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COONSOVA KUBIKACOONSOVA KUBIKA
aproximační křivka 3. stupně daná 4 řídicími body 

vektorová rovnice:

Coonsovy polynomy
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COONSOVA KUBIKACOONSOVA KUBIKA



COONSOVY A BERNSTEINOVY POLYNOMY - PRŮBĚHYCOONSOVY A BERNSTEINOVY POLYNOMY - PRŮBĚHY



POČÁTEČNÍ BOD KŘIVKYPOČÁTEČNÍ BOD KŘIVKY
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KONSTRUKCE POČÁTEČNÍHO BODUKONSTRUKCE POČÁTEČNÍHO BODU



POČÁTEČNÍ BOD - VLASTNOSTIPOČÁTEČNÍ BOD - VLASTNOSTI

 je tzv. antitěžiště trojúhelníka P(0) P0P1P2



KONCOVÝ BOD KŘIVKYKONCOVÝ BOD KŘIVKY
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KRAJNÍ BODY KŘIVKYKRAJNÍ BODY KŘIVKY

 je "antitěžiště" trojúhelníka  je "antitěžiště" trojúhelníka P(0) , P(1)P0P1P2 P1P2P3



POČÁTEČNÍ A KONCOVÝ TEČNÝ VEKTORPOČÁTEČNÍ A KONCOVÝ TEČNÝ VEKTOR
derivace Coonsových polynomů:
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POČÁTEČNÍ A KONCOVÝ TEČNÝ VEKTORPOČÁTEČNÍ A KONCOVÝ TEČNÝ VEKTOR



VZTAH MEZI COONSOVOU A BÉZIEROVOU KUBIKOUVZTAH MEZI COONSOVOU A BÉZIEROVOU KUBIKOU





 SPOJITÉ NAPOJENÍ SPOJITÉ NAPOJENÍ
řídicí polygon  Coonsovy kubiky 
řídicí polygon  Coonsovy kubiky 

soustava 3 rovnic pro neznámé  jediné řešení , , 
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- interpolační vícesegmentová polynomiální křivka



B-SPLINE KŘIVKAB-SPLINE KŘIVKA
- aproximační vícesegmentová křivka

• B (basis) - bázové funkce
• všechny segmenty napojeny se spojitostí min.  (např. segmenty Bézierových kubik

napojené s  spojitostí)
• zobecněním B-spline křivky je NeUniformní Racionální B-Spline (NURBS)
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C 2



- aproximační vícesegmentová křivka třetího stupně, jejíž segmenty jsou Coonsovy kubiky
napojené s  spojitostí

v terminologii NURBS  Uniformní neRacionální B-Spline 3. stupně
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⇒



COONSŮV KUBICKÝ B-SPLINECOONSŮV KUBICKÝ B-SPLINE
Dáno: 

jednotlivé segmenty  jsou Coonsovy kubiky s řídicími polygony:

počet segmentů: 
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COONSŮV KUBICKÝ B-SPLINE OTEVŘENÝCOONSŮV KUBICKÝ B-SPLINE OTEVŘENÝ
řídicí polygon , , , ,P0 P1 P2 P3 P4



COONSŮV KUBICKÝ B-SPLINE UZAVŘENÝCOONSŮV KUBICKÝ B-SPLINE UZAVŘENÝ
řídící polygon , , , , (, = , = , = )P0 P1 P2 P3 P4 P5 P0 P6 P1 P7 P2



Dáno: 

vícesegmentová B-spline křivka třetího stupně, prochází krajními řídícími body, ostatní
body aproximuje

počet segmentů: n-2

, , . . . ,P0 P1 Pn



UKOTVENÁ KUBIKA - 4 BODYUKOTVENÁ KUBIKA - 4 BODY



UKOTVENÁ KUBIKA - 5 BODŮUKOTVENÁ KUBIKA - 5 BODŮ



UKOTVENÁ KUBIKA - 6 BODŮUKOTVENÁ KUBIKA - 6 BODŮ



UKOTVENÁ KUBIKA - 10 BODŮUKOTVENÁ KUBIKA - 10 BODŮ



UKOTVENÁ KUBIKA - COONSŮV KUBICKÝ B-SPLINEUKOTVENÁ KUBIKA - COONSŮV KUBICKÝ B-SPLINE



• Fergusonova (Hermitova) kubika - jednosegmentová
• interpolace jedním polynomem (  definičních bodů  stupeň křivky )
• definiční body interpolované po částech  spojitě napojenými kubikami

n ⇒ n − 1
C 2



PŘÍKLAD - 4 DEFINIČNÍ BODYPŘÍKLAD - 4 DEFINIČNÍ BODY



každý segment mezi dvěma po sobě jdoucími  body má být křivka 3. stupně

 neznámé koeficienty  pro rovnici segmentu ve tvaru

 body  segmenty  neznámých

 rovnic pro  neznámých

dodat další  (okrajové) podmínky
(např. )
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SOUSTAVA ROVNIC PRO URČENÍ SOUSTAVA ROVNIC PRO URČENÍ ((tttt))PPPPiiii
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ROVNICE + VYKRESLENÍ (MAPLE)ROVNICE + VYKRESLENÍ (MAPLE)



soustava rovnic pro určení dvou vnitřních řídicích bodů každého segmentu

 Bézierovy kubiky  neznámých bodů , 

 napojení Bézierových kubik ve vnitřních definičních bodech  a 

 napojení Bézierových kubik ve vnitřních definičních bodech  a 

 rovnice pro  neznámých

dodat  okrajové podmínky (např. nulový vektor druhé derivace v bodech  a )

⇓
3 → 6 Ni i = 0, … , 5

⇓
C 1 Q1 Q2 →

+ = 2 , + = 2N1 N2 Q1 N3 N4 Q2
C 2 Q1 Q2 →

− + 4 + = 4 , − + 4 + = 4N0 N1 N3 Q1 N2 N3 N5 Q2
⇓

4 6
⇓

2 Q0 Q3



SOUSTAVA ROVNIC PRO URČENÍ BODŮ SOUSTAVA ROVNIC PRO URČENÍ BODŮ NNNNiiii
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SEGMENTY JAKO BÉZIEROVY KUBIKYSEGMENTY JAKO BÉZIEROVY KUBIKY



soustava rovnic pro určení vnitřních tečných vektorů

 Fergusonovy kubiky  neznámých vektorů , , 

 napojení Fergusonových kubik ve vnitřních definičních bodech  a 

 napojení Fergusonových kubik ve vnitřních definičních bodech  a 

 rovnice pro  neznámých

dodat  okrajové podmínky (např. nulový vektor druhé derivace v bodech  a )
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SEGMENTY JAKO FERGUSONOVY KUBIKYSEGMENTY JAKO FERGUSONOVY KUBIKY





PŘÍŠTĚ: PLOCHYPŘÍŠTĚ: PLOCHY


