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3 Theoretischer Bestandteil ’i TEC

Gegeben: Ballpositionen P;(x;,y;) furi € [0, m]

Gesucht: C-Spline fir jedes Intervall [u;, u;.4], i € [0, m — 1]
fri(W) = ay; +by; (U —uy) + ¢ (U — u)* + dy; (u — ;)3

fyi(w) = ay; +by; (w—wy) + ¢ (u —uy)? + dy;(u —uy)?

Berthrstetigkeit: x; = fri(Ui) Xip1 = [ri(Uiz1)

dfxiuy) _ dfxita(ui)

Tangentiale Stetigkeit: -~ ™

d? fi(uy) _ d?fy i+1(Uy)
du? du?

Hohere Stetigkeit:
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lin{1) x+lin(2)




3 Theoretischer Bestandtell
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4 Ausblick ri TE C

o C-Spline Algorithmus - Parabelberechnung aus

drei Punkten implementieren - erste Tests.
... direkt als Berechnung mittels C-Splines.

* Vermessung der Spielfeldoberflache und

erstellen des Vektorfelds.

o C-Spline Balltrajektorie + Vektorfeld Algorithmus

Implementieren.
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