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9.4 Inverse Interpolation nach Aitken . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 360
9.5 Interpolationsformeln von Newton . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 362

9.5.1 Newtonsche Formel für beliebige Stützstellen . . . . . . . . . . . . 362
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10.1.8 Näherungsweise Ermittlung von Randableitungen durch Interpo-

lation . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 438
10.1.9 Konvergenz und Fehlerabschätzungen interpolierender kubischer

Splines . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 440
10.2 Hermite-Splines fünften Grades . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 442

10.2.1 Definition der nichtparametrischen und parametrischen Hermite-
Splines . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 442

.

.

.

.



XX Inhaltsverzeichnis

10.2.2 Berechnung der nichtparametrischen Hermite-Splines . . . . . . . 443
10.2.3 Berechnung der parametrischen Hermite-Splines . . . . . . . . . . 447

10.3 Polynomiale kubische Ausgleichssplines . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 452
10.3.1 Aufgabenstellung und Motivation . . . . . . . . . . . . . . . . . . 452
10.3.2 Konstruktion der nichtparametrischen Ausgleichssplines . . . . . . 456
10.3.3 Parametrische kubische Ausgleichssplines . . . . . . . . . . . . . . 464

10.4 Entscheidungshilfen für die Auswahl einer geeigneten Splinemethode . . . 465

11 Akima- und Renner-Subsplines 469
11.1 Akima-Subsplines . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 469
11.2 Renner-Subsplines . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 476
11.3 Abrundung von Ecken bei Akima- und Renner-Kurven . . . . . . . . . . 486
11.4 Berechnung der Länge einer Kurve . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 490
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12.4 B-Splines . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 528
12.4.1 B-Spline-Kurven . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 528
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