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Những ưu điểm của phương pháp xây dựng hộp bao này gồm: 

• Tăng cường độ khít của hộp bao so với các phương pháp AABB đơn lẻ. Điều này đạt được do độ khít của 
hộp OBB tốt hơn so với hộp AABB. 

• Độ phức tạp của phép thử được giảm bớt so với phương pháp sử dụng hộp OBB. Do chỉ phải thực hiện 
phép thử với hệ hộp AABB trước, nếu xảy ra chồng lấn thì mới cần xét tiếp đến hệ hộp OBB nên số lượng 
tính toán của phương pháp kép sẽ giảm thiểu. 

C. Ưu điểm và hạn chế 

Ưu điểm chính của kỹ thuật là việc không làm giảm độ chính xác của các phép thử do sử dụng hệ bao đảm bảo 
chính xác (OBB) làm cơ sở và khả năng tăng tốc tính toán do sử dụng hệ bao đảm bảo tính đơn giản (AABB) để tính 
toán trước, khi va chạm xảy ra tại nhánh nào thì mới khoanh vùng để tính chính xác. 

Hạn chế của kỹ thuật là thời gian xây dựng hệ bao sẽ tăng lên nhiều so với phương pháp sử dụng hệ bao một 
dạng hộp bao. Ngoài ra do có hai dạng hộp bao trên một vật thể nên kích thước của đối tượng được xem xét cũng sẽ 
tăng lên. 
D. Xây dựng thuật toán 

Các bước xây dựng thuật toán có thể được mô tả như sau: 

• Bước 1: Xây dựng cây dữ liệu hệ bao theo phương pháp xây dựng hệ bao tự động sử dụng cho dạng hộp 
bao là AABB theo giải thuật của Gottschalk. 

• Bước 2: Tại mỗi nút trên cây đã xây dựng tái tạo một cây mới, có cấu trúc cây giống cây cũ. Dạng hộp bao 
được sử dụng sẽ được thay thế bằng OBB. 

• Bước 3: Giải thuật được xây dựng sẽ tính toán dựa trên cơ sở việc phát hiện va chạm xảy ra với hệ bao. 

o Nếu không xảy ra va chạm. Hệ bao cho đối tượng sẽ là hệ bao sử dụng dạng hộp bao là AABB; 

o Nếu xảy ra va chạm tại một nút nào đó thuộc hệ bao. Hệ bao cho đối tượng sẽ là hệ bao sử dụng dạng hộp 
bao là OBB. 

IV. THỰC NGHIỆM 

Việc thực nghiệm thể hiện kết quả cho việc tính toán thời gian xử lý được áp dụng cho các dạng bề mặt khác 
nhau, với các cấu hình khác nhau.  

Bảng 1. Bảng so sánh thời gian xử lý (s) 

  RAPID Dual 
Mẫu thử 0% 27.2540 20.6053 

1% 14.0696 10.1924 
2% 8.6457 5.8939 
3% 6.2860 4.0741 
4% 4.9193 3.0381 
5% 4.0032 2.3816 

 

Mẫu thử: Sử dụng mô hình Phật di lạc làm mẫu thử. Mẫu thử bao có hệ lưới bao gồm 15.536 tam giác. Va chạm 
xảy ra với hai đối tượng giống nhau sẽ có 229,824 cách cấu hình vị trí và hướng mẫu thử. Cách cấu hình vị trí và 
hướng mẫu thử được đưa ra bởi Trenkel [17]. Trong đó sử dụng 6 dạng khoảng cách khác nhau: 0%, 1%, 2%, 3%, 4% 
và 5% cho kích thước mẫu thử đưa vào. Mỗi khoảng cách được xác định bởi bán kính của hộp bao. 

Giải thuật RAPID: Giải thuật cho phép nhận dạng va chạm trên cơ sở sử dụng hộp bao OBB, có thể được 
download trên trang web: http://www.cs.unc.edu/~geom/OBB/OBBT.html . Trên cơ sở thay đổi mã nguồn mở của giải 
thuật này chúng tôi đã xây dựng giải thuật cho việc nhận dạng va chạm sử dụng hai dạng hộp bao. 

Dựa trên kết quả có thể dễ dàng nhận ra, việc sử dụng giải thuật với hai dạng hộp bao sẽ tiết kiệm thời gian hơn 
so với việc sử dụng giải thuật RAPID. 

V. KẾT LUẬN 

Xây dựng hệ bao BVH tự động cho một đối tượng 3D trong các bài toán tính toán va chạm là cách tiếp cận thể 
hiện nhiều ưu điểm. Việc xây dựng BVH cho đối tượng thường theo mô hình trên xuống, dưới lên hoặc thêm vào; với 
một dạng hộp bao cụ thể. Báo cáo này đề xuất một kỹ thuật xây dựng BVH dựa trên việc sử dụng nhiều dạng hộp bao 
khác nhau phù hợp với thực tế hoạt động của đối tượng. Kỹ thuật đã được thử nghiệm với hai dạng hộp bao và tỏ ra 
hiệu quả đối với các mô hình đối tượng 3D được xây dựng theo phương pháp liên tục. 
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MỘT KỸ THUẬT XÂY DỰNG HỆ BAO TỰ ĐỘNG CHO ĐỐI TƯỢNG 3D 
Nguyen Duc Hoang, Do Nang Toan, Nong Minh Ngoc 

ABSTRACT - In this paper, we describe the algorithm construct the Bounding volume hierarchy (BVH) automatically for a 3D 
model. In common, the tree data constrution progress for BVH of an object could be implemented with Top-down model, Bottom-up 
model or Add-in model, with only determined bounding volume. We also describe a technic to construct the tree data of BVH based 
on algorithm using multiple kind of bounding volume according to the operation of objects. The algorithm was tested and showed 
the effect with the continous tree data construction of 3D models. 
 


