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GraphRec

» vizualizacni nastroj pro animaci pohybu
entit na obecném grafu (desitky az stovky
vrcholQ)

nakresleni obarveni animacoe
grafu entit pohybu

http://www.koupy.net/graphrec.php



Vizualizace reseni (1)
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» nakresleni grafu

= nemusi existovat rovinneé nakresleni
= alespon minimalizace krizeni hran
= jak definovat idedlni vzdalenost vrcholl ?
= pozadavky na algoritmus:
interaktivni, intuitivni (inspirace fyzikou), rychly
= manualni Upravy, zoom, posuny, rotace
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Fruchterman-Reingold

» vrcholy

= odpuzujici se Castice (stejné velikosti naboje)
» hrany

= smrstujici se pruziny (stejné tuhé)

= rovhovaha pruziny nastava pri nulove délce
» iterace algoritmu

= odpudiveé sily mezi vsemi vrcholy

= pritazlivé sily mezi sousednimi vrcholy
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Kamada-Kawai

1) jeden vrchol vybran, ostatni zakotveny
2) mezi kotvami a vrcholem natazeny pruziny

3) tuhost a rovnovaha pruzin odpovida délce
nejkratsi cesty v grafu mezi vrcholem a kotvou

4) potencialni energie systemu - funkce E(x,y)

5) presunuti vrcholu do bodu s nulovym
gradientem (Newtonova metoda tecen)

6) iterovat pres vSechny vrcholy (i vicekrat)




Porovnani algoritmi

» Fruchterman-Reingold

= idealni vzdalenost pouze mezi sousednimi vrcholy
= elasticita, interaktivnost

= jterace posune mirneé vsemi vrcholy - O(|V|2+]|E|)
» Kamada-Kawai

= idealni vzdalenost mezi vSemi vrcholy
= neni elasticky

= jterace posune vyznamne jeden vrchol - O(|V|?2)




DEMO

kresleni grafu




Vizualizace reseni (2)

» barevné odliseni
= prazdné a obsazené vrcholy
= jednotlivé entity nebo skupiny entit
= entity v cilovych a necilovych pozicich
= pohybujici se a stojici entity
» identifikace
= zobrazovani &isla vrcholu a entit

= sledovani pohybu, hledani chyb




Vizualizace reseni (3)

» animace pohybu

= navigace po casovych krocich
¢asovy krok = sekvence paralelnich nekonfliktnich pohybd

= animace presunu entit mezi sousednimi vrcholy
= linearni nebo zakrivena Casova krivka animace
= rychlost animace, manualni krokovani

» porovnavani reseni
= synchronni animace vice reseni zaroven
= napfF. srovnani ruzné optimalizovanych redeni
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Dalsi funkce

» validace reseni
= hledani pohybu odporujicich definici
Pebble motion on graph
Multirobot path planning
» export sekvenci snimku
= rastrovy i vektorovy format

» export do video soubord
« MPEG1/2/4, Flash Video, H.263
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