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Hermite kurver:

Vi sgger en kurve Q(u).

to < t1 er tal (tider).

Py og P; er punkter. Vi gnsker: Q(tg) = Py 09 Q(t1) = P;.
P og P} er vektorer. Vi gnsker: Q'(tp) = P og Q'(t1) = Pj.

Hvis tg = 0 og t1 = 1 sa kan Q(u) beregnes fra formlen:

Q(u) =UMG,
hvor
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G er egentlig en 4 x 3 matrix hvor raekkerne er punkter/vektorer
i R3.

Hvis tg = 0 men t1 = 1 sa erstattes U og G med

Sa er Q(t) = UMG.



Bézier kurver:
Py, Py, ..., P, er punkter, kaldet kontrolpunkter.
Bézier kurven

n

LA n—i
Q(u) :ZZ%)(Z)UJ (1 —w)"*P;, hvor (z
opfylder at Q(0) = Py og Q(1) = P,.

Mest interessant er n = 3:

Q(uw) = (1 —u)3Py 4 3u(l — uw)?P; + 3u?(1 — u) P> + u3Ps.

Da (1 —u)34+3u(l —uw)?+3u2(l —u)+u3=1er Q(u) en affin
kombination af Py, Py, P>, P3.

Desuden er (1—u)3 >0, 3u(1—u)2 >0, 3u?(1—u) >0 og u3 > 0.
Derfor er Q(u) en konveks kombination af Py, Py, P>, Ps3.



J3o(u) = (1 — uw)3 =1—3u+3u? —u3
J3 1(u) = 3u(l — w)? = 3u — 6u? + 3u3
J3o(u) = 3u?(1 — u) = 3u? — 343

J33(u) = u3



