
Resumen; Se presenta una herramienta de software para modelacíón que 
Desarrollado un enfoque orientado a el diseño propone un mecanismo de desanoHo de 

los aspectos de interfase 
una mayor extensibilidad e de nuevos 

tambié11 facilidades al moraento de hacer mantenimiento al sistem2 •. Se brindan 
ambiente de edición y una interacción directa con los 
P:;;Iabnos Cliaves: diseño orientado a 

tipos objetos 
ofrecidas por :Motif 

Son splines formados por trozos curvas algebraicas, uno de a. an 
triángulo P1, [10]. s llamaTemos splines 
segmentos componentes son tres o respectivamente. una 
curva algebraica está por: 

en coordenadas Euclídeas 
i+ j~n 

(1) 

'\"'. ijk o 
~al)ks t u = en coordenadas baTicéntricas 

i+j+k=n 
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con , aijk constantes s + t + u = 1 y n el curva. 

Continuidad G2 significa que segmentos adyacentes del spline misma tangente y 

curvatura en los puntos de (Fig 1 ). 

propuestos [3]. 1-

se 
por: 

de las coordenadas baricéntricas con 

(3) 

donde "(¡ es una constante, y s + t + u = l. 
La continuidad G2 se garantiza verificando que la curvatura de segmentos de curva vecinos en el 
punto de unión i sea la misma: 

1 Ll i 1 Lli+l 
----

donde los r,, 1,, Lli están definidos como (Fig 2): 

u=O s=O 
Ll i = área del triángulo i-ésimo. 

Fig 2. Segmento Cónico 

La acción de multiplicar cada y¡ por un número real positivo arbitrario no afecta la continuidad de 
las curvaturas en los nodos, sin embargo, afecta al spline. Por ende constituye un asa de control 
global para el spline de Farin. 
De la misma forma los splines cúbicos de nuestro interés son aquellos cuya cúbica pasa por Po y 
P2 y son tangentes a u=O y s=O [ 1 O] teniendo la forma: 

as2u + bsu2 + + dt2u + estu - = O ( 5) 

donde s, t, u son las coordenadas baricéntricas asociadas al triángulo P0 , P1, P2• 
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a== -R/3 2 

b == f3:s0 t~ 
c==(l

d== 

e==(l-R-

donde: ~ E 

adicional Bo 

En l6] y se 
continuidad G2 en 
globales y 

s como: 

Fig 3. B0 es ml punto de interpoladóra 
adicion:lll a Po y Pz 

las 

de un 

En este manipul;m~mos dos tipos de A-splines con curvatura continua: 
- A veraging, se a de un proceso 
comcas en triángulos que comparten 
localmente en forma directa. 
- Chamoníx, se están 
independientemente del 
asas globales: Drag y 

3. Coru;trucción 
En general crear un spline está vu..~uvcv en la un 
polígono de control J.vc-ul.un.-u 

construir el polígono de rnnt>·n 

cual se Existen dos maneras 

Para los splines 
procedimiento: 

Farin y Averaging el polígono debe ser construido bajo 

i) Escoger un triángulo inicial (i==O) arbitrario P21 P2i+l P2¡ 12. 

ii) Escoger un punto P2i+3 colineal a los puntos P2i+l P2i+2 (Fig l) 
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iii) Escoger un punto P 2i+4 que pertenezca al mismo scmiplano que P2¡ con respecto a la recta 
formada por P2i+ 1 y P2i+2, luego (i=i+ 1) (Fig 1). 
Volver a ii) ó parar. 
Desplegar el spline. 

Para de Chamonix polígono debe ser construido bajo el siguiente procedimiento: 

i) Escoger un triángulo inicial (i=O) arbitrario P2¡ P2i+J P2i12. 

ii) Escoger un punto P 2i+4 que pertenezca al HHCHHU .,~u•-'!JlLUU.V P2i con respecto a la recta 
por P2i+I y P2i+2· El punto P2i+3 es automáticamente por el para 

garantizar G2, luego (i=i+l) (Fig 1). 
iii) Volver a ii o 

Desplegar 

movimiento 

(i 
Pt = =/3 

R = -1 
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tres tipos de splines 
Bézier, ampliamente 

puntos de controL 

IWRBS, Curvas . y 
y r2J. se puede efectuar 

de los valores de curvatura en extremos de 
spline se 

a la 

en función tres 
Estos son 

resto los parámetros de la curva esta dada 

( 1 1 ) 

se en estos como en 



- El asa 

+ Fig 5,a, Antes 

Fig 6.a, Antes 

liir, SJJ. Después 

Fig. 5. Efedo del parámetro t 0 sob¡·e IUl Spline die Chammüx. 

defecto se estableció como -1 también puede 
de desbalanceo simultáneo en 

Fig 6.b, D•cs¡:m¿s 

Fig. 6. Cambio de la indrnadón simi.!ltánea en un Spline de Chamonix 

causa una 
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por a 
parámetro y0 para modificar todas las curvas spline, manteniendo 
un se puede describir en términos finitos por: 

JFig 7.a. Antes 

.Fig Ka. Antes 

1 
Yo =-1 -

-a 

al primer segmento curva, 
la 

triángulo control en 

Fig. 7. Modificación del pmnto de interpolación B0 en 
1m Spline de Aver,.ging. 

ver con la la 

Fig 8JJ. Después 

I<"ig. 8. Control de la pemllicnte R sobre om spline de Averaging. 

(12) 

Fig 7. h. Después 

el 

Yo 

el 



de 
surno, :;::~. 

Fig 9.a Anies 

Fig. 9. 

administra la 
concepto en si mismo ( Fig 

~-------------------~-----------
Interfase (3ráfic a 

( ·-- ____ --~U·st:-acc¡én lviatemát~_:::::> ;)+---+(::~~~~~~llJmstracuón de Intera;~~~!~:) "-+(~sm0~::' 
_______ ______......------__,.....---------

Fig 10. Esquema de la iniera~ción entre lios módulos de! Editor 

la terminología 0.0, el Matemático es "parte de" la 
cual además de todo es la única instancia y manipula directamente. 
modulo administrador interacción solo instancia y manipula 
objetos. 



Manipulación abst:mcta los objetos 
El editor despliega y manipula diferentes 3 de tipo algebraico, 4 tipo 

n1,,,T.,,..n y uno híbrido. Cada objeto se encuentra en el editor ofrece su propia manera 
construcción, controles local y global, entre otras cosas. Para garantizar futuras extensiones del 
editor, se asumió la tarea de generalizar los aspectos inherentes al comportamiento objeto 
(Interfase Gráfica). Así el módulo que administra h'lteracción con el hace un uso 
abstracto todos objetos del editor, basándose sólo en un conjunto bien definido de métodos. 
De esta forma la incorporación de nuevos objetos no afecta, o afecta lo menos posible al módulo 

administración de interacción, además no se invierte esfuerzo en el diseño de una interfase. 
que se reutiliza la ya existente. 
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Clases 

se brinda una 
mcorporar. 

AlgebraicCmve 

1 
CrreeCubic =:> e ACubic ~ 

----8 Anfar1Pd<:"R 

-------$> H AI,PwrbckH 

e AConic =:> 

Fig. ll Diagrama de Clases 




