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Here as he walked by  

on the 16th of October 1843 

Sir William Rowan Hamilton  

in a flash of genius discovered 

the fundamental formula for  

quaternion multiplication  

i2 = j2 = k2 = ijk = -1  

& cut it on a stone of this bridge 
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Eulerwinkel Quaternionen 

Vorteile 1. Einfache Winkelrotation 
2. Rotationen > 360° 
3. Parameteranimation mit Tangenten 

1. Glatte, natürliche Drehung (Interpolation) zwischen 
zwei Keyframes 

2. Kein Gimbal Lock („Flipping“) 

Nachteile 1. Flipping beim aufeinanderfallen von 2 
Achsen 

2. Rotation schwer vorherzusagen, da jede 
Achsen separat animiert werden 

1. Schwierige Glättung zwischen drei Keyframes 
2. Keine Parameteranimation mit Tangenten 
3. Achsen nicht unabhängig animierbar 
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Manuelles Keyframing Motion Capturing 

Vorteile 1. Der Animator hat Kontrolle über alle 
animierbarer Parameter und Kurven 

2. Schnelle Animierung weniger Objekte und 
einfacher Bewegungen 

3. Änderungen am 3D-Modell möglich (in 
Verbindung mit Envelopes bzw. Deformer 

1. Realistische Aufnahmen natürlicher und komplexer 
Bewegungen 

2. Speicherung als Keyframe-Animationen 

Nachteile 1. Aufwendig bei vielen Objekten mit 
schnellen Bewegungen 

2. Problematisch bei natürlich-aussehenden 
Bewegungen 

1. begrenzte Möglichkeiten (z.B. in Bereichen mit 
verdeckten Markern) 

2. keine Aufzeichnung von Bewegungen im Subframe-
Bereich 

3. Viel Aufwand durch manuelle Korrekturen und 
Glättung von Spitzen und Rauschen der MoCap-
Aufnahme 
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