Interpolacion lineal y circular Interpolaciones.xmcd

RECTA 3D

Interpolacion lineal

Considere los puntos Py Q en R3:

La ecuacion del segmento de recta que los une es:
Recta(t) =P+1t-(Q-P)
y su gréfica en 3D:

s := CreateSpace(Recta,0,1)

SEGMENTO DE RECTA P-Q
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Interpolacion lineal y circular

Interpolacién circular
Se desea interpolar los puntos P y Q con un segmento de arco, cuyo radio sea igual a la
distancia PQ. El segmento de arco se desea sobre el plano que forman los puntos P y Q con

un punto S.

r.=|Q-P| =10.247

El plano que forman los tres puntos esta definido por los vectores V1y V2

vie P29 o SZF
|P-Ql |s Pl
y la normal al plano es
0.418
L VIxV2 e
[V1x V2|
0.622 )

El punto pq situado a la mitad de la distancia entre Py Q es

4

Pgi= —-V1+Q=|55
2

5 )

3 - -
\/_ ya que es un tridngulo equilatero

Y finalmente el calculo del centro del arco O es de altura

(la distancia de OP y la OQ debe ser igual a PQ):
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Cambio de base

La matriz de transformacion de ejes para la interpolacion es el sistema:

X=0 Y=1 Z=2

M™ .~ Vog M2 - N MY = X

0515 0.748 0.418
M =|0.737 -0.138 -0.662
0.438 —0.649 0.622 )

La ecuacidon paramétrica de un circulo con radio r y centro en el origen

r- cos(u)

ArcoParametrico(u) := | r- sin(u)

o )

y su transformacion geométrica en el sistema de ejes M

Arco(u) := M - ArcoParametrico(u) + O

Evaluada en el rango:  6,,:= 0 B = acos( Voq - Vop \ _

|Vog| - |Vop| )

Arco(6pmax) = | 3 P=|3

Arco(Opmin) = | 8 Q=|8
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Gréafica 3D
[

INTERPOLACION CIRCULAR
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