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Наш герой — не находится в вакууме. Любого персонажа окружает какая-
то реальность, в которой обязательно имеются гравитация (если дело не в кос-
мосе), движение воздушных масс и другие виды колебаний. Все это стоит учи-
тывать, чтобы анимация персонажа была достаточно реалистичной.

Как выглядит результат такой анимации и где ее можно наблюдать? В де-
талях. Когда персонаж идет по городу, и плащ развевается под порывами ветра, 
или когда под водой волосы липнут к лицу — все это получается благодаря 
анимированию с учетом окружающих факторов.

Строго говоря, анимация в динамической среде — скорее вычислительная 
работа с глубоким погружением в физические характеристики объектов. Но без 
всего этого даже самое детальное 3d моделирование с проработкой текстур не 
сделает персонажа живее.

Список литературы
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ЗАСТОСУВАННЯ ТЕХНОЛОГІЙ ЛОКАЛЬНОГО
ПОЗИЦІОНУВАННЯ МОБІЛЬНИХ
ОБЧИСЛЮВАЛЬНИХ ПРИСТРОЇВ

Нєнов О. Л., ст. викл. каф. КІ ОНАХТ, Одеса

Розвиток мобільних пристроїв і підвищення вимог до систем відстеження 
їх місця розташування призвело до появи ряду технологій локального (внутрі-
шнього, indoor) позиціонування, систем відстежування місцеположення в реа-
льному часі (RTLS), а також застосунків, що їх використовують.

Узагальнена задача визначення місця розташування об’єкта в просторі 
приміщення може бути розглянута в двох варіантах: а) об’єкт сам відстежує 
своє місце розташування; б) один об’єкт (поширений варіант — нерухома базо-
ва станція) визначає положення іншого, рухомого об’єкту. Рішення завдання б) 
передбачає використання тієї чи іншої технології зв’язку, яка забезпечує обмін 
сигналами між рухомим об’єктом і об’єктом (базовою станцією), що відстежує 
його місце розташування.

Крім того, важлива частота опитування положення рухомого об’єкту: це 
може бути разове (за сеанс роботи) визначення положення об’єкта або ж відс-
теження змін положення з певною періодичністю.

Одне з найбільш поширених застосувань систем позиціонування клієнта —
завдання навігації. Indoor-навігація стає особливо затребуваною в умовах скла-
дної архітектури сучасних багаторівневих будівель великої площі: торгових 
комплексів, вокзалів, аеропортів, де легко заблукати, а сигнал з супутника не-
доступний або нестабільний. Подібно своїм «побратимам» — ГВС міст та ін-
ших населених пунктів, навігаційні системи будівель допомагають відвідува-
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чам визначати їх місцезнаходження, отримувати інформацію про найближчі 
об’єкти, прокладати маршрути до місця призначення тощо. 

Позиціонування, в тому числі локальне, використовується інформаційно-
пошуковими системами для підвищення релевантності відповідей на запити ко-
ристувачів шляхом обліку їх розташування. Такі системи можуть, наприклад, за 
назвою товару видавати найближчі точки їх продажу.

Поточне місце розташування може також враховуватися планувальниками 
завдань: коли користувач виявляється близько потрібного місця, на екран мобі-
льного гаджета видається відповідне нагадування.

Збір статистики про переміщення клієнтів використовується керівництвом 
великих торгових майданчиків для відстеження місць найбільшої відвідуваль-
ної активності.

Локальне позиціонування може також використовуватися для розсилки 
повідомлень відвідувачам в місцях, де необхідно організувати і контролювати 
рух великої кількості людей (наприклад, попереджень про тимчасово закритих 
проходах на вокзалі, про необхідність підготувати документи для перевірки в 
пунктах пропуску аеропорту і т. п.). 

Сьогодні з’являється все більше інтерактивних медіа-застосувань і спорти-
вних ігор, в основі яких лежить принцип орієнтування на місцевості. Метою 
учасників таких змагань є пошук заданих організаторами контрольних пунктів 
за найкоротший час. Для туристичних ігор з використанням супутникових наві-
гаційних систем використовується узагальнена назва «геокешинг» [1]. Точність 
позиції схованки в геокешингом становить одиниці або десятки метрів. Систе-
ма позиціонування використовується шукачами для визначення місця розташу-
вання схованок. Організатори ж можуть відстежувати місце розташування уча-
сників та фіксувати маршрути їх пересування з метою подальшого аналізу. По-
дібні ігри можуть проводитися і в умовах розгалуженої внутрішньої плануван-
ня великих будівель і приміщень, де сигнал GPS є нестабільний. У цьому випа-
дку також виявляються затребуваними технології локального позиціонування.

У міру розвитку цих технологій і їх освоєння застосунками різного приз-
начення з’являються і нові цілі їх використання. Технології локального позиці-
онування можуть використовуватися у всіх застосунках, де використовуються 
системи глобального позиціонування (таких як ГІС), які проникають всередину 
приміщень, а також в застосунках, де відбувається захоплення або відстеження 
руху користувача, застосунках віртуальної і доповненої реальності (подібних, 
наприклад, до відомої гри «Pokémon Go»). У будь-якому випадку, можливості 
ці обмежуються споживчими показниками точності, оперативності відстежен-
ня, простоти розгортання, енерговитратності, а також іншими особливостями 
функціонування, якими характеризується кожна конкретна технологія.
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ТЕХНОЛОГИЯ ПО ЗАХВАТУ ДВИЖЕНИЯ LEAP MOTION
Попков М., студент 557гр., ФИТиКБ, ОНАПТ

Руководитель: Шестопалов С. В., к.т.н., доцент кафедры КИ, ОНАПТ

Leap Motion – это технология, основанная на захвате движения, осуществ-
ляющая взаимодействие человека с компьютером, разработанная компанией 
OcuSpec. Устройство представляет собой небольшой USB-адаптер (рис. 1), 
верхняя часть которого создает невидимую 3D-область взаимодействия доста-
точно большого объема, которую можно себе представить как куб с ребром в 61 
см. Внутри данной области Leap Motion может отслеживать движение не только 
пальцев и рук пользователя, но также и карандашей, ручек и т.п. Удается это с 
помощью установленных в устройстве двух камер и трех ИК-светодиодов
(рис.1). Стоит отметить высокую скорость и точность захвата, она достигает 
200 кадров в секунду. В идее технологии Leap Motion заложена возможность 
перехода на принципиально новый уровень управления компьютером и работы 
в различных программах и играх[1].

Данная разработка рано или поздно приведет человечество к полному от-
казу сначала от указывающих устройств по типу «мышек» и джойстиков, а впо-
следствии, возможно, и сенсорных экранов. В первом случае мы получаем но-
вый и более естественный для нас способ взаимодействия с объектами и отка-
зываемся от лишних периферийных устройств. Во втором – улучшаем взаимо-
действие за счет того, что для Leap Motion не имеет значения, находятся ли ру-
ки в перчатках и его не пугает грязь, влага и т.д. на руках. Помимо этого, Leap 
Motion может оказаться неплохим помощником для художников, дизайнеров и 
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