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TP n° 6 : Courbes Splines

Objectifs :
Le but de ce TP est de compléter la hiérarchie de classes vue au TP1 et au TP2. On im-
plémentera ici des classes représentant les courbes splines uniforme non rationnelles, courbes
splines no uniformes avec stratégie centripéte de choix du vecteur nodal, et courbes §—splines.

1 Les classes B—splines uniformes

Concevoir une hierarchie de classes permettant de représenter différentes courbes B—splines.
La classe de base, que ’on pourra appeler BSpline, héritera de la classe Courbe2D définie au
TP1. On impléméentera ensuite une classe, que I’on pourra appeler BSplineUniforme permet-
tant de représenter un courbe B—spline non rationnelle avec vecteur nodal uniforme.

Pour la fonction calculant des points sur la courbe, on effectuera un calcul des valeurs
N; x(t) des fonctions de la base de splines.

Donnera la possibilité a 1’'utilisateur de définir des courbes B—splines uniformes ouvertes
ou fermeées.

2 La classe BSplines Centripétes

On intégrera au programme précédent une classe BSplineCentripete, permettant de re-
présenter des courbes B—splines avec stratégie centripéte pour le choix du vecteur nodal.
Pour changer, la fonction calculant les points de la courbe sera basée sur 1'algorithme de

Boor.
Donnera la possibilité a I'utilisateur de définir des courbes B—splines centripétes ouvertes

ou fermeées.

3 La classe BetaSpline

On implémentera une classe BetaSpline, permettant de représenter une courbe S—spline
cubique.

La fonction calculant des points sur la courbe sera basée sur une équation matricielle. On
effectuera le plus possible d’opération matricielles sous forme de précalculs dans le constructeur.



