
  TINناحیه قابل دید نقاط روی 

 بعدی ۲.۵بعدی و ۱.۵
 سپیده آقاملائی

۹۲۲۹۱۹۴۱ 



 قابلیت دید

 :(visibility) دید قابلیت•

 قطع دیگری شئ توسط آنها واصل پاره خط اگر می گویند دید قابل هم به نسبت را نقطه دو•

 .نشود

 :(viewshed) سطح دید قابل ناحیه•

 .باشند دید قابل (ناظر) شده داده نقطه یک از آن نقاط که سطح یک از ناحیه ای بزرگترین•
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 بعدی ۲.۵بعدی و  ۱.۵

 :بعدی ۱.۵ناحیه •
 .یکنوا در صفحه اعداد حقیقی است-xچندضلعی •

 :بعدی ۲.۵ناحیه •
 .یکنوا در فضای اعداد حقیقی است-(x,y)چندضلعی •
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 شبکه مثلث بندی شده ی نامنظم

 شبکه مثلث بندی شده ی نامنظم•

•Triangulated Irregular 
Network (TIN) 

 Digital)نمایش دو نوع •
Elevation Model)  در

جغرافیایی سیستم های اطلاعات 
(GIS) داریم: 

سطح گیری تصادفی از نمونه •
(TIN) 

نمونه گیری منظم از سطح •
(RSG) 
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 نمایش سلسله مراتبی

  چهارتایی درخت انواع با فشرده سازی از نمایش، مدل اساس بر می توان•

(quadtree) کرد استفاده. 
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 بعدی ۱.۵محاسبه ناحیه قابل دید در حالت 

 .می شود رسم ناحیه رأس یک به ناظر از که خطی :(line of sight) دید خط•

 الگوریتم .می کنیم حساب را x محور و دید خط بین زاویه یعنی دید زاویه•

 قابل ماکسیمم رأسهای .می کنیم اجرا آن روی را ماکسیمم تابع با موازی پیشوندی

 (گسسته دید قابل ناحیه) .هستند دیدی
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 بعدی ۱.۵الگوریتم برای حالت 

 و می کنیم حساب دید خط با را دید قابل غیر و دید قابل رأس یک بین یال تقاطع•

 رأسهای دید قابل ناحیه رأسهای سایر .می آوریم دست به را دید قابل ناحیه رأس

 رئوس این با چندضلعی پیوسته دید قابل ناحیه) .هستند اصلی ناحیه دید قابل

 (.است
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 بعدی ۱.۵پیاده سازی الگوریتم حالت 

 .را به کار می بریم PRAMالگوریتم پیشوندی موازی •

رأسهای قابل دید را در یک آرایه علامت می زنیم و زاویه های آنها را نگه •

 .می داریم
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 PRAMپیشوند موازی در مدل 
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 مرحله ی اول الگوریتم بهینه پیشوند موازی
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 مرحله ی دوم الگوریتم بهینه پیشوند موازی
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 روش های موجود
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 بعدی ۲.۵محاسبه ناحیه قابل دید در حالت 

وصل کنیم، ناحیه ی گلدانی شکلی ساخته  TINاگر از نقطه دید به یک ضلع •

 .می شود که زیر آن دیده نمی شود

•Upper envelope  این ناحیه ها و مثلثهایterrain  ناحیه ی پیوسته ی قابل دید

 .را می دهد
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 بعدی ۲.۵الگوریتم بهینه حالت 

 lower envelopeچندضلعی ساده و •
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 بعدی ۲.۵الگوریتم بهینه برای حالت 

که منظور از است بدون دور  TINالگوریتم بهینه برای •

بدون دور در آن این است که اگر شعاعی رسم شود همیشه 

 .یک وجه را قبل از وجه دیگر قطع کند

را بر  xyالگوریتم ابتدا تصویر مثلث ها روی صفحه ی این •

اساس فاصله ی آنها نسبت به تصویر نقطه دید روی این 

سپس ناحیه ( مرتب سازی زاویه ای)صفحه حساب می کند 

قابل دید هر مثلث را بر حسب نقطه دید به دست می آورد 

 (.محاسبه ی ناحیه دید)

 .است )∞,0)فرض می کنیم نقطه دید در •
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 بهبودهای الگوریتم بهینه

 حول نقطه دیدتقسیم داده ها •
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 بهبودهای الگوریتم بهینه

 مرتب سازی زاویه ای صفحات•
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 بعدی ۲.۵الگوریتم حالت 

 .ناحیه های مثلثی ورودی الگوریتم هستند•

 .سایه ی هر مثلث روی ناحیه قابل دید فعلی هر مثلث دیگر حساب می شود•

 آمده دست به ناحیه ی پیچیدگی که است ((O(n2α)n الگوریتم این برای لازم کار•

 یک با را مثلث هر ناحیه ی ما چون است، ))O)nα)n الگوریتم زمان .هست هم

 ضلعی چند دو تقاطع باید صورت این غیر در .می کنیم حساب پردازنده

 .نمی کند بهتر را زمان که کنیم حساب را غیرمحدب
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 محاسبه ی تقاطع سایه ی مثلث ها

صفحات گذرنده از اضلاع مثلث را به دست می آوریم و تقاطع آنها را با صفحه ی •

با این کار یک مثلث ساخته می شود که با چندضلعی . مورد نظرمان پیدا می کنیم

 .فعلی تقاطع آن را حساب می کنیم
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