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Problemas

● Localização de pontos no plano
● Deslocamento sem colisões com obstáculos
● Deslocamento sem colisões pelo caminho 

mais curto
● Problema do vigia



   

Localização com partição em fatias



   

Localização com mapa trapezoidal



   

Caminhos mais curtos

Lema:
Seja  P  um  conjunto  de  polígonos,  qualquer 
caminho  mínimo  entre  dois  pontos  s  e  t, 
através  de  P,  é  um  caminho  polígonal  onde 
seus vértices são vértices dos polígonos em 
P, s e t.
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Grafo de visibilidade

  Grafo  de  visibilidade  é  o  grafo  onde  os 
vértices são os vértices dos polígonos em P
unidos  com  s  e  t,  e  suas  arestas  são  entre 
vértices  visíveis  entre  si  com  custo  igual  a 
distância euclidiana entre eles.
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Grafo de visibilidade

Tendo  o  grafo  basta  usar  o  algoritmo  de 
Dijkstra para acharmos o caminho mais curto.



   

Algoritmo ??

Grafo de visibilidade



   

Ingênuo é fácil: O(n³)

Grafo de visibilidade



   

Vamos sofisticar!

Grafo de visibilidade



   

Ferramentas

● Linha de varredura
● Estruturas balanceadas
● Ordenação



   

Grafo de visibilidade

Idéia:
Decidir quais vértices são visíveis a partir de 
um vértice pivo usando a ordem dos vértices 
ao redor como eventos da linha de varredura.



   

Algoritmo



   

Complexidade

● ORDENA O(n*log(n))
● INICIALIZA O(n*log(n))
● VISIVEL O(log(n))  

(Graças ao mapa trapezoidal)
● ADICIONA O(log(n))
● REMOVA O(log(n))



   

Obrigado!
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