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‘ Ciel

¢ N3ajst spOsob, ako obmedzit zmeny pri kresleni
hran grafov (vizualizacia) pocCas pouzivatelskej in-
terakcie.
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l ‘ Kreslenie grafov

Kresliace algoritmy :
¢ Tutteho algoritmus
¢ Force — Directed algoritmy

Pokusy kreslenia grafov v hyperbolickom priestore
(transformacia Euklidovskej geometrie do
Riemanove))

Zvacsoval sa pocet vrcholov / hran v grafe
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l ‘ Podmienky pre kreslenie

Staticke / Esteticke
¢ Vznikli ako prve
¢ Podmienky : bez pretinania sa hran /
vrcholov

Dynamické
¢ Pridanie interakcie a zvacsovanie grafu
¢ Grafy sa Casto menia v case (komplexné
siete)

Novy problem - straca sa prehlad o zmenach v

grafe )
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‘ Mentalna mapa

Zachytava vykreslenie grafu — jeho sablonu
¢ Rozlozenie vrcholov / hran, ich polohu,
smerovanie
¢ Definuje postup zachovania mentalnej mapy
Rozdelit sa mbze na ment. mapu hran a vrcholov
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I ‘ Mentalna mapa vrcholov

Niekolko znamych modelov
¢ Ortogonalne zoradovanie (polohy vrcholov)
¢ Sledovanie klastrov
) Intuitivhe popisanie klastrov
iy RozsSirenie - ,Sphere of influence graph”
¢ Homomorfizmus grafov”
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‘ Mentalna mapa hran
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-
‘ Mentalna mapa hran

Nase zameranie — mentalna mapa hran
(doteraz ziadne zname modely)

Mentalna mapa hran :
¢ Cesta z bodu A do B je postupnost usecCiek
(neuvazujeme krivky a pod.)
¢ Pre kazdu cestu popis jej vykreslenia
) Mnozina vyznamnych bodov
i) Usecky cesty (uréené vyznamnymi bodmi)

XYp =4{Vo, V1, Va, ..., Vp, }

Duri§ Martin, 2013



Obmedzit pocet novych bodov

Voli sa klucovy parameter
¢ Urcuje pocet novych bodov na ceste
¢ Parameter (K) novu cestu deli na 3 segmenty

XYF*EMI:{HL-”; a1, Vay ooy J::-I-.‘{;Hx-l-.‘{-l-la-n;l”;l}:
0 az Vo1 € XYp, Vi a2 Vigx € XYa140, Vs a2V € XYp akn>(a+ k)
Vysledok
¢ Zmeny (aj velkeé) sa udeju postupne
¢ Riesenie sa postupne stabilizuje
¢ Prilis velké zmeny v medzi krokoch (niekedy)
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‘ Koridor
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‘ Koridor

Intuitivhe chceme obmedzit zmenu cesty
¢ \/ytvorit oblast pre tieto zmeny
¢ Prekazky mozu tuto oblast rozsirit
¢ Pomocou parametrov tuto oblast ovplivhovat

Koridor
¢ mnozina bodov, ktoré vymedzuju oblast
(polygon / mnohouholnik)
¢ \/ tejto oblasti povolime zmeny pre kresliaci
algoritmus
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‘ Koridor

Koridor pre cestu hfadame rozdelim na mensie
podproblémy — pomocou ,podkoridorov*

Podkoridor v
¢ Pre kazdu usecku cesty o
¢ Usporiadana stvorica bodov

Vﬂ@ﬁf ={A,B,C,D}
¢ /Zakladne operacii na podkoridoroch
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I ‘ Koridor

Spajanie podkoridorov — koridorov
¢ Konvexny obal
¢ Specialna ,digging operacia“ na konvexnom
obale
¢ Alfa hrany (hrany popisujuce body)
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‘ Alfa Hrany

Vytvaraju ,konkavny obal”
Charakteristika
¢ Na vstupe je mnozina bodov a alfa hodnota
¢ Alfa kruznice
¢ Ak existuje alfa kruznica
medzi 2 bodmi
— existuje alfa hrana
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l ‘ Delaunay triangulacia

¢ Specialne rozdelenie roviny pre mnozinu
bodov (danych na vstupe) na trojuholniky

¢ Plati : Ziadny trojohulnik
neobsahuje v strede
Zladny bod z vstupnej
mnoziny
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‘ Voronoiove diagramy

Pomocou vstupne] mnoziny bodov rozdelia priestor
na podpriestory

Lubovolny bod leziaci v
niektorej ploche, ma najkratsiu
vzdialenost k tomu bodu zo
vstupne] mnoziny, ktory spolu
s nim lezi v ploche.
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‘ Alfa hrany
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‘ Alfa hrany a ich aplikacia

Postup vytvarania koridorov
¢ \/ypocCitanie a rozsirenie podkoridorov
¢ \/ypocitanie alfa hran
¢ Hladanie vysledneho koridoru
) Nastavenie alfa hodnoty
i) Ziskanie alfa hran
iy Transformacia na graf
iv) Rozdelenie grafu na 3 podgrafy
v) Hladanie cesty v podgrafoch
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‘ Alfa hrany a ich aplikacia

Transformacia na graf a rozdelenie na 3 podgrafy
Vﬂ/ﬁf ={A,B,C, D}

Podgraf K1 — vsetky prvé 2 vrcholy z podkoridorov
Podgraf K2 — zvysne 2 vrcholy z podkoridorov
Podgraf K3 — zvysne hrany (a vrcholy)

Hladanie cesty v grafe
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l ‘ Hodnotenie a vysledky

Metody jako merat ,kvalitu® cesty pri zachovavani
mentalne] mapy hran

¢ Priemerna vzdialenost

¢ Podobnost ciest

¢ Pomer vzdialenosti

Vysledok
¢ Prve dve hodnotenia mali mierne lepsie

vysledky
¢ Pomer vzdialenosti mal v priblizne rovnakeé

vysledky
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Hodnotenie a vysledky

Vysledky
Mentalna mapa (koridor) | Bez mentalnej mapy
Podobnost’ ciest 56.66% 51.93%
Priemerna vzdialenost’ 17.07 21.86
Pomer dizok 1.1 1.07
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‘ Dakujem za pozornost’
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