Лабораторная работа №1 «Интерполяция линейными сплайнами»
Цель работы: изучение методов интерполяции линейными сплайнами.

Задание: по заданным двумерным координатам контрольных точек построить линейный сплайн. Ввод координат контрольных точек осуществляется мышью в окне программы. Результатом работы программы должен являться вывод точек линейного сплайна с заданным шагом.
Продолжительность: 2 часа.

Исходные данные: шаблон программы, написанный на языке С++ с применением библиотеки qt. Файлы содержатся в архиве 1.zip.
Описание. Шаблон программы содержит функции, позволяющие пользователю вводить координаты контрольных точек в окне программы и изменять их при помощи мыши:
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Диалог «Опции показа» позволяет запустить расчет линейного сплайна и вывести полученные точки с заданным шагом (флаг «Линейный сплайн»).

Флаг «Ломаная линия» позволяет провести ломанную линию через контрольные точки средствами OpenGL:
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Примечание. 
1. Максимальное количество контрольных точек и точек сплайна для которых выделяется память задается значениями переменных maxCountCtrPoints и maxCountSplinePoints, которые можно изменить в конструкторе класса OGLLabs.

2. В шаблоне комментарии, написанные прописными буквами, указывают места, в которых нужно добавить свой код.
Последовательность выполнения работы:
1. Открыть файл проекта OGLLabs.pro в среде разработки Qt Creator или Visual Studio.
2. Скомпилировать проект, убедиться, что описанные функции для создания и изменения координат контрольных точек и меню работают.

3. В класс Point добавить новую переменную – параметрическую координату t. Инициализировать ее значением по умолчанию (например, 0) в конструкторах класса.
4. Добавить инициализацию параметрической координаты t для созданных контрольных точек в начале функции OGLLabs::calculateLineSpline().
Примечание. Существуют различные методы инициализации параметрической координаты. Простейший из них – равномерная инициализация, когда значения параметрической координаты распределяется равномерно между контрольными точками. Например, для первой точки t=0, для второй t=1, для третьей t=2 и т.д. Недостатки данного метода могут проявиться при сильно неравномерном распределении контрольных точек в пространстве, когда расстояния между соседними контрольными точками значительно изменяются. Поэтому другие методы инициализации параметра t основываются на вычислении расстояния между контрольными точками. Например, для первой точки t=0. Для второй t = tтекущее + евклидово расстояние между первой и второй точкой. Для третьей точки t = tтекущее + евклидово расстояние между второй и третьей точкой и т.д. Для реализации последнего метода в функции добавлен итератор iPrev, соответствующий предыдущей точке.
Для получения максимального балла за лабораторную работу рекомендуется протестировать оба метода инициализации параметрической координаты t и объяснить чем вызваны различия в виде и поведении построенных линейных сплайнов.

5. В функции OGLLabs::calculateLineSpline() требуется написать код расчета координат точек линейного сплайна ptNew в цикле для текущей пары контрольных точек pt и ptNext.
6. В результате должна получиться примерно следующая картина:
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Точки сплайна показаны красным цветом. Шаг равномерный (11 точек).

Рассчитанные точки должны лежать на ломанной линии:
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