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Sinus und Cosinus:
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Ein Quaternion q ∈H hat folgende Form:

q = (s,~v) = (s,(v1,v2,v3)) =̂ s+ v1i+ v2 j+ v3k

Multiplikation der Imaginärteile:

i2 = j2 = k2 =−1, i j = k, jk = i, ki = j und ji =−k, k j =−i, ik =− j

Multiplikation zweier Quaternionen q1 = (s1,~v1) und q2 = (s2,~v2):

q
1
q

2
= (s1s2− (~v1 ·~v2), s1~v2 + s2~v1 +~v1×~v2)

Beachte: Die Multiplikation von Quaternionen ist nicht kommutativ!

Sphärische Interpolation zweier Quaternionen q
1
= (s1,~v1) und q

2
= (s2,~v2):
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, cosα = s1s2 +(~v1 ·~v2)

Bernstein-Bézier-Polynome berechnen sich wie folgt:
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De-Boor-Gewichte α
j
i (u) können mit Hilfe der folgenden Formel berechnet werden:

α
k
i (u) =

u− ti
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mit i = r− (n− k), . . . ,r und k = 1, . . . ,n


