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Gegeben: Ballpositionen ௜ܲ ,௜ݔ ௜ݕ 	݂üݎ	݅ ∈ 0, ݉

Gesucht: C-Spline für jedes Intervall ݑ௜, ௜ାଵݑ , ݅ ∈ 0, ݉ െ 1

௫݂௜ ݑ ൌ ܽ௫௜ ൅ܾ௫௜ ݑ െ ௜ݑ ൅ ܿ௫௜ ݑ െ ௜ݑ ଶ ൅ ݀௫௜ ݑ െ ௜ݑ ଷ

௬݂௜ ݑ ൌ ܽ௬௜ ൅ܾ௬௜ ݑ െ ௜ݑ ൅ ܿ௬௜ ݑ െ ௜ݑ ଶ ൅ ݀௬௜ ݑ െ ௜ݑ ଷ

Berührstetigkeit: ௜ݔ ൌ ௫݂௜ ௜ݑ ௜ାଵݔ ൌ ௫݂௜ ௜ାଵݑ

Tangentiale Stetigkeit: ௗ௙ೣ೔ ௨೔
ௗ௨

ൌ ௗ௙ೣ	೔శభ ௨೔
ௗ௨

Höhere Stetigkeit: ௗమ௙ೣ೔ ௨೔
ௗ௨మ

ൌ ௗమ௙ೣ	೔శభ ௨೔
ௗ௨మ
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• C-Spline Algorithmus  Parabelberechnung aus 

drei Punkten implementieren erste Tests.

• … direkt als Berechnung mittels C-Splines.

• Vermessung der Spielfeldoberfläche und 

erstellen des Vektorfelds.

• C-Spline Balltrajektorie + Vektorfeld Algorithmus 

implementieren.
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