutenance ceci sera
peut-étre esolu.

SUn triangle est toujours dans un seul plan mais pas un care
Slimiter la charge du processeur et lisser le terrain

A.Longere 6 E.Morvant



Chapitre 2

Le mockle physigue

2.1 Quelques principes physique mis en jeu

A n de pouvoir \faire rouler” la boule, il faut lui a ecter desagtions se rapprochant de la ealie.
Ceci se fesant par le biais de la physique. Bien-entendu,ephascele est compligie, plus il y aura
de calculs a faire. Ainsi, de part nos connaissances \loia&i en cirematique, nous avons decice
d'impementer un moctle du niveau de Terminale Scienti gden de pouvoir mockliser, il faut &tre
capable de matriser les principes mis en jeu, voici donc ceoyigeen avons reties d'important.

2.1.1 Bilan des forces

Ce qui permet de faire avancer un objet est son acekrationoiLimhdamentalea partir de laquelle
Nous avons e ectles nos travaux est la deuxeme loi de Newton :

Dans un etrentiel galieen, la esultante F des forces exerieure appliqiees a un solide est
egale au produit de sa massen par le vecteur acekration de son centre d'inertiegg :

1
F=m , = —F
m:8g S -

F s'exprime en newton (N),m en kilogramme (kg) etag en netre par seconde care (m.s ?).

La premere choseaetudier est donc le bilan des forces quas, F,a la boule.

Dans tout les cas, une des forces qui rentre en jeu gxiitks, P, ses caraceristiques sont :
verticale
vers le bas
appliguee au centre de gravie de I'objet
P = mg
L'autre force importanteetant laaaction du plan , R, sur lequel se trouve l'objet. Cette dernere
cepend de la con guration dans laquelle se trouve la boule.



CHAPITRE 2. LE MOD ELE PHYSIQUE Infographie - L3 Informatique

Lorsque la boule est poge sur un plan horizontal
Les caraceristiques de la eaction sont :

verticale
vers le haut
appligee au point de contact de I'objet et du plan
R=P

->

R

->

P

Y

Les deux forces se compensent, on a :

Donc :

Lorsque la boule est poge enequilibre sur un plan inclin e
Cette con guration implique que le support est rugueux et qudrdéements entrent en jeu, la eaction
du plan est alors caraceriee par :

verticale

vers le haut

appligee au point de contact de I'objet et du plan
R=P

Les deux forces se compensent, on a :
F =0
Donc :
%6 = 0
Il faut remarquer que la eaction du support peut &tre cecomsgoen deux vecteurs, gracea la relation
de ChaslesR = Ry + Ry, avec:
Rn : la eaction normale au plan
R+ : la eaction tangentielle correspondant aux frottements @it @st paralele au plan

A.Longere 8 E.Morvant
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Lorsque la boule roule sur un plan inclire
On suppose pour le moment qu'il n'y a pas de frottemdRitsest absent. La eaction du plan est donc
assimieea la eaction normal®y .

Ry

LAY,

Les forces ne se compensent pas, et :

Donc :
% = — F

A savoir que la norme d®y est facilea calculer, en e et, si est I'angle de la pente, alors I'angle que
fait Ry avec la normale du plan est aussi deDe plus, de part sa e nition, si I'on imagine g et

Rt sont pesents @ visualiser facilementa partir la con gti@n peecdente), alors le triangle \forne"
par ces trois vecteurs, est rectangle(&y ; Rt). De plus, la norme dB = P est connue. de part
ces paranetres, il sut d'appliquer une formule de trigonomet simple :

kRyk = cos( ) k Rk

La boule en chute libre
Lorsqu'un objet se retrouve en chute libre, il n'est soumis qué seule force : son poids. Les calculs
s'en suivant sont ealies sur le m&éme principe que ceugraspecdemment :

1
= —p
T m

2.1.2 Quelgues mots sur les frottements

L'ajout de la notion de frottements permet de rendre plus &alsvolution du syeme au cours du
temps, il est rare qu'une surface soit totalement lisse.
Il faut distinguer dierents types de frottements : les deuxnpipauxetant le frottement uidé qui se
manifeste s'il y a mouvement et qui peutevoluer en fonctiodad@tesse ; et le frottement solide qui
lui se manifestea tout moment entre deux objets, ici la bailson support.
Dans ces deux cas, le frottemefit,est une force qui s'oppose au mouvement voir qui I'empéchs si |
objets sonta l'arrét (d'au la notion d'objet pose enegibre).
Pour simpli er les calculs tout en restant le plus ealistesgible, nous ne prendrons en compte que le
frottement solide dans lequel on distingue dierents type agtéments :

lexemple : le frottement dans l'air

A.Longere 9 E.Morvant
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le frottement statique : il est pesent tant qu'il n'y a pas deouvementRy doit &tre compris
dans un cone dont le demi-angle au sommet valRour determiner cet angle, il sut de poser
I'objet sur le support, de le pencher jusqua ce que l'onebie un mouvement et on otient alors
le coe cient de frottement statique ¢ tel que : © = tant( ).

Le mouvement commence & la limite de lequilibre”, c'esbe le frottement ciretique qui prend

le relaf.
s est dirige dans le sens oppo%a la vitesse
fs n'est pas constant, il cepend de I'angle et est majoe pétmax = ° Ry
-> >
Si , 'objet reste enequilibre.
Si > :laeaction fait un angle avec la normale au planegala @de frottement. Le bilan

des forces est non nul, la boule roule.
C'est au frottement ciretique d'entrer en jeu.
le frottement ciretique : il apparat lorsqu'il y a mouvementest incependant de la vitesse de

I'objet.
% est dirige dans le sens opposa la vitesse
fc = RN

est le coe cient qui cepend de la nature des objets : si ce adent est compris entr@ et
1 il est dit de frottement, s'il est superieurd, de glissement.
Le frottement de roulement : il appara lors d'un mouvementsjué roulement. L'objet roule :
la eaction du plan est \cecake" par rapport au poids. Leugde poids-eaction s'oppose alors au
roulement suivant le coe cient de la distance repesentanbias de levier du couple.

2Le frottement ciretique est plus faible que le frottement statique

A.Longere 10 E.Morvant
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2.1.3 Determiner la nouvelle position d'un objeta partir du vecteur
aceération

Du vecteur aceération au vecteur vitesse
L'acekration d'un objet caracerise la variation de sa viesau cours du temps : l'acekrationa un
instantt est la cerivee de sa vitesse par rapport au temps :

a= dv

dt
Par congquent, pour retrouver la vitesse d'un objet au tet@s connaissant sa vitessea un instant
to, un calcul d'inegrale s'impose :
Z t
v(t) = v(to) + alt to)d(t to)

to

Du vecteur vitesse au vecteur position
La vitesse d'un objet caracerise la variation de sa positioncauscdu temps : la vitessea un instant
est la cerivee de sa coordoree spatiatepar rapport au temps :

v = dx
Codt
Par consequent, pour retrouver la position d'un objet au tetngs connaissant sa positiona un instant
to, un deuxeme calcul d'inegrale est a e ectuer :
yA t
X(t) = X(to) + v(t  to)d(t to)
to
A noter gqu'il en sera de méme pour les dierentes coordoree$adposition.

Les collisions avec des murs

On suppose tout que les bords \n‘absordent” pas la vitesse deuk b elle va rebondir. Pour ceci
il faudra ceterminer le nouveau vecteur vitesse par la synetriegx'axe le mur, du vecteur vitesse
peecdent® :

3sans perte de vitesse

A.Longere 11 E.Morvant
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2.2 L'impémentation du moctle

Le seul probeme auquel il a vraiment fallut faire face aetpm®Ivoir comprendre puis visualiser
toutes ces notions. Ce qui ne fut vraiment pas une chose faetlent\insi pas des experts en physique,
nous avons peke de proeder de la manere suivante : \Coemoer par faire simple, puis faireevoluer
le mockle pour tendre vers la ealie". Voici donc les diengesetapes e ectiees :

2.2.1 Premere version

L'impementation du mocele physique sktant awee bacoup plus complexe que ce que nous
avions imagire, la premere version ne gere ni les frottemeritiesichutes, ni les collisions. A n deviter
les chutes et les collisions, la surface est egulere.

Pour faire avancer la boule en fonction de sa position, il ftetrdiner le point de contact entre la
surface et la splere : ce point corresponda la translation dureede la sprere par I'oppose du vecteur
normala la surface multiple par le rayon de la sprere. Commbdateur de la surface est repesente
en entier, la coordonree gndu point corresponda la hauteur du terrain g z) du point de contact

@ calculer donc apes avoir calcuk et z). Ceci permet ceviter certaines erreurs de calcul. Cependant
quand on y regarde de plus pes, la boule traverse egremendrface lorsqu'elle roule sur une pente.

|A noter que le plan pour lequel est calcuk le vecteur normaldesre par les vecteur'spzpl et
‘P2ps, avecp, le point de contactp, le point de la surface exn+ 1 du point de contact ez 1 du
point de contact ps le point de la surface en+ 1 du point de contact ez + 1 du point de contact.
Une fois ce point de contact cetermire, on peut alors calcldevecteur acekrationa l'instant donre :

Algorithme 1: acceleration
Donrees : la sphere, le vecteur normal, I'angle de la pente
si =0 alors

sphere> accelerationx 0

sphere>accelerationz 0

sinon
KRk  sphere>masse g

KRy k cos() k Rk

H 1
sphere> accelerationx Sphere Smasse’ k Ryk  v_normal.x
sphere> accelerationz L k Ryk v_normal.z

sphere >masse

Nous ne calculons pas la composante verticale de l'acdratar lors du ceplacement il sut de
poser la boule sur la surface comme le lors de [l'initialisation
De h il est simple de passer de l'acekrationa la vitegaésa la nouvelle position du centre de la
sptere tout en les stockant pour l'instant suivant :

Algorithme 2: acceleration2vitesse
Donrees : la sphere
sphere>vitessex  sphere> vitessex + (sphere-> accelerationx t)
sphere>vitessez  sphere> vitessez + (sphere-> accelerationz t)

A.Longere 12 E.Morvant
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Algorithme 3:  vitesse2position
Donrees : la sphere
sphere>posx  sphere>posx + (sphere-> vitessex t)
sphere>posz  sphere>posz + (sphere-> vitessez t)

Ceci permet de ceplacer notre boule mais pas de la \faire roudece moment & elle glisse sur la
surface. Il faut donc ceterminer sa rotation. Comme nous sondaas l'espace, il y a deux angles de
rotationa ceterminer : selorx et selony. Ces deux angles valent respectivement :

z X
rayon rayon

Il ne reste plus qua e ectuer les deux rotationsa la splere.

Finalement pour donner une vitesse de cepart ou in uenceitésse en cours, ceci se fait au moyen
des eches du clavier.
La boule roule en n.

A.Longere 13 E.Morvant
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2.2.2 Deuxeme version : les frottements

Dans cette version du mockle physique, nous ne prendrons eneagunptes frottements ciretique
et statique
Il faut tout d'abord entrer les valeurs des deux coe cients detéments °© et
Pour le frottement statique, c'esta-dire si la vitesse eslleyuwon calcul le demi-angle maximal
que peut faire la eaction par rapporta la normale du plan, \fiele plus simple :

= arctan( 9

Sachant que l'angle de la eaction du plan corresponda langde la pente (ceci se cemontre
facilement), il ne reste plus qua tester si . Si ce n'est pas le cas, alors la boule se meta
rouler et il faut ceterminer l'acceekration :

fomax = 0 Rr, F =P + Ry + Tomax
1
masse boule

Pour ce faire il faut modi er la fonctioncceleration

Algorithme 4: accelerationstatique
Donrees : la sphere, le vecteur normal, I'angle de la pente, le coe cient

arctan( 9
Si alors
sphere> accelerationx 0
sphere> accelerationz 0

0

sinon
KRk  sphere>masse ¢

KR\ k cos() k Rk

Ry k Ryk  v_normal

kvecfsmay K k Ryk

fsmax K fck  normalisation(sphere> vitesse)

sphere> accelerationx m (Fsmax:X + Ry:X)
sphere> accelerationz m (Femax:Z + Rn:2)

Avecnormalisation(vecteur v)  qui renvoie le vecteur normalise.

A.Longere 14 E.Morvant
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Pour le frottement ciretique, c'esta-dire si la vitesse @sin nulle, le seul \calcul"a e ectuer
est:f, = R+, l'acekration devient :

Algorithme 5: accelerationcinetique
Donrees : la sphere, le vecteur normal, I'angle de la pente, le coe cient

kRk  sphere>masse ¢
KRy k cos() k Rk

Ry k Ryk  vonormal

kvecf.k k Ryk

. k fck normalisation(sphere> vitesse)

si =0 alors
sphere> accelerationx m (fex)
sphere> accelerationz m (f:2)

sinon
sphere> accelerationx m (fex + Ry:X)
sphere> accelerationz m (feiz + Ry:2)

La boule peut en n rouler correctement :

A.Longere 15 E.Morvant
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2.2.3 Troiseme version : les collisions avec les murs, chut e dans un
trou

Notre jeu ayant besoin de la gestion de collisions avec des mous avons cecices pour simpli er
les calculs de ne ceer que des murs paraleles aux axes :cld dal synetrique s'en retrouve plus
facile, il sut d'inverser la bonne composante du vecteur viesSeci si fesant au moyen de quatre
\ifthen/else .

La premere chosea e ectuer est de \eri er lorsque la nouv@tssition de la boule est cetermiree, si
cette position est autorisee : pour un point de coordonrées), si la valeur de la matrice stockant
la pesence d'un mur vaud alors le boule doit rebondir. Il ne reste plus qua ecugereri€ntation du
mur et de modi er les paranetres de la sprere. Deplus, a n gqaienlur soit plus ou moins absorbant,
on y a ecte un coe cient d'amortissement. Ce dernier permet dawer une matiere : a 1 la matiere
est hyper elastique et renvoit la meme force (peu eel), a 10 kBemsaabsorbe beaucoup d'energie et
attenu le mouvement

Par exemple si la sphere touche un mur sur la gauche en se dingeatesz negatifs, la vitesse en
selon lex sera inveree et diviee par un coe cient d'amortissement.

Le fait de tomber dans un trou, dans notre jeu, impliquera la pdetela partie. On ne verra
donc pas eellement la boule tomber. Il sut donc de \eri erla position est autoriee (dans ce cas la
on regarde si la hauteur vaut une valeur regative).

2.2.4 Evolution futur du mockle

Un tel mockle se doit devoluer, voici quelques voies de maxpossible :
L'impkementation des chutes libres pourraient nous apponteoutil ineressant pour la ceation
d'un jeu ou pour la mocklisation du eel.
La hauteur du terrain devrait &tre calculera partir de lequatidu plan, a n d'etre plus pecis
dans les calculs : I'utilisation d'une matrice correspondalat hauteur des coordonrees enteres
fut un parti pris pour nous simpli er \la vie".
Il faudrait aussi gerer tous les points de contact entre la serfat la boule :a chaque pas
rechercher tout ces points a n deviter la con guration suivant

Faire entrer en jeu les autres types de frottement et en partidekefrottements de roulement
an de gerer des e ets du genre \cout$ ou \etro °"; et les frottements de l'air a n d'avoir la
capacie de mockliser du vent.

Uneetude des dierentes collisions s'awererait ineresga pour faire ineragir des objets : avec
des murs plus complexes, avec d'autres objets en mouvement ou non.

4Si la boule tourne moins vite qu'elle n‘avance
5Si la boule tourne plus vite qu'elle n'‘avance
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CHAPITRE 2. LE MOD ELE PHYSIQUE Infographie - L3 Informatique

Pour pousser la e exion encore plus loin, la notion de physiguliguant beaucoup de calculs,
impementer un mocele demande beaucoup de travail. Logigue, plus on y eechi, plus le mocele
se rapprochera de la ealie. La question qui se pose est O -tavec les connaissances et les outils
actuels, la capacie dimpkementer la ealie ?". Laeponse a cette question est probablement \non".
En e et, coe maeriel, la quantie de calcul qu'un mode physique peut impliquer une incapacie de
I'impementer. CoOks connaissances, nous n‘avons claintipes les notions pour, cependant on pourrait
penser que cela est impossible quelque soit le niveau detemog de la personne : \N'y a-t-il pas une
part d'akbatoire dans la ealie ?" ...
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Chapitre 3
Un petit jeu

Le but ultime de se projet est de pouvoir faire ineragir un satieur de manere ludique sur le
mockle physique : apparat ici la notion de \jeu".

3.1 Une petite pesentation

Nous avons donc choisi un jeu de labyrinthe.
Le but est de rejoindre I'angle oppos de la carte en faisarglsiment pivoter le plateau de jeu. Il n'y
a pour l'instant aucun evenement mais dans un avenir procherditletre possible de rajouter un peu
d'action comme I'a chage de messages de victoire ou dechec.

3.2 Utilisation des notions pe@dentes

Coe graphique, le plateau de jeu est constitlte par des mudes couloirs plans. La lumere eclairant
le terrain permet de mettre en valeur les reliefs comme la spheieratiis
Coe physique, nos choix graphiques permettent de simpliesripal les calculsa faire lors du deplace-
ment de la sphere en particulier car le sol sera une surface. flameme ce sera le jeu tout entier qui
bougera pas besoin de calcul compligue d'angle pour trouyssite de contact : se sera en permence
le point le plus bas de la sphere.
Le mouvement de la splere sera induit par I'angle de rotationlakegu de jeu selon l'axex et Oz.
De ces angles on en deduira la normale au plan qui sera utitisgdepcalcul de 'accekration.

Avec ceci on dispose ceja d'un petit jeu presque complet.
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Conclusion

Qui n'a jamais réwe d'avoir la possibilie de repesentar ealie via des images de syntheses?
C'est la motivation qui s'est caclee derrere ce projet tout angade sa ealisation. Certes, nous ne
sommes que des cebutants en la matere et le rendu nal n'est gigne des plus grandes ealisations
hollywoodiennes ou méme de l'univers du jeu viceo d'aujourdtais il s'est awee ineressant de
eechir sur un tel sujet. En e et, outre I'aspect de progranation , cela nous a permis detudier une
nouvelle utilisation de l'informatique, qui, dans ce cadai, entrer en jeu dierentes notions qui ont
tendancea nous rebuter : la physique et les matlematiquela Germet de se rendre compte que de
part nos aptitudes de programmeurs, nous devons &tre capablembeecare ces notions & an de
pouvoir les appliquera notre matere. C'est d'ailleurs ce quisiaura mangte lors de la e exion sur le
moctle physique : le manque de pratique que ce soit en physigee mathematiques a fait que nous
avons perdu du tempsur la ealisation du mockele physique.

De plus, ce projet nous aura permis de se familiariser un nouviel OpenGL

A nous maintenant de faire evoluer nos connaissances a fred'€apable d'impementer des
situations tendant vers la ealie.

LIy a derrere une e exion d'un mois. ..
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