Continuidad yf)

Si dos segmentos de curva se unen, la curva tie- C,
ne continuidad geortrica G°. Si las direccio-

nes (pero no necesariamente las magnitudes) de
los vectores tangente a los dos segmentos son

iguales en el punto de um, la curva tiene con- > X(t)

tinuidad geordtricaG'. En el diséo de obje-

tos por computadora, se requiere frecuentemgtlgura 1. El segmento de curva S unido a los

te la continuidadG' entre segmentos de cursegmentogs, Cy y C; con los grados de con-

va. Continuidad>" significa que las pendienteé'nu'c.ja(-j p?rargtrlca 0.1y2, respectlvam?nte.
geonetricas de los segmentos de curva son igd?f— distincbn V'SU?I entreC, y C; es pequea
les en el punto de uan. Para que dos vectore§" € puntoﬁde unn pero muy obvia lejos del
tangentel'V; y TV, tengan la misma direamn, punto de urdn

es necesario que uno sea ualtiplo escalar de ) ) )
otro: TV, = k - TV;, conk > 0. B-splines uniformes no racio-

_ nales
Si los vectores tangente a dos segmentos de

curva @ibicos son iguales (i.e. sus direccionesgy spline dibico natural es un polinomidibico
magnitudes son iguales) en el punto dedunia con continuidad>?, ¢ y C2 que interpola (pa-
curva tienen continuidad de primer grado en g} a trags) de sus puntos de control. Esto es un
parametrot, o continuidad pararétrica, y se le grado nais de continuidad de la que ya es inhe-
llama continuidad>". Si la direccon y magni- rente en las formas Hermite yeBier. Entonces,
tud ded"/di"[Q(t)] en lan-ésima derivada sonps splines son inherentementésnsuaves que
iguales en el punto de wm, la curva se la llamajgs formas previas.
C" continua Los coeficientes polinomiales para los spli-
nes dibicos naturales, sin embargo, son depen-
En general, la contunidad® implica laG!, dientes de todos los puntos de control; su
pero lo inverso generalmente no es verdad. E&lculo conlleva invertir una matriz de+ 1 por
to es, la continuidad:* es generalmente menos + 1. Esto tiene sus desventajas: mover cual-
restrictiva que laC!, de forma que las curvagjuier punto de control afecta la curva entera y
pueden tener l&"' pero no necesariamente lal tiempo de 6mputo necesario para invertir la
C'. Sin embargo, los puntos de Gnicon con- matriz puede interferir con elpido reformado
tinuidad G' parecean tan suaves como los dateractivo de una curva.
continuidadC". Los B-splines, consisten de segmentos de cur-




va cuyos coeficientes polinomiales dependen de

solo cinco puntos. Moviendo un punto de con- P

trol afecta 6lo una pequiéa parte de la curva, y P, .

el tiempo necesario para calcular los coeficien- ~ Bps, = | p |, 3<i<m (1)
tes se reduce grandemente. P::(l)

Los B-splines @ibicos aproximan una serie de _ .
m-+1 puntos de contraPy. Py. ... P,.m > 3, .EI primer segmento de curvd)s, esta dgfl-
con una curva que consiste de— 2 segmentos nido por los puntos, a P sobre la amplitud
de curva ébicos polinomiale®)s, Qs, ..., Q. del paametrot; = 0 aty = 1, Q4 esha defini-

La amplitud del paametro en la cua); est de- do por los puntos” a P sobre Iq amplitud del
finido est; <t < t;11, para3 < i < m. Enel pamametrol, = 1at; = 2,_y_e| ultimo segmen-
caso particular de: = 3, hay un solo segmentot]g de (;;Jrva,%n, esi deflr;)ldo ;:I)qrtlos plun(';oT
de curva(); que esh definido sobre el intervalg” ™ 3* ~m=2» fm—L fm SODre el intervalo de

t; < t < t4 para cuatro puntos de control, desd@@Metoty,, = m — 3 8ty = m — 2. En
P, aPps general, el segmento de curga comienza en

. alglin lugar cerca del punt®,_, y termina en

Para cada > 4, hay un punto de,unn o] algan lugar cerca del punts, ;.
nudoentreQ;—, y ; en el valor de p&metro  caq4a punto influeria cuatro segmentos de
t;, el valor del paametro en tal punto se le llama,va. Mover un punto en una direboi dada
valor de n!,Jdo Los puntos inicial y finalems y 1 ave los cuatro segmentos ceste afecta; los
tm+1 tamben se les llama nudos, de manera aygos segmentos permanecen totalmente inafec-
hay un total den — 1 nudos. tados.

El termino uniforme significa que los nu-  Si T; es el vector column&t — t;)3 (¢t —
dos estn igualmente espaciados a intervalos dgl?> (¢t — ¢;) 1] entonces la formulach del
parametrat. Elterminono racionales usado pa-B-spline para el segmento de cuises:
ra distinguir estos splines de los generados con
curvas @ibicas polinomiales racionales. La “B” Qi(t) =Ti- Mps - Gps, tist<tip (2)
viene debase ya que los splines pueden repre- | 5 curva entera se genera aplicando la ecua-
sentarse como sumas ponderadas de funciogg (2) para3 < i < m.
base polinomiales, en contraste de los splineg 3 matriz base B-spline es
naturales, para los cuales esta afirroaaio es

verdad. -1 3 =31
113 -6 3 0
Cadam — 2 segmentos de curva de una curva Mg, = sl-3 0o 3 o 3)

B —splines est definida por cuatro de las+ 1
puntos de control. En particular, el segmento de
curva(); est definido por los puntoB,_3, P,_,, que relaciona las restricciones gegntasG s

P;_1 y P;, entonces el vector de geoniatpara a las funciones base con los coeficientes polino-
el B-spline,Bg,,, para el segmentQ; es mialesM g;.
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Figura 2: Un B-spline con segmentos de curva
@3 aQ)y. Esta figura fue hecha con el programa
Xfig.

Las funciones generatrices B-spline&astia-
das por el product®; - Mg, :

BBs =T MBs =
= [BBs_g BBS_Q BBs_1 BBSQ]
1
= 6[<1_t>3 3t°—6t° +4 -3+ 32 +3t+1

(4)

para0 <t < 1. Notese que para cada segmento
7, la amplitud de los valores de— ¢; van desde
Oent =t;alent =t;,, yreemplazando cada
intervalolt;, t;+1] por [0, 1].



