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Motivace
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Problémy viditelnosti

* Robot, vybaveny snimacim zafizenim se zornym
polem 360°, se ,probudi“ v nezndmé mistnosti tvaru
polygonu a md za Ukol dostat se na misto, odkud
uvidi celou mistnost.



Jadro polygonu
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Mnozina vnitfnich bodU polygonu, ze které
jsou vSechny body polygonu pfimo viditelné
(Usecka spojujici bod z jaddra s libovolnym
bodem polygonu lezi celd v polygonu).

Prinik levych polorovin uréenych hranami

polygonu (levych ve smyslu prichodu hran
proti sméru hodinovych rucicek).

[ http://en.wikipedia.org/wiki/File:Star-kernel.svg |



Algoritmus (Lee, Preparata)
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Vstup

* Polygon P o alespon 4 vrcholech

* Posloupnost vrcholU (a hran) - uspordddni proti sméru
hodinovych rucicek

Zdakladni idea

e Vytvdreni konvexnich polygon( K], cee KN_] takovych, ze

K>K=>...2K ,K jeijadro
1 2 N-1 N-1



Algoritmus - zdkladni pojmy
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“ Dva typy vrcholU polygonu P

e Reflexni vrchol - vnitini Uhel vétdi nez 180°

* Konvexni vrchol - vnitfni Uhel menéi nebo roven 180°

D >180°

No reflex vertices. One reflex vertex.

[ http://hansmuller-webkit.blogspot.cz/2013/01/getting-to-point-reflex-vertices.html ]



Algoritmus - zdkladni pojmy
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Dva vyznacné vrcholy Ki — Fi, Li

Poloprimky podpory fi, I

i
e Prochdzeji vrcholem v
|

e S K jeden spoleény bod tak, Ze celé K lezi na jejich jedné
1 1
strané

 Uhel dany f, | mendinez 180° (po sméru hod. ru¢.)

e Vzddlenéjsi ze spolecnych bodi fi (Ii) aK je bod F (Li)



Algoritmus - zdkladni pojmy

[ PREP ]



Algoritmus - inicializace
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Zacdatek v reflexnim vrcholu v,

K] - prusecik levych polorovin danych

orientovanymi hranami eO:(vN ],vo) a e]=(vo,v])
L] - bod v nekonecnu uréeny hranou e,

F] - bod v nekonecnu uréeny hranou e



Algoritmus - inicializace

9/42 Detekce jadra rovinného polygonu Vdclav Pruner

[ PREP ]



Algoritmus - obecny krok
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Prochdzeni vrcholU proti sméru hodinovych rucicek
V zdvislosti na typu vrcholu v (reflexni, konvexni)
|
a vzdjemné poloze e @ vyznaénych bodu F, L
| | |

Uprava K



Algoritmus - obecny krok
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1. v je reflexni
1.1 Fi vpravo od e

e Hleddni pruseciku w. primky e d Ki od

vrcholu F proti sméru hodinovych rucicek

e Pokud w._ neexistuje, polygon nemd jadro



Algoritmus - obecny krok
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1.1.a
o Existuje priusecik W, primky e d Ki hledany

od vrcholu Fi po sméru hodinovych rucicek

e Odseknutim oblasti mezi W oaw z K vznikne

K

i+1



Algoritmus - obecny krok
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Algoritmus - obecny krok
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1.1.b
e Neexistuje prusecik W, primky e d Ki hledany

od vrcholu Fi po sméru hodinovych rucicek

e e seviend hranié¢nimi polopFimkami K
| 1

o Odstrizenim Cdsti K lezici pred w_ vznikne K
| |



Algoritmus - obecny krok




Algoritmus - obecny krok
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1.1.c

* Nenastane-li 1.1.a ani 1.1.b

e Od konce Ki se hledd prisedik W, primky e @

K

. K-+1 je tvorena oblasti mezi woaw,
|



Algoritmus - obecny krok




Algoritmus - obecny krok
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1.1.d aktualizace L a F

e F. _=w_neboF = bod v nekonecnu dany
i+1 2 i+1

primkou e
i+1
o L
i+1

— Prochdazeni K proti sméru hodinovych rucicek z L dokud neni
1 |

nalezen vrchol w takovy, Ze w o lezi nalevo od polopFimky
V) V)

dané vrcholy v. = a w, jinak se z L stane L.
1 V) I [

+1



Algoritmus - obecny krok
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1.2 Fi vlevo od e

* K se nezméni

e L jakov1.1.d
i+1

e F
i+1

— Prochdazeni K proti sméru hodinovych ruciéek z F dokud neni
1 1

nalezen vrchol w takovy, ze w . lezi napravo od
V) U

poloprimky dané vrcholy V., aw
| V)



Algoritmus - obecny krok
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Algoritmus - obecny krok
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2. v je konvexni
2.1 Li vpravo od e

e Hleddni pruseciku w. primky e d Ki od

vrcholu L po sméru hodinovych rucicek
|

e Pokud w._ neexistuje, polygon nemd jadro



Algoritmus - obecny krok
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2.1.a
o Existuje priusecik W, primky e d Ki hledany

od vrcholu L proti sméru hodinovych rucicek

e Odseknutim oblasti mezi W oaw z K vznikne

K

i+1



Algoritmus - obecny krok
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Algoritmus - obecny krok
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2.1.b
e Neexistuje prusecik W, primky e d Ki hledany

od vrcholu L proti sméru hodinovych rucicek

e e seviend hranié¢nimi polopFimkami K
| 1

o Odstrizenim casti K lezici za w. vznikne K~+1
i |



Algoritmus - obecny krok




Algoritmus - obecny krok
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2.1.c

* Nenastane-li 2.1.a ani 2.1.b
e Od zacdatku K se hledd pruosecik W, primky e

<:|Ki

. K-+1 je tvorena oblasti mezi woaw,
|



Algoritmus - obecny krok




Algoritmus - obecny krok
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2.1.d aktualizace L a F

* e protind K ve dvou bodechw a w,

- V. nalezi Usecce VW - F-+1 jako v 1.2
1 1 1

- v nendlezi Usecce VW -Z W se stavd F-+1
1 1

i+1

- v _ndlezi Usecce v,w_-z w_se stava L
i+1 i 2 2 i+1

- v __nendlezi Usecce VW - L-+1 jako v 1.1.d, ale K se prochazi
1 1 1

i+1

od w, (ne od Li)



Algoritmus - obecny krok
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2.1.d aktualizace L a F

* e protind K v jednom bodé w
- V. ndalezi Usecce VW - Fi+] jako v 1.2

i+

- v nendlezi Usecce VW -Z W se stavd F-+1
1 1

i+1

- L ] bod v nekonecnu dany pfimkou e
1

i+



Algoritmus - obecny krok
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1 2.2 Li vlevo od e

* K se nezméni

e L jakov1.1.d
i+1

e F jakov 1.2
i+1



Priklad




Priklad

v, konvexni
L. vpravo od od e — pravidlo 2.1

e, seviend hranicemi K] —pr. 2.1.b

pr. 2.1.d

v, neni na Usecce VoW, =>

=W
2 1

. L2 bod v nekoneénu dany e,
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Priklad

A reflexni
0 F vpravood ode —pr. 1.1

' Dva pruoseciky dle pr. 1.1.a
pr 1.1.d
e F:=w
2 2

o L:=L
3 2

L2 4
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Priklad

0oy, konvexni
O L3 vpravo od od e4 — pravidlo 2.1

Hopr. 2.1.c

pr 2.1.d

* v, neni na Usecce N =>
=W
4 1
° v, je na Usecce VW, =>

L:=w
4 2
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Slozitost
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= Prinik polorovin - O(n?)

" Lee, Preparata - O(n)
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Dékuji za pozornost.
Dotazy?
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