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ENVELOPES / BOUNDING BOXES
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AABB — Axis Aligned
Bounding Boxes (Envelopes)
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Teste de Colisao entre AABB

typedef struct Ponto{
intx,y;
} Ponto;

typedef struct AABB{
Ponto Centro;
Ponto Meialarg;

} AABB;
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Teste de Colisao entre AABB

bool testAABBAABB(const AABB &E1, const AABB &E?2)
{
if ( Abs(E1.Centro.x — E2.Centro.x) >
(E1.Meialarg.x + E2.Meialarg.x))
return false; // ndo ha colisdo
//idemparaYeZ
return true; // Ha colisao
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OOBB — Object Oriented
Bounding Boxes
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Colisao entre OOBB

o [VIX Vlyl
M =
v V2X X2Y
Vi V1 e V2: vetores unitdrios
‘D
MxP'=IxP
P =PxM"
M'=M"

Este procedimento obtém as coordenadas
de P no sistema e coodenadas V1-V2
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Colisao entre OOBB

Apds a transformacao...
Verificar se os vértices P
estdo dentro do envelope
ABCD

v
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Colisao entre OOBB

Em casos como estes sera
necessario verificar se ha
SEPARACAO ENTRE EIXOS
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Colisao entre OOBB

Em casos como estes sera
necessario verificar se ha
SEPARACAO ENTRE EIXOS
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Envelopes Hierarquicos

e Subdivisao em Partes

— Manual

* Depende do conhecimento do objeto
— Automatica

* Subdivisdo Regular
— Quadriculado
* Adaptativa

— Quadtrees

Obtencao de uma OOBB

\  Criar um novo sistema de
coordenadas a partir do
maior eixo

° °® * Recalcular as coordenadas
" dos
° pontos no novo sistema

* Obter os dois pontos mais
distantes, criando o eixo
principal
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Obtencao de uma OOBB

 Criar um novo sistema de * Encontrar a maior distancia
coordenadas a partir do vertical entre os pontos
maior eixo

* Recalcular as coordenadas
dos pontos no novo sistema

Obtencao de uma OOBB

* Construir uma AABB e Retornar ao sistema de
coordenadas original
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Cobertura Convexa

e Convex Hull

— Quick hull
— Half space

oritmo de Plane-Sweep
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SUBDIVISAO DO ESPACO

Computagdo Gréfica 2D

Subdivisao do Espaco

Portal Culling

Slabs - Faixas

Diagrama de Voronoi
Triangulacao de Delaunay
Binary Search Partition
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e Slabs - Faixas
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Subdivisao do Espaco

40

aixa 5

33

i

>

aixa 4

a0

N L

20

sl
E
o

/

aixa 2

10

N

Faixa 1

B e ERd R (R
= Ey
<
(51
(]

* Portal Culling

— Util para ambientes onde ha ‘portas’

Subdivisao do Espaco
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Subdivisao do Espaco

* Diagrama de Voronoi
— Determina regides mais proximas de um ponto

Baricentro

Meio da aresta

-
——————
—————
_____

. Applet:
http://www.cs.cornell.edu/home/che :
Delaunay.html

Subdivisao do Espaco

* Triangulacao de Delaunay
* Applet:

— http://www.cs.cornell.edu/home/chew/
Delaunay.html
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Subdivisao do Espaco

* Binary Search Partition
— Subdivide o espago em semi-planos

— Testa colisdo apenas com objetos que estdo no
mesmo semi-plano

Subdivisao do Espaco

* Binary Search Partition
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Subdivisao do Espaco

* Binary Search Partition

Subdivisao do Espaco

* Binary Search Partition

— Uitilizado no DOOM para remocao de elementos
ocultos

— Ocupa apenas a memdria ja ocupada pelas faces
do objeto

— Applet: http://pauillac.inria.fr/~levy/bsp/
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