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MOTO 

 

“Jangan kamu merasa lemah dan jangan bersedih, sebab kamu paling tinggi 
derajatnya jika kamu beriman”. 

(QS. Ali Imran: 139)1 

 

We don’t have to be smarter then the rest. We have to be diciplined then the rest. 

(Warren  Buffet) 2  

                                                 
1 Kementrian Agama Republik Indonesia. 2018. Al-Qur’an Tafsir Perkata. Bandung: Al- Hambra 

 
2 May, E,. 2017. Smart Trader Rich Investor. Jakarta: PT.Gramedia Pustaka Utama. 
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RINGKASAN 

Desain Kotak Hantaran Pernikahan dari Hasil Deformasi Prisma dan Kurva 

Bezier; Miatullabibah; 181810101066; 2022; 105 halaman; Jurusan Matematika 

Fakultas Matematika dan Ilmu Pengetahuan Alam Universitas Jember. 

 

Kotak hantaran pernikahan merupakan tempat untuk menyimpan berbagai 

macam barang-barang seserahan pernikahan. Isi dari seserahan itu sendiri berupa 

barang-barang yang dibutuhkan mempelai wanita, seperti seperangkat alat shalat, 

perhiasan, make up, alat perawatan tubuh, dan lain sebagainya. Kotak hantaran 

terdiri dari dua bagian utama yaitu badan dan penutup kotak. Pada bagian penutup 

kotak hantaran memiliki ukuran yang lebih tinggi dari pada bagian badan. Pada 

penelitian ini akan dibangun kotak hantaran pernikahan dengan penambahan kaki. 

Komponen-komponen kotak hantaran dapat dibentuk menggunakan teknik 

deformasi pada benda geometri ruang. Teknik deformasi yang digunakan meliputi 

dilatasi, permukaan putar, permukaan geser, interpolasi garis dan kurva, serta kurva 

Bezier derajat 𝑛 (𝑛 = 3, 4, 5, 6). Transformasi yang digunakan meliputi translasi, 

refleksi, dan rotasi. 

Modelisasi komponen kotak hantaran dibangun menggunakan benda-benda 

geometri ruang hasil deformasi prisma segi-𝑎 (𝑎 = 4, 5, 6, 7, 8) dan tabung. Pada 

bagian kaki kotak hantaran dimodelisasi dengan teknik kurva Bezier dan memutar 

kurva. Pada bagian badan kotak hantaran dimodelisasi dengan teknik kurva Bezier, 

interpolasi, dan permukaan geser. Diperoleh model yang bervariasi berdasarkan 

penentuan jumlah kurva batas Bezier (𝑛 =  3, 4, 5, 6). Untuk mendapatkan hasil 

deformasi prisma yang simetris, penentuan jumlah kurva batas pada prisma segi 

empat menggunakan satu atau dua jenis kurva batas, pada prisma segi enam 

menggunakan satu atau tiga jenis kurva batas dan pada prisma segi delapan 

menggunakan satu, dua, atau empat jenis kurva batas. Sedangkan pada prisma segi 

ganjil hanya menggunakan satu jenis kurva batas. Pada bagian penutup kotak 

hantaran dibagi menjadi dua model. Model pertama menggunakan teknik dilatasi 
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dan model yang kedua menggunakan teknik dilatasi dan kurva Bezier berderajat 

tiga dan empat. 

Penggabungan komponen-komponen kotak hantaran harus memperhatikan 

luas poligon segi-𝑎 pada bagian atas badan dan bagian bawah tutup serta prisma 

pada bagian badan harus sama dengan prisma pada bagian tutup. Semua hasil 

modelisasi komponen-komponen kotak hantaran yang terdiri dari bagian kaki, 

bagian badan dan bagian penutup dapat dikombinasikan pada setiap bagian. 
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BAB 1. PENDAHULUAN  

 

1.1 Latar Belakang  

 Indonesia merupakan bangsa yang kaya akan budaya, dari Sabang sampai 

Merauke terhampar beribu adat yang berbeda dari yang lainnya, seperti halnya adat 

pernikahan di Jawa. Menurut Octaviana (2014) pernikahan menjadi satu hal penting 

dalam kebudayaan adat Jawa. Salah satu prosesi adat Jawa sebelum melangsungkan 

akad pernikahan adalah adanya hantaran atau biasa disebut dengan seserahan. 

Prosesi ini menjadikan pihak mempelai pria membawa barang-barang yang 

diberikan kepada mempelai wanita. Hantaran pernikahan merupakan tanda 

tanggungjawab pihak pria terhadap mempelai wanita, bahwa calon mempelai pria 

mampu memenuhi kebutuhan calon istrinya. Kotak hantaran pernikahan 

merupakan tempat untuk menyimpan berbagai macam barang-barang seserahan. Isi 

dari seserahan itu sendiri berupa barang-barang yang dibutuhkan mempelai wanita, 

seperti seperangkat alat shalat, perhiasan, make up, alat perawatan tubuh, dan lain 

sebagainya.  

 Kotak hantaran terdiri dari dua bagian, yakni badan kotak, dan penutup kotak 

(Gambar 1.1). Umumnya pada bagian badan kotak hantaran terbuat dari kayu, 

acrilic atau kardus, sedangkan pada bagian tutup terbuat dari benda yang transparan 

yaitu mika atau kaca. Pemilihan bahan mika atau kaca pada bagian tutup kotak 

hantaran bertujuan agar isi dari kotak hantaran dapat terlihat. Bahan-bahan tersebut 

dipilih karena mudah untuk dibentuk dan dimodifikasi. Bagian badan kotak 

hantaran digunakan untuk menampung barang-barang hantaran, sedangkan bagian 

tutup kotak hantaran digunakan untuk menutup kotak hantaran agar barang-barang 

hantaran yang sudah dihias tetap terlihat cantik. Sebagian besar model kotak 

hantaran dibangun dari permukaan benda dasar berbentuk bidang sampai 

permukaan kompleks berbentuk lengkungan. Hanya saja model kotak hantaran 

tersebut memiliki kekurangan pada tampilan bentuk yang kurang bervariatif. Kotak 

hantaran jenis ini biasanya terbentuk dari benda geometri dasar balok atau kubus. 

Selain memperhatikan barang-barang hantaran, para calon pengantin juga 
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memperhatikan kotak hantaran untuk membuat para tamu undangan terkesan. Oleh 

karena itu, perlu memilih kotak hantaran yang menarik sehingga menambah nilai 

keindahan dari hantaran. 

 

Gambar 1.1 Bentuk kotak hantaran pernikahan 

Sumber : https://femaleez.com/lifestyle/cara-menghias-kotak-seserahan-

sendiri/ 

 Berdasarkan penelitian terdahulu yang dilakukan oleh Fatkurotin (2013) 

dengan judul Kontruksi Botol Parfum Melalui Penggabungan Benda Geometri 

Dasar Hasil Deformasi Prisma, Bola, dan Tabung. Teknik deformasi yang 

digunakan meliputi pemotongan, interpolasi, kurva Hermit, dan kurva Bezier 

berderajat dua. Hasil yang diperoleh yaitu desain beberapa bentuk komponen botol 

parfum melalui penggabungan benda hasil deformasi prisma, bola, dan tabung. 

Anggraeni dan Juliyanto (2021) meneliti dengan judul Modelisasi Bidding Box 

Bridge dengan Menggunakan Hasil Deformasi Bangun Geometri Ruang dan Kurva 

Bezier. Teknik deformasi yang digunakan yaitu interpolasi dan kurva Bezier. Hasil 

yang diperoleh yaitu desain bidding box bridge dengan menggunakan interpolasi 

dan kurva Bezier. Safitri, dkk (2021) melakukan penelitian dengan judul Modelisasi 

Kotak Tisu dengan Penggabungan Kurva Bezier, Kurva Hermit dan Hasil 

Deformasi Benda Geometri. Teknik deformasi yang digunakan yaitu kurva Hermit, 

kurva Bezier berderajat 𝑛 (𝑛 = 2, 3, 4, 5, 6), dan interpolasi kurva. Hasil yang 

diperoleh adalah desain beberapa model kotak tisu menggunakan kurva Hermit, 

kurva Bezier, dan deformasi benda geometri dasar. Ubaningrum, dkk (2022) 
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meneliti dengan judul Modelisasi Rotera Gantung dengan Interpolasi dan 

Trasformasi Benda Geometri Ruang dan Kurva Bezier. Teknik deformasi yang 

digunakan yaitu pemotongan, interpolasi, dan kurva Bezier kuadratik. Hasil yang 

diperoleh yaitu desain rotera gantung yang bervariatif.  Keempat penetitian tersebut 

cukup aplikatif dalam mendasari bagian-bagain kotak hantaran untuk dimodelisasi. 

Berdasarkan penelitian terdahulu dan model kotak hantaran yang ada, penelitian ini 

bermaksud untuk mengembangkan model kotak hantaran dari benda geometri dasar 

prisma segi-𝑎 beraturan (𝑎 = 4, 5, 6, 7, 8) dan akan dilakukan penambahan kaki 

sehingga menghasilkan model yang bervariatif. Teknik deformasi yang digunakan 

yaitu interpolasi dan kurva Bezier. 

1.2 Rumusan Masalah  

 Rumusan masalah berdasarkan pemaparan latar belakang sebagai berikut: 

a. Bagaimana memodelisasi bagian-bagian kotak hantaran yang bervariasi dan 

simetris dari hasil deformasi prisma segi-𝑎 beraturan dengan 𝑎 = 4, 5, 6, 7, 8  

dan kurva Bezier berderajat 𝑛 (𝑛 = 3, 4, 5, 6)? 

b. Bagaimana penggabungan hasil modelisasi bagian-bagian kotak hantaran yang 

dihasilkan? 

1.3 Tujuan Penelitian 

 Tujuan yang hendak dicapai dari tugas akhir ini adalah sebagai berikut: 

a. Mendapatkan model bagian-bagian kotak hantaran yang bervariasi dan simetris 

dari hasil deformasi prisma segi-𝑎 beraturan dengan 𝑎 = 4, 5, 6, 7, 8  dan kurva 

Bezier berderajat 𝑛 (𝑛 = 3, 4, 5, 6). 

b. Mendapatkan model kotak hantaran yang simetris dan variatif. 

1.4 Manfaat Penelitian 

Adapun manfaat dari tugas akhir ini, sebagai berikut: 

a. Memberikan wawasan dan pengetahuan untuk menghasilkan model kotak 

hantaran yang bervariatif dan simetris menggunakan bantuan komputer. 

b. Memberikan informasi kepada produsen mengenai beberapa model kotak 

hantaran untuk dijadikan pilihan model kotak hantaran yang sudah ada. 
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BAB 2. TINJAUAN PUSTAKA 

 

 Berdasarkan permasalahan konstruksi kotak hantaran pernikahan pada Bab 1, 

oleh karena itu pada bab ini akan disajikan teori-teori dasar untuk membangun 

model kotak hantaran. Dasar teori tersebut meliputi penyajian segmen garis di 𝑅3, 

interpolasi segmen garis dan kurva di ruang, penyajian benda-benda geometri 

ruang, transformasi bidang di 𝑅3 serta kurva Bezier. Hal ini akan mempermudah 

proses modelisasi kotak hantaran pernikahan. 

2.1 Penyajian Segmen Garis di 𝑹𝟑 

Menurut Kusno (2002), misalkan segmen garis 𝐴𝐵̅̅ ̅̅  di ruang, tersusun dari dua 

titik berbeda dengan koordinat 𝐴(𝑥1, 𝑦1, 𝑧1) dan 𝐵(𝑥2, 𝑦2, 𝑧2), maka apabila 

diambil sebarang titik 𝐶(𝑥, 𝑦, 𝑧) pada 𝐴𝐵̅̅ ̅̅  dapat dinyatakan dalam relasi sebagai 

berikut (Gambar 2.1). 

  𝑂𝐶̅̅ ̅̅ = 𝜆𝑂𝐵̅̅ ̅̅ + (1 − 𝜆)𝑂𝐴̅̅ ̅̅  (2.1) 

dengan 𝜆 ∈ [0, 1] dan 𝐶 ∈ 𝐴𝐵̅̅ ̅̅ . Oleh karena itu bentuk persamaan parametrik 

segmen garis 𝐴𝐵̅̅ ̅̅  adalah sebagai berikut: 

  〈𝑥, 𝑦, 𝑧〉 = (1 − 𝜆)〈𝑥1, 𝑦1, 𝑧1〉 + 𝜆〈𝑥2, 𝑦2, 𝑧2〉 (2.2) 

dapat disederhanakan menjadi berikut: 

  𝑥 = (1 − 𝜆)𝑥1 + 𝜆𝑥2 𝑦 = (1 − 𝜆)𝑦1 + 𝜆𝑦2 𝑧 = (1 − 𝜆)𝑧1 + 𝜆𝑧2 

 

(2.3) 

 

Gambar 2.1 Penyajian segmen garis di ruang 
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2.2 Interpolasi Segmen Garis dan Kurva di Ruang  

 Interpolasi adalah proses pencarian dan perhitungan nilai suatu fungsi yang 

grafiknya melewati sekumpulan titik yang di berikan (Sahid, 2005). Menurut Astuti 

(2014) jika diketahui dua segmen garis 𝑃𝑄̅̅ ̅̅  dan 𝑅𝑆̅̅̅̅  masing-masing didefinisikan 

oleh 𝑃(𝑥1, 𝑦1, 𝑧1), 𝑄(𝑥2, 𝑦2, 𝑧2), 𝑅(𝑥3, 𝑦3, 𝑧3) dan 𝑆(𝑥4, 𝑦4, 𝑧4) dalam bentuk 

parametrik 𝒍1(𝑢) dan 𝒍2(𝑢), maka permukaan parametrik akibat interpolasi linier 

kedua segmen garis tersebut diformulasikan sebagai berikut: 

  𝑺(𝑢, 𝑣) = (1 − 𝑣)𝒍1(𝑢) + 𝑣𝒍2(𝑢) (2.4) 

dengan 0 ≤ 𝑢 ≤ 1 dan 0 ≤ 𝑣 ≤ 1. 

 Jika 𝑃 = 𝑄 maka hasil interpolasi Persamaan (2.4) akan menghasilkan bidang 

segitiga (Gambar 2.2a). Sedangkan jika 𝑃𝑄̅̅ ̅̅ //𝑅𝑆̅̅̅̅  maka secara umum akan 

membentuk bidang segi empat (Gambar 2.2b). Jika bidang tersebut dibentuk dari 

interpolasi dua garis yang bersilangan, maka menghasilkan permukaan tidak datar 

(dapat melengkung ataupun terjadi puntiran di sebagian permukaan tersebut) 

(Gambar 2.2c). 

 

 

Gambar 2.2 Contoh kasus khusus interpolasi linier dua segmen garis 

 Di sisi lain melalui persamaan berikut ini, kita dapat membangun permukaan 

lengkung hasil interpolasi kurva ruang, yaitu: 
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   𝑺(𝑢, 𝑣) = (1 − 𝑣)𝑪1(𝑢) + 𝑣𝑪2(𝑢) (2.5) 

dengan 𝑪1(𝑢) dan 𝑪2(𝑢) merupakan kurva batas (Gambar 2.3). 

 

Gambar 2.3 Interpolasi linier pada kurva 

2.3 Penyajian Benda-Benda Geometri Ruang  

2.3.1 Penyajian Prisma Segi-𝑎 Beraturan 

 Menurut Rahardjo (2009), prisma merupakan benda ruang tertutup yang 

dibatasi oleh dua bidang sejajar serta beberapa bidang perpotongan dengan garis-

garis potong sejajar. Nama kedua bidang yang sejajar yaitu bidang alas dan bidang 

atas, bidang-bidang perpotongan disebut dengan bidang tegak, sedangkan jarak 

antara bidang alas dengan bidang atas disebut tinggi prisma (Gambar 2.4). Prisma 

segi-𝑎 beraturan merupakan prisma dengan bidang alas dan bidang atas berbentuk 

segi-𝑎 beraturan. 

 

Gambar 2.4 Prisma dan bagiannya 

 Penamaan prisma diambil dari nama poligon yang menjadi bidang alas dan 

bidang atasnya. Jika bidang alas dan bidang atas berbentuk segi-4, maka prisma 

tersebut disebut prisma segi-4. Jika bidang alas dan bidang atasnya berbentuk segi-6 beraturan maka disebut prisma segi-6 beraturan. 
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 Misalkan diketahui segi-𝑎 beraturan dengan koordinat titik-titik sudut 𝑀𝑗(𝑥𝑗 , 𝑦𝑗 , 𝑧𝑗) dengan 𝑗 = 1,2,3, . . , 𝑎 sebagai alas prisma. Prisma segi-𝑎 dengan 

tinggi 𝑡 dapat dikonstruksi dari data titik-titik tersebut dengan langkah-langkah 

sebagai berikut (Gambar 2.5). 

a. Menetapkan tiga titik sembarang, misal 𝑀1, 𝑀2, 𝑀3 dan vektor 𝑀1𝑀2⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗, 𝑀3𝑀2⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ 
dengan  

  𝑀1𝑀2⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ = [𝑥2 − 𝑥1𝑦2 − 𝑦1𝑧2 − 𝑧1] 𝑀2𝑀3⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ = [𝑥3 − 𝑥2𝑦3 − 𝑦2𝑧3 − 𝑧2] 
(2.6) 

b. Menghitung vektor normal bidang (𝑛𝛼𝑢) alas menggunakan persamaan  

  𝑛𝛼𝑢 = 〈 𝑎√𝑎2 + 𝑏2 + 𝑐2 , 𝑏√𝑎2 + 𝑏2 + 𝑐2  , 𝑐√𝑎2 + 𝑏2 + 𝑐2〉 = 〈𝑎1, 𝑎2, 𝑎3〉, (2.7) 

dengan 

  𝑎 = 𝑦1(𝑧3 − 𝑧2) + 𝑦2(𝑧1 − 𝑧3) + 𝑦3(𝑧2 − 𝑧1), 𝑏 = 𝑥1(𝑧2 − 𝑧3) + 𝑥2(𝑧3 − 𝑧1) + 𝑥3(𝑧1 − 𝑧2), 𝑐 = 𝑥1(𝑦3 − 𝑦2) + 𝑥2(𝑦1 − 𝑦3) + 𝑥3(𝑦2 − 𝑦1), 
 

(2.8) 

c. Mentranslasikan alas prisma dengan tinggi 𝑡 sejajar 𝑛𝛼𝑢 = 〈𝑎1, 𝑎2, 𝑎3〉 
sehingga didapatkan bidang atas prisma dengan titik sudut 𝑀𝑗′ dengan 𝑗 =1,2,3, . . , 𝑎 sehingga didapat:  

  𝑂𝑀1′̅̅ ̅̅ ̅̅ ̅ = 𝑂𝑀1̅̅ ̅̅ ̅̅ + 𝑡𝑛𝛼𝑢 ⟹ 𝑂𝑀1′̅̅ ̅̅ ̅̅ ̅ = [𝑥1𝑦1𝑧1] + 𝑡 [𝑎1𝑎2𝑎3], 𝑂𝑀2′̅̅ ̅̅ ̅̅ ̅ = 𝑂𝑀2̅̅ ̅̅ ̅̅ + 𝑡𝑛𝛼𝑢 ⟹ 𝑂𝑀2′̅̅ ̅̅ ̅̅ ̅ = [𝑥2𝑦2𝑧2] + 𝑡 [𝑎1𝑎2𝑎3], ... 𝑂𝑀𝑗′̅̅ ̅̅ ̅̅ = 𝑂𝑀𝑗̅̅ ̅̅ ̅̅ + 𝑡𝑛𝛼𝑢 ⟹ 𝑂𝑀𝑗′̅̅ ̅̅ ̅̅ = [𝑥𝑗𝑦𝑗𝑧𝑗] + 𝑡 [𝑎1𝑎2𝑎3], 

 

 

 

(2.9) 
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d. Menginterpolasi segmen-segmen garis pada bidang alas dan bidang atas prisma 

menggunakan persamaan (2.4) sehingga di dapat 𝑎 bidang dengan persamaan 

berikut: 

  𝑆𝑀1𝑀2𝑀1′𝑀2′(𝑢, 𝑣) = (1 − 𝑣)𝑀1𝑀2̅̅ ̅̅ ̅̅ ̅̅ (𝑢) + 𝑣𝑀1′𝑀2′(𝑢), 𝑆𝑀2𝑀3𝑀2′𝑀3′(𝑢, 𝑣) = (1 − 𝑣)𝑀2𝑀3̅̅ ̅̅ ̅̅ ̅̅ (𝑢) + 𝑣𝑀2′𝑀3′(𝑢), ... 𝑆𝑀1𝑀𝑗𝑀1′𝑀𝑗′(𝑢, 𝑣) = (1 − 𝑣)𝑀𝑗𝑀1̅̅ ̅̅ ̅̅ ̅(𝑢) + 𝑣𝑀𝑗′𝑀1′(𝑢), 

 

 

 

(2.10) 

 dengan 0 ≤ 𝑢 ≤ 1 dan 0 ≤ 𝑣 ≤ 1. 

M2

M1 Mn

Mn-1

M2' Mn - 

M1' Mn 

O

Y

X

Z

 

Gambar 2.5 Penyajian prisma segi-𝑎 beraturan 

2.3.2 Penyajian Tabung  

 Bangun geometri ruang tabung dapat dibangun oleh garis lurus yang sejajar 

dengan garis lurus tertentu (poros) yang bergerak sejajar dengan jarak konstan yang 

disebut jari-jari (Suryadi,1986). Tabung dapat diartikan sebagai benda ruang yang 

bagian atas dan bagian bawahnya berbentuk lingkaran yang kongruen (Soenarjo 

2008). Tabung dikatakan tegak jika poros ataupun sumbu pusatnya tegak lurus 

terhadap alasnya (Gambar 2.6). 
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Gambar 2.6 Penyajian tabung 

Diketahui sebuah tabung tegak dengan pusat alas 𝑃1(𝑥1, 𝑦1, 𝑧1), jari-jari 𝑟, tinggi 𝑡, dan sejajar sumbu 𝑧, maka dapat dicari persamaan parametrik tabung sebagai 

berikut : 

  𝑻(𝜃, 𝑧) = 〈𝑟 cos 𝜃 + 𝑥1, 𝑟 sin 𝜃 + 𝑦1, 𝑧〉 (2.11) 

dengan 0 ≤ 𝜃 ≤ 2𝜋, 𝜃 adalah parameter, 𝑟 ∈ ℝ, dan 𝑧1 ≤ 𝑧 ≤ 𝑧1 + 𝑡  

(Kusno, 2010). 

2.4 Transformasi Titik di 𝑹𝟑 

 Menurut Kusno (2010), transformasi dimisalkan 𝑅3 → 𝑅3 adalah transformasi 𝑇 yang memetakan titik 𝑃(𝑥, 𝑦, 𝑧) ke titik 𝑃′(𝑥′, 𝑦′, 𝑧′), sehingga 𝑃′ = 𝑇(𝑃). 

Berikut ini beberapa transformasi di 𝑅3. 

2.4.1 Translasi  

 Menurut Budhi (1995) translasi adalah perpindahan kedudukan sebarang titik 

dengan penambahan besaran pada arah sumbu 𝑥, 𝑦, dan 𝑧. Umumnya translasi dapat 

dinyatakan dengan persamaan 𝐵 = 𝐴 + 𝐾, dimana 𝐴 adalah titik awal, 𝐵 adalah 

posisi titik setelah ditranslasikan dan 𝐾 menunjukkan besarnya pergeseran ke arah 

sumbu 𝑥, 𝑦, dan 𝑧. Sifat translasi itu sendiri yaitu mempertahankan bentuk dan 

ukuran objek. Dalam bentuk koordinat kartesius persamaan translasi dapat ditulis 

sebagai berikut : 

  (𝑥𝑏 , 𝑦𝑏 , 𝑧𝑏) = (𝑥𝑎 + 𝑥𝑘, 𝑦𝑎 + 𝑦𝑘, 𝑧𝑎 + 𝑧𝑘) (2.12) 

dalam bentuk matriks dapat dinotasikan sebagai berikut : 
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  [𝑥𝑏𝑦𝑏𝑧𝑏] = [𝑥𝑎𝑦𝑎𝑧𝑎] + [𝑥𝑘𝑦𝑘𝑧𝑘] (2.13) 

2.4.2 Dilatasi  

 Dilatasi merupakan transformasi yang mengubah jarak titik-titik dengan 

faktor pengali tertentu (𝑘) terhadap suatu titik tertentu yang disebut sebagai pusat 

dilatasi. Menurut  Budhi (1995), dilatasi merupakan proses transformasi dengan 

mengubah ukuran (memperbesar atau memperkecil) suatu benda. Transformasi 

dilatasi yang memetakan titik 𝐴(𝑥, 𝑦, 𝑧) ke 𝐴′(𝑥′, 𝑦′, 𝑧′) didefinisikan dengan 

bentuk sebagai berikut : 

  [𝑥′𝑦′𝑧′] = ⌈𝑘1 0 00 𝑘2 00 0 𝑘3⌉ [𝑥𝑦𝑧] = [𝑘1𝑥𝑘2𝑦𝑘3𝑧], (2.14) 

 

 

 

dengan 𝑘1, 𝑘2, 𝑘3 ∈ ℝ Kusno (2009). 

 Pemilihan harga 𝑘1 menyajikan skala ke arah sumbu 𝑋, 𝑘2 ke arah sumbu 𝑌 

dan 𝑘3 menyajikan skala ke arah sumbu 𝑍. Jika 𝑘1 = 𝑘2 = 𝑘3, maka peta obyek 

yang didapat sebagun dengan obyek aslinya (ukuran dapat diperbesar, diperkecil 

atau tetap). 

2.4.3 Rotasi  

Rotasi pada bidang geometri ditentukan oleh titik pusat, besar sudut, dan arah 

sudut rotasi. Rotasi bersudut positif  jika arah rotasi berlawanan arah dengan arah 

putar jarum jam, sedangkan rotasi bersudut negatif jika arah rotasi searah dengan 

arah putar jarum jam (Khotimah, 2014). Menurut Kusno (2010), dalam bentuk 

perkalian matriks, transformasi rotasi terhadap sumbu 𝑍 dapat dinyatakan sebagai 

berikut (Gambar 2.7). 

 [𝑥′𝑦′𝑧′] = [cos 𝜃 − sin 𝜃 0sin 𝜃 cos 𝜃 00 0 1] [𝑥𝑦𝑧] = [𝑥 cos 𝜃 − 𝑦 sin 𝜃𝑥 sin 𝜃 + 𝑦 sin 𝜃𝑧 ] 2.15 
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Gambar 2.7 Rotasi terhadap sumbu 𝑍 

2.4.4 Refleksi  

Menurut Kusno (2010), refleksi terhadap bidang 𝑋𝑂𝑌,titik 𝑃(𝑥, 𝑦, 𝑧) 

dipetakan pada titik 𝑃(𝑥′, 𝑦′, 𝑧′) dengan hubungan 𝑥′ = 𝑥, 𝑦′ = 𝑦, 𝑧′ = −𝑧. 

Dengan demikian hasil refleksi titik 𝑃(𝑥, 𝑦, 𝑧) terhadap bidang 𝑋𝑂𝑌 dapat 

dinyatakan dalam bentuk perkalian matriks: 

 [𝑥′𝑦′𝑧′] = [1 0 00 1 00 0 −1] [𝑥𝑦𝑧] = [ 𝑥𝑦−𝑧] 2.16 

Dengan cara yang sama seperti pada refleksi terhadap bidang 𝑋𝑂𝑌, bentuk 

perkalian matriks yang bersesuaian dengan transformasi refleksi terhadap bidang 𝑋𝑂𝑍 dan 𝑌𝑂𝑍 adalah : 

1. Refleksi terhadap bidang 𝑋𝑂𝑍 

 [𝑥′𝑦′𝑧′] = [1 0 00 −1 00 0 1] [𝑥𝑦𝑧] = [ 𝑥−𝑦𝑧 ] 2.17 

2. Refleksi terhadap bidang 𝑌𝑂𝑍 

 [𝑥′𝑦′𝑧′] = [−1 0 00 1 00 0 1] [𝑥𝑦𝑧] = [−𝑥𝑦𝑧 ] 2.18 

2.5 Kurva Bezier  

 Menurut Haryono (2014), kurva Bezier terbentuk dari beberapa titik yang 

berjumlah 𝑛 + 1, sehingga terdapat 𝐏0 sampai dengan 𝐏𝑛. Titik 𝐏0 merupakan titik 

awal kurva, dimana kurva akan berangkat dari titik 𝐏0 kemudian melengkung ke 
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arah 𝐏𝑛 dan berhenti di titik 𝐏0. Semua ini dilakukan dengan 𝑡 sebagai presentase 

waktu tempuh kurva dari titik 𝐏0 dan 𝐏𝑛, yaitu dari 𝑢 = 0 hingga 𝑢 − 1. Oleh 

karena itu, ketika 𝑡 = 0 garis kurva berada pada titik 𝐏0 dan ketika 𝑡 = 1 garis 

kurva berada tepat pada titik 𝐏𝑛. Variabel 𝑢 menunjukkan seberapa jauh kurva 

Bezier yang diwakili oleh fungsi 𝐵(𝑢) bergerak dari 𝐏0 sampai dengan 𝐏1.  Adapun 

persamaan untuk kurva Bezier ordo satu (Bezier linier) adalah : 

  𝑪(𝑢) = 𝐏𝑛 + 𝑢(𝐏1 − 𝐏𝑛) = (1 − 𝑢)𝐏𝑛 + 𝑢𝐏1, dengan 𝑢 ∈ [0,1] (2.19) 

 Jika diperhatikan rumus-rumus kurva Bezier yang berurutan dari ordo satu 

hingga ordo tiga menganut kaidah segitiga Pascal. Tiap tingkat ordo satu pada kurva 

Bezier berbanding lurus dengan baris-baris segitiga Pascal yaitu setiap ordo 𝑛 akan 

memiliki koefisien-koefisien pada garis 𝑛 + 1 pada segitiga Pascal. Menurut Kusno 

(2010), kurva Bezier derajat-𝑛 dinyatakan dalam bentuk  : 

  𝑪𝒏(𝑢) = ∑𝐏𝑖𝑛
𝑖=0 𝐵𝑖𝑛(𝑢), 0 ≤ 𝑢 ≤ 1 

(2.20) 

dengan  

  𝐵𝑖𝑛(𝑢) = 𝐶𝑖𝑛(1 − 𝑢)𝑛−𝑖𝑢𝑖 (2.21) 

 𝐶𝑖𝑛 = 𝑛!𝑖! (𝑛 − 𝑖)! (2.22) 

𝐵𝑖𝑛 = polinomial Brenstein 𝐏𝑖 = koefisien geometri/ titik kontrol kurva 𝑪𝒏(𝑢). 

Berikut merupakan persamaan kurva Bezier berderajat 𝑛 : 

a. 𝑛 = 3 𝑪3(𝑢) = (1 − 𝑢)3𝐏0 + 3(1 − 𝑢)2(𝑢)𝐏1 + 3(1 − 𝑢)𝑢2𝐏2 +𝑢3𝐏3  = (1 − 𝑢)3〈𝑃0𝑥, 𝑃0𝑦, 𝑃0𝑧〉 + 3(1 − 𝑢)2(𝑢)〈𝑃1𝑥, 𝑃1𝑦, 𝑃1𝑧〉  +3(1 − 𝑢)𝑢2〈𝑃2𝑥, 𝑃2𝑦, 𝑃2𝑧〉 + 𝑢3〈𝑃3𝑥 , 𝑃3𝑦, 𝑃3𝑧〉  = (1 − 𝑢)3〈𝑃0𝑥〉 + 3(1 − 𝑢)2(𝑢)〈𝑃1𝑥〉 + 3(1 − 𝑢)𝑢2〈𝑃2𝑥 〉 +𝑢3〈𝑃3𝑥 〉, (1 − 𝑢)3〈𝑃0𝑦〉 + 3(1 − 𝑢)2(𝑢)〈𝑃1𝑦〉 +3(1 − 𝑢)𝑢2〈𝑃2𝑦〉 + 𝑢3〈𝑃3𝑦〉, (1 − 𝑢)3〈𝑃0𝑧〉  

(2.23) 
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+3(1 − 𝑢)2(𝑢)〈𝑃1𝑧〉 + 3(1 − 𝑢)𝑢2〈𝑃2𝑧〉 + 𝑢3〈𝑃3𝑧〉  = 〈𝐶3𝑥(𝑢), 𝐶3𝑦(𝑢), 𝐶3𝑧(𝑢)〉  
b. 𝑛 = 4 𝑪4(𝑢) = (1 − 𝑢)4𝐏0 + 4(1 − 𝑢)3(𝑢)𝐏1 + 6(1 − 𝑢)2𝑢2𝐏2 +4(1 − 𝑢)𝑢3𝐏3 + 𝑢4𝐏4  = (1 − 𝑢)4〈𝑃0𝑥, 𝑃0𝑦, 𝑃0𝑧〉 + 4(1 − 𝑢)3(𝑢)〈𝑃1𝑥, 𝑃1𝑦, 𝑃1𝑧〉 +6(1 − 𝑢)2𝑢2〈𝑃2𝑥, 𝑃2𝑦, 𝑃2𝑧〉 +4(1 − 𝑢)𝑢3〈𝑃3𝑥, 𝑃3𝑦, 𝑃3𝑧〉 + 𝑢4〈𝑃4𝑥 , 𝑃4𝑦, 𝑃4𝑧〉  = (1 − 𝑢)4〈𝑃0𝑥〉 + 4(1 − 𝑢)3(𝑢)〈𝑃1𝑥〉 + 6(1 − 𝑢)2𝑢2〈𝑃2𝑥〉 +4(1 − 𝑢)𝑢3〈𝑃3𝑥〉 + 𝑢4〈𝑃4𝑥〉, (1 − 𝑢)4〈𝑃0𝑦〉 +4(1 − 𝑢)3(𝑢)〈𝑃1𝑦〉 + 6(1 − 𝑢)2𝑢2〈𝑃2𝑦〉 +4(1 − 𝑢)𝑢3〈𝑃3𝑦〉 + 𝑢4〈𝑃4𝑦〉, (1 − 𝑢)4〈𝑃0𝑧〉 +4(1 − 𝑢)3(𝑢)〈𝑃1𝑧〉 + 6(1 − 𝑢)2𝑢2〈𝑃2𝑧〉 +4(1 − 𝑢)𝑢3〈𝑃3𝑧〉 + 𝑢4〈𝑃4𝑧〉  = 〈𝐶4𝑥(𝑢), 𝐶4𝑦(𝑢), 𝐶4𝑧(𝑢)〉 

(2.24) 

c. 𝑛 = 5 𝑪5(𝑢) = (1 − 𝑢)5𝐏0 + 5(1 − 𝑢)4(𝑢)𝐏1 + 10(1 − 𝑢)3𝑢2𝐏2 +10(1 − 𝑢)2𝑢3𝑷3 + 5(1 − 𝑢)𝑢4𝑷4 + 𝑢5𝑷5 = (1 − 𝑢)5〈𝑃0𝑥, 𝑃0𝑦, 𝑃0𝑧〉 + 5(1 − 𝑢)4(𝑢)〈𝑃1𝑥, 𝑃1𝑦, 𝑃1𝑧〉 +10(1 − 𝑢)3𝑢2〈𝑃2𝑥, 𝑃2𝑦, 𝑃2𝑧〉  +10(1 − 𝑢)2𝑢3〈𝑃3𝑥, 𝑃3𝑦, 𝑃3𝑧〉  +5(1 − 𝑢)𝑢4〈𝑃4𝑥, 𝑃4𝑦, 𝑃4𝑧〉 + 𝑢5〈𝑃5𝑥 , 𝑃5𝑦, 𝑃5𝑧〉 = (1 − 𝑢)5〈𝑃0𝑥〉 + 5(1 − 𝑢)4(𝑢)〈𝑃1𝑥〉 + 10(1 − 𝑢)3𝑢2〈𝑃2𝑥〉 +10(1 − 𝑢)2𝑢3〈𝑃3𝑥〉 + 5(1 − 𝑢)𝑢4〈𝑃4𝑥〉 + 𝑢5〈𝑃5𝑥〉, (1 − 𝑢)5〈𝑃0𝑦〉 + 5(1 − 𝑢)4(𝑢)〈𝑃1𝑦〉 +10(1 − 𝑢)3𝑢2〈𝑃2𝑦〉 + 10(1 − 𝑢)2𝑢3〈𝑃3𝑦〉  +5(1 − 𝑢)𝑢4〈𝑃4𝑦〉 + 𝑢5〈𝑃5𝑦〉, (1 − 𝑢)5〈 𝑃0𝑧〉  +5(1 − 𝑢)4(𝑢)〈𝑃1𝑧〉 + 10(1 − 𝑢)3𝑢2〈𝑃2𝑧〉  +10(1 − 𝑢)2𝑢3〈𝑃3𝑧〉 + 5(1 − 𝑢)𝑢4〈𝑃4𝑧〉 + 𝑢5〈𝑃5𝑧〉 

(2.25) 
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= 〈𝐶5𝑥(𝑢), 𝐶5𝑦(𝑢), 𝐶5𝑧(𝑢)〉  
d. 𝑛 = 6 𝑪6(𝑢) = (1 − 𝑢)6𝐏0 + 6(1 − 𝑢)5(𝑢)𝐏1 + 15(1 − 𝑢)4𝑢2𝐏2 +20(1 − 𝑢)3𝑢3𝐏3 + 15(1 − 𝑢)2𝑢4𝐏4  +6(1 − 𝑢)𝑢5𝐏5 + 𝑢6𝐏6  = (1 − 𝑢)6〈𝑃0𝑥, 𝑃0𝑦, 𝑃0𝑧〉 + 6(1 − 𝑢)5(𝑢)〈𝑃1𝑥, 𝑃1𝑦, 𝑃1𝑧〉  +15(1 − 𝑢)4𝑢2〈𝑃2𝑥, 𝑃2𝑦, 𝑃2𝑧〉 +20(1 − 𝑢)3𝑢3〈𝑃3𝑥, 𝑃3𝑦, 𝑃3𝑧〉 +15(1 − 𝑢)2𝑢4〈𝑃4𝑥, 𝑃4𝑦, 𝑃4𝑧〉 +6(1 − 𝑢)𝑢5〈𝑃5𝑥, 𝑃5𝑦, 𝑃5𝑧〉 + 𝑢6〈𝑃6𝑥 , 𝑃6𝑦, 𝑃6𝑧〉 = (1 − 𝑢)6〈𝑃0𝑥〉 + 6(1 − 𝑢)5(𝑢)〈𝑃1𝑥〉 + 15(1 − 𝑢)4𝑢2〈𝑃2𝑥〉 +20(1 − 𝑢)3𝑢3〈𝑃3𝑥〉 + 15(1 − 𝑢)2𝑢4〈𝑃4𝑥〉 +6(1 − 𝑢)𝑢5〈𝑃5𝑥〉 + 𝑢6〈𝑃6𝑥〉, (1 − 𝑢)6〈𝑃0𝑦〉  +6(1 − 𝑢)5(𝑢)〈𝑃1𝑦〉 + 15(1 − 𝑢)4𝑢2〈𝑃2𝑦〉  +20(1 − 𝑢)3𝑢3〈𝑃3𝑦〉 + 15(1 − 𝑢)2𝑢4〈𝑃4𝑦〉  +6(1 − 𝑢)𝑢5〈𝑃5𝑦〉 + 𝑢6〈𝑃6𝑦〉, (1 − 𝑢)6〈𝑃0𝑧〉  +6(1 − 𝑢)5(𝑢)〈𝑃1𝑧〉 + 15(1 − 𝑢)4𝑢2〈𝑃2𝑧〉  +20(1 − 𝑢)3𝑢3〈𝑃3𝑧〉 + 15(1 − 𝑢)2𝑢4〈𝑃4𝑧〉 +6(1 − 𝑢)𝑢5〈𝑃5𝑧〉 + 𝑢6〈𝑃6𝑧〉 = 〈𝐶6𝑥(𝑢), 𝐶6𝑦(𝑢), 𝐶6𝑧(𝑢)〉 

(2.26) 

2.6 Permukaan Geser Bezier 

Menurut Kusno (2010), komponen benda yang simetris bisa didapatkan dari 

permukaan geser. Permukaan geser 𝑺(𝑢, 𝑣) secara umum terbangun dari kurva 𝑪2(𝑣) (sebagai generatis) digeser menyentuh sepanjang kurva 𝑪1(𝑢) sebagai 

direktrisnya. Dalam hal khusus, jika kurva 𝑪2(𝑣) berupa kurva Bezier derajat 𝑛 

terletak di bidang Ψ dan 𝑪1(𝑢) berupa segmen 𝑃𝑄̅̅ ̅̅ ⊥ Ψ, maka permukaan geser 

yang terbentuk dengan titik pangkal relatif terhadap 𝑃 dapat dinyatakan dalam 

persamaan berikut:  
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  𝑺(𝑢, 𝑣) = [𝑢. 𝑂𝑄⃗⃗⃗⃗⃗⃗ + (1 − 𝑢)𝑂𝑃⃗⃗⃗⃗  ⃗] + (∑ 𝐏𝑖 𝐵𝑖𝑛(𝑣) − 𝑂𝑃⃗⃗⃗⃗  ⃗𝑛𝑖=0 )  (2.27) 

dengan 0 ≤ 𝑢 ≤ 1 dan 0 ≤ 𝑣 ≤ 1.  

Permukaan geser Bezier digunakan untuk membangun bentuk benda yang simetris 

dari gabungan beberapa kurva. Permukaan geser Bezier ini dapat menggantikan 

teknik traslasi, tetapi lebih fleksibel dari pada teknik traslasi karena bisa digeser 

sesuai dengan kelengkungan kurva. 

2.7 Permukaan Putar 

Menurut Kusno (2010) permukaan putar merupakan suatu permukaan yang 

dibangkitkan oleh suatu kurva ruang 𝑪 (sebagai generatrik) diputar mengitari 

sebuah sumbu putar mengitari sebuah sumbu putar 𝑔 yang disebut sebagai sumbu 

putar. Misalkan 𝐶𝑛𝑥(𝑢), 𝐶𝑛𝑦(𝑢), dan 𝐶𝑛𝑧(𝑢) merupakan komponen-komponen 

skalar dari kurva generatis 𝑪𝑛(𝑢), maka persamaan parametrik permukaan putar 

yang dibangkitkan oleh kurva 𝑪𝑛(𝑢) terhadap sumbu putar 𝑂𝑍 adalah : 

  𝑺(𝑢, 𝑣) = 〈𝐶𝑥(𝑢) cos  (𝑣), 𝐶𝑦(𝑢) sin (𝑣) , 𝐶𝑧(𝑢)〉 (2.28) 

dengan 0 ≤ 𝑢 ≤ 1 dan 0 ≤ 𝑣 ≤ 2𝜋. 

2.8 Konstruksi Objek Dasar Geometri pada Software Maple 18 

2.8.1 Penyajian Segmen Garis 

 Penyajian segmen garis di ruang dapat menggunakan Persamaan (2.2) dengan 

memberikan nilai pada 𝑥1, 𝑦1, 𝑧1 dan 𝑥2, 𝑦2, 𝑧2 sebagai titik ujung segmen garis. 

Misalkan diberikan segmen garis 𝑚 dengan titik ujungnya 𝐴(1, 1, 1) dan 𝐵(1, 2, 1) 

(Gambar 2.8), berikut script dan hasil visualisasinya di software Maple 18. 

>  
>  

 

Gambar 2.8 Penyajian segmen garis 
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2.8.2 Penyajian Interpolasi Dua Kurva 

 Interpolasi dua kurva garis lurus yang diberi nama 𝑚𝑚 (Gambar 2.9). 

>  

>  

 
Gambar 2.9 Interpolasi dua kurva 

 

2.8.3 Penyajian Tabung  

 Penyajian tabung dapat dilakukan dengan menggunakan Persamaan (2.11) 

dengan memberikan nilai (𝑥, 𝑦, 𝑧) sebagai titik pusat lingkaran, 𝑟 jari-jari tabung 

dan 𝑡 sebagai tinggi tabung. Misal akan dibuat tabung dengan titik pusat  𝐴(0,0,0) 
dengan jari-jari 4 satuan dan tinggi 5 satuan (Gambar 2.10), berikut script dan hasil 

visualisasi di software Maple 18.  

>  

>  

 

Gambar 2.10 Penyajian tabung di Maple 18 

2.8.4 Penyajian Kurva Bezier  

 Untuk membangun kurva Bezier menggunakan Maple, dilakukan dengan 

menentukan titik tetap dan titik kontrolnya seperti pada (Gambar 2.11). Berikut ini 

contoh script kurva Bezier pada software Maple 18. 
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a. Kurva Bezier berderajat tiga; b. Kurva Bezier berderajat empat; c. Kurva Bezier 

berderajat lima; d. Kurva Bezier berderajat enam 

Gambar 2.11 Penyajian kurva Bezier 

2.8.5  Penyajian permukaan geser Bezier 

Permukaan geser Bezier dapat dikonstruksikan dengan cara menentukan titik 

kontrol dan titik tetap (Gambar 2.12). Script permukaan geser Bezier berderajat tiga 

pada sofware Maple 18 sebagai berikut: 
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Gambar 2.12 Penyajian permukaan geser Bezier 

2.8.6  Penyajian permukaan putar 

Permukaan putar Bezier dikonstruksikan dengan cara menentukan titik 

kontrol dan titik tetap (Gambar 2.13). Script permukaan putar Bezier berderajat 

tiga pada sofware Maple 18 sebagai berikut: 

 
 

 

 

 

 
 

 

 

 
Gambar 2.13 Penyajian permukaan putar 
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BAB 3. METODE PENELITIAN 

 

 Berdasarkan rumusan masalah pada Subbab 1.2, akan diuraikan 

penyelesaian permasalahan dalam membangun kotak hantaran. Dibangun kotak 

hantaran pada Gambar 3.1 dengan penambahan kaki. Berikut merupakan metode 

penelitian untuk menyelesaikan permasalahan modelisasi kotak hantaran. 

Bagian Penutup 

Bagian Badan 

Bagian Kaki
 

Gambar 3.1 Kotak hantaran pernikahan 

a. Menentukan benda-benda dasar untuk membentuk bagian-bagian kotak hantaran 

dengan ketentuan parameter sebagai berikut: 

1) Prisma segi-𝑎 beraturan bagian penutup kotak hantaran, dengan panjang 

masing-masing sisi 14 cm dan tinggi  t = 16 cm. 

2) Prisma segi-𝑎 beraturan bagian badan kotak hantaran, dengan panjang 

masing-masing sisi 14 cm dan tinggi t = 10 cm. 

3) Tabung bagian kaki kotak hantaran dengan jari-jari r = 2 cm dan tinggi t =3 cm.  

b. Modelisasi bagian-bagian kotak hantaran 

1) Modelisasi bagian kaki  

a) Mengkontruksi bagian kaki dengan menggunakan bentuk benda ruang 

tabung. 

b) Mendeformasi setiap rusuk tegak tabung menggunakan kurva Bezier 

berderajat 𝑛 = 3,4,5,6 sebagai kurva batas. 
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c) Memutar kurva batas Bezier menggunakan permukaan putar Bezier 

(Gambar 3.2). 

 

Gambar 3.2 Modelisasi bagian kaki 

2) Modelisasi bagian badan  

Pada bagian badan kotak hantaran dibagi menjadi dua bagian yang sama 

besar yaitu bagian atas dan bagian bawah. Berikut langkah-langkah 

memodelisasi bagian atas dan bagian bawah badan kotak hantaran. 

a) Membangun prisma segi-𝑎 (𝑎 = 4, 5, 6, 7, 8) beraturan. 

b) Mendeformasi setiap rusuk tegak prisma segi-𝑎 pada bagian badan 

kotak hantaran menggunakan kurva Bezier berderajat 𝑛 = 3,4,5,6 

sebagai kurva batas, kemudian digeser menggunakan kurva geser 

Bezier. (Gambar 3.3). 

c) Membangun bidang prisma segi-𝑎 dari kurva batas Bezier. 

 

Gambar 3.3 Modelisasi bagian badan 

3) Modelisasi bagian penutup  

Pada bagian penutup dibagi menjadi dua model. Model pertama 

menggunakan teknik dilatasi dan model yang kedua menggunakan teknik 

dilatasi dan kurva Bezier. Pada masing-masing model penutup kotak 
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hantaran dibagi menjadi dua bagian yaitu bagian atas dan bagian bawah. 

Berikut langkah-langkah membangun modelisasi penutup kotak hantaran. 

a) Model pertama dengan teknik dilatasi 

• Membangun prisma segi-𝑎 (𝑎 = 4, 5, 6, 7, 8) beraturan. 

• Mendilatasi bagian sisi atas prisma segi-𝑎 dengan faktor skala 𝑘 

(Gambar 3.2). 

• Menginterpolasi segmen garis yang bersesuaian. 

b) Model kedua dengan teknik dilatasi dan kurva Bezier 

• Membangun prisma segi-𝑎 (𝑎 = 4, 5, 6, 7, 8) beraturan. 

• Mendilatasi bagian sisi atas prisma segi-𝑎 dengan faktor sekala 𝑘 

(Gambar 3.2). 

• Mendeformasi setiap rusuk tegak prisma segi-𝑎 pada bagian penutup 

kotak hantaran menggunakan kurva Bezier berderajat tiga dan empat 

sebagai kurva batas. 

• Membangun bidang prisma segi-𝑎 dari kurva batas Bezier. 

 

Gambar 3.4 Modifikasi bagian penutup 

4) Menggabungkan hasil konstruksi bagian-bagian kotak hantaran. 

5) Menyusun program dengan menggunakan sofware Maple 18. 

Untuk lebih jelasnya mengenai metode penelitian tersebut dapat dilihat pada skema 

(Gambar 3.5) berikut.   
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Menentukan Data Bagian-bagian 

Kotak Hantaran 

Prisma segi-𝑎 dengan 𝑎 = 4,5,6,7,8 
Tabung 

Deformasi Benda Dasar 

Mengkonstruksi Bagian-bagian Kotak Hantaran 

Bagian Penutup  Bagian kaki Bagian Badan 

Menyusun kotak hantaran dengan hasil penggabungan 

bagian-bagian penutup, badan dan kaki 

Menyusun program dengan menggunakan software 

Maple 18  

Gambar 3.5 Skema penelitian 
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BAB 4. HASIL DAN PEMBAHASAN  

 

 Pada bab ini  akan diuraikan hasil dan pembahasan  modelisasi kotak hantaran  

yang terdiri dari dua bagian. Bagian pertama membahas mengenai modelisasi 

bagian-bagian kotak hantaran. Bagian yang kedua membahas mengenai visualisasi 

model kotak hantaran dengan menggabungkan bagian-bagian kotak hantaran. 

Uraian mengenai tahapan dan hasil modelisasi kotak hantaran dijelaskan  secara 

detail sebagai berikut. 

4.1 Modelisasi Bagian-bagian Kotak Hantaran 

Bagian dasar penyusun kotak hantaran terdiri dari prisma segi-𝑎 (𝑎 =4, 5, 6, 7, 8), dan tabung. Kotak hantaran dibagi menjadi tiga bagian utama yaitu 

bagian penutup, bagian badan dan bagian alas. Bagian-bagian tersebut dideformasi 

menggunakan teknik-teknik deformasi dan kurva Bezier. Berikut akan diuraikan 

langkah-langkah untuk mendapatkan modelisasi bagian-bagian kotak hantaran. 

4.1.1 Modelisasi Bagian Kaki Kotak Hantaran 

 Bagian kaki kotak hantaran terbentuk dari benda geometri dasar tabung yang 

pada sisi tegak tabung dideformasi menjadi bentuk lengkung dengan menggunakan 

kurva Bezier. Bagian kaki ini dibuat menjadi empat model berdasarkan derajat 

kurva Beziernya yaitu 𝑛 = 3,4,5,6. Berikut tahapan membangun bagian kaki kotak 

hantaran. 

a. Misal dibangun tabung yang beralas lingkaran dan berpusat di titik (0, 0, 0) 

dengan jari-jari 𝑟 = 2 cm dan tinggi 𝑡 = 3 menggunakan Persamaan (2.11), maka 

diperoleh: 

 𝑻(𝜃, 𝑧) = 〈2 cos 𝜃 , 2 sin 𝜃 , 𝑧〉 (2.29) 

dengan 0 ≤ 𝜃 ≤ 2𝜋 dan 0 ≤ 𝑧 ≤ 3. 

DIGITAL REPOSITORY UNIVERSITAS JEMBER

DIGITAL REPOSITORY UNIVERSITAS JEMBER



24 

 

 

 

t = 3 cm 

r = 2 cm

(2, 2, 0) A

(2, 2, -3 ) B

 

Gambar 4.1 Tabung 

b. Mendeformasi tabung dengan cara memberi kelengkungan pada sisi tegak 

tabung menggunakan kurva Bezier berderajat 𝑛 = 3,4,5,6. Kurva Bezier dibangun 

dengan dua titik tetap 𝐴(2, 2, 0) dan 𝐵(2, 2, −3), serta 𝑛 − 1 titik kontrol yang 

terletak diantara titik 𝐴 dan titik 𝐵. Kurva batas dari kurva Bezier berderajat 𝑛 =3,4,5,6 adalah sebagai berikut: 

1) Kurva batas menggunakan kurva Bezier derajat tiga  

Ditetapkan titik kontrol yaitu 𝑃0(2, 2, 0), 𝑃1(0, 0, −0.5), 𝑃2(2,5, 2,5, −0,75) 

dan 𝑃3(2, 2, −3) dengan menggunakan Persamaan (2.23) menghasilkan 𝐶3𝑥(𝑢), 𝐶3𝑦(𝑢), dan 𝐶3𝑧(𝑢) sebagai berikut: 𝐶3𝑥(𝑢) = 2(1 − 𝑢)3 + 7,5(1 − 𝑢)𝑢2 + 2𝑢3,  𝐶3𝑦(𝑢) = 2(1 − 𝑢)3 + 7,5(1 − 𝑢)𝑢2 + 2𝑢3,  𝐶3𝑧(𝑢) = −1,5(1 − 𝑢)2(𝑢) − 2,25(1 − 𝑢)𝑢2 − 3𝑢3,  
dengan 0 ≤ 𝑢 ≤ 1 Gambar 4.2 (a).  

2) Kurva batas menggunakan kurva Bezier derajat empat 

Ditetapkan titik kontrol yaitu 𝑃0(2, 2, 0), 𝑃1(3,5, 3,5, −1,75), 𝑃2(−1,−1,−0,5), 𝑃3(3,5, 3,5, −2,5), dan 𝑃4(2, 2, −3) dengan menggunakan 

Persamaan (2.24) menghasilkan 𝐶4𝑥(𝑢), 𝐶4𝑦(𝑢), dan 𝐶4𝑧(𝑢) sebagai berikut. 𝐶4𝑥(𝑢) = 2(1 − 𝑢)4 + 14(1 − 𝑢)3(𝑢) − 6(1 − 𝑢)2𝑢2(𝑃2𝑥)  +14(1 − 𝑢)𝑢3 + 2𝑢4 𝐶4𝑦(𝑢) = 2(1 − 𝑢)4 + 14(1 − 𝑢)3(𝑢) − 6(1 − 𝑢)2𝑢2(𝑃2𝑦)  +14(1 − 𝑢)𝑢3 + 2𝑢4(𝑃4𝑦)  𝐶4𝑧(𝑢) = −7(1 − 𝑢)3(𝑢) − 3(1 − 𝑢)2𝑢2(𝑃2𝑧) −10(1 − 𝑢)𝑢3 − 3𝑢4 

 dengan 0 ≤ 𝑢 ≤ 1 Gambar 4.2 (b).  

3) Kurva batas menggunakan kurva Bezier derajat lima 
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Ditetapkan titik kontrol yaitu 𝑃0(2, 2, 0), 𝑃1(3,8, 3,5, −1,5), 𝑃2(0,8, −0,5, −0,5), 𝑃3(−0,8, 0,5, −3,5), 𝑃4(3,8, 3,5, −1,5) dan 𝑃5(2, 2, −3) 

dengan menggunakan Persamaan (2.25) menghasilkan 𝐶5𝑥(𝑢), 𝐶5𝑦(𝑢), dan 𝐶5𝑧(𝑢) sebagai berikut. 𝐶5𝑥(𝑢) = 2(1 − 𝑢)5 + 19(1 − 𝑢)4(𝑢) + 8(1 − 𝑢)3𝑢2 − 8(1 − 𝑢)2𝑢3  +5(1 − 𝑢)𝑢4(3.8) + 2𝑢5   𝐶5𝑦(𝑢) = (1 − 𝑢)5(2) + 17,5(1 − 𝑢)4(𝑢) − 5(1 − 𝑢)3𝑢2  +5(1 − 𝑢)2𝑢3 + 5(1 − 𝑢)𝑢4(3.5) + 2𝑢5  𝐶5𝑧(𝑢) = −7,5(1 − 𝑢)4(𝑢) − 5(1 − 𝑢)3𝑢2 − 35(1 − 𝑢)2𝑢3  −15(1 − 𝑢)𝑢4 − 3𝑢5   
dengan 0 ≤ 𝑢 ≤ 1 Gambar 4.2 (c).  

4) Kurva batas menggunakan kurva Bezier derajat enam 

Ditetapkan titik kontrol yaitu 𝑃0(2, 2, 0), 𝑃1(−0,8, −0,8, −0,5), 𝑃2(3,8, 3,5, −1,5), 𝑃3(−0,6, 0,6, −1,75), 𝑃4(3,8, 3,8, −2,5), 𝑃5(−0,4, −0,4, −2,9) dan 𝑃6(2, 2, −3) dengan menggunakan Persamaan 

(2.26) menghasilkan 𝐶6𝑥(𝑢), 𝐶6𝑦(𝑢), dan 𝐶6𝑧(𝑢) sebagai berikut. 

 𝐶6𝑥(𝑢) = 2(1 − 𝑢)6 − 4,8(1 − 𝑢)5(𝑢) + 57(1 − 𝑢)4𝑢2 − 12(1 − 𝑢)3𝑢3  +57(1 − 𝑢)2𝑢4 − 2,4(1 − 𝑢)𝑢5 + 2𝑢6  𝐶6𝑦(𝑢) = 2(1 − 𝑢)6 − 4,8(1 − 𝑢)5(𝑢) + 57(1 − 𝑢)4𝑢2 + 12(1 − 𝑢)3𝑢3  +57(1 − 𝑢)2𝑢4 − 2,4(1 − 𝑢)𝑢5 + 2𝑢6   𝐶6𝑧(𝑢) = (1 − 𝑢)6(0) − 3(1 − 𝑢)5(𝑢) − 22,5(1 − 𝑢)4𝑢2 − 35(1 − 𝑢)3𝑢3  −37,5(1 − 𝑢)2𝑢4 − 17,4(1 − 𝑢)𝑢5(𝑃5𝑧) − 3𝑢6   
 dengan 0 ≤ 𝑢 ≤ 1 Gambar 4.2 (d).  

c. Memutar kurva batas pada langkah b terhadap sumbu 𝑍 menggunakan 

Persamaan (2.28), maka diperoleh persamaan permukaan putar untuk masing-

masing kurva batas sebagai berikut. 

 𝑺3(𝑢, 𝜃) = 〈𝐶3𝑥(𝑢) cos 𝜃 , 𝐶3𝑦(𝑢) sin 𝜃 , 𝐶3𝑧(𝑢)〉 𝑺4(𝑢, 𝜃) = 〈𝐶4𝑥(𝑢) cos 𝜃 , 𝐶4𝑦(𝑢) sin 𝜃 , 𝐶4𝑧(𝑢)〉 𝑺5(𝑢, 𝜃) = 〈𝐶5𝑥(𝑢)) cos 𝜃 , 𝐶5𝑦(𝑢) sin 𝜃 , 𝐶5𝑧(𝑢)〉 (2.30) 
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𝑺6(𝑢, 𝜃) = 〈𝐶6𝑥(𝑢) cos 𝜃 , 𝐶6𝑦(𝑢) sin 𝜃 , 𝐶6𝑧(𝑢)〉 
dengan 0 ≤ 𝜃 ≤ 2𝜋 dan 0 ≤ 𝑢 ≤ 1. 

 

(a)kurva Bezier derajat tiga (b) kurva Bezier derajat empat (c) 

(d)kurva Bezier derajat lima (d) kurva Bezier derajat enam 

Gambar 4.2 Kurva batas Bezier bagian kaki 

d. Membangun lingkaran sebagai tutup alas bagian bawah kaki yang berpusat di 

titik (0,0,0) dan jari-jari 𝑟 = 2 cm dengan Persamaan (2.31) berikut: 

 𝑳(𝜃) = 〈2 cos 𝜃 , 2 sin 𝜃, 0〉 (2.31) 

Berikut visualisasi permukaan putar Bezier dan alas lingkaran ditunjukan 

pada Gambar (4.3). Script program Maple 18 permukaan putar Bezier dan alas 

lingkaran dapat dilihat pada Lampiran (B.1) 

 

 

(a)Kurva Bezier berderajat tiga; (b) kurva Bezier berderajat empat; 

(c) kurva Bezier berderajat lima (d) kurva Bezier berderajat enam 

Gambar 4.3 Variasi bagian kaki kotak hantaran 

e. Menduplikasi, mentranslasi atau merefleksi kaki yang telah dibangun melalui 

Persamaan (2.13), (2.17) atau (2.18) sebagai berikut. 

1) Prisma segi empat 
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Dari Persamaan (2.30) dengan titik pusat berada di titik (0, 0, 0), kemudian 

dilakukan translasi sejauh 5 cm terhadap sumbu 𝑋 dan 5 cm terhadap sumbu 𝑌 

menggunakan Persamaan (2.13), maka didapat titik baru yaitu 𝑡1(5, 5, 0). 

Dilakukan refleksi pada titik 𝑡1 terhadap bidang 𝑋0𝑍 menghasilkan titik 𝑡2(5, −5, 0) menggunakan Persamaan (2.17). Titik 𝑡1 direfleksi terhadap 

bidang 𝑌0𝑍 menghasilkan titik 𝑡3(−5, 5 ,0) menggunakan Persamaan (2.18). 

Setelah itu titik 𝑡2 direfleksi terhadap bidang 𝑌0𝑍 menghasilkan titik 𝑡4(−5,−5, 0) menggunakan Persamaan (2.18). Maka diperoleh persamaan 

permukaan putar dan alas lingkarang sebagai berikut: 𝑺3(𝑢, 𝜃)𝑡1 = 〈𝐶3𝑥(𝑢) cos 𝜃 + 5, 𝐶3𝑦(𝑢) sin 𝜃 + 5, 𝐶3𝑧(𝑢)〉  𝑺3(𝑢, 𝜃)𝑡2 = 〈𝐶3𝑥(𝑢) cos 𝜃 + 5, 𝐶3𝑦(𝑢) sin 𝜃 − 5, 𝐶3𝑧(𝑢)〉  𝑺3(𝑢, 𝜃)𝑡3 = 〈𝐶3𝑥(𝑢) cos 𝜃 − 5, 𝐶3𝑦(𝑢) sin 𝜃 + 5, 𝐶3𝑧(𝑢)〉  𝑺3(𝑢, 𝜃)𝑡4 = 〈𝐶3𝑥(𝑢) cos 𝜃 − 5, 𝐶3𝑦(𝑢) sin 𝜃 − 5, 𝐶3𝑧(𝑢)〉  
Visualisasi dengan program Maple dapat dilihat pada Gambar 4.4 (a). 

2) Prisma segi lima 

Melakukan hal yang sama seperti langkah 1 bagian e Subsubbab 4.1.1 dengan 

melakukan translasi sejauh 6 cm kearah sumbu 𝑋 dan 5 cm kearah sumbu 𝑌. 

Maka diperoleh persamaan permukaan putar dan alas lingkarang sebagai 

berikut: 𝑺4(𝑢, 𝜃)𝑡1 = 〈𝐶3𝑥(𝑢) cos 𝜃 + (6), 𝐶4𝑦(𝑢) sin 𝜃 + (5), 𝐶4𝑧(𝑢)〉 𝑺4(𝑢, 𝜃)𝑡2 = 〈𝐶3𝑥(𝑢) cos 𝜃 + (6), 𝐶4𝑦(𝑢) sin 𝜃 + (−5), 𝐶4𝑧(𝑢)〉 𝑺4(𝑢, 𝜃)𝑡3 = 〈𝐶3𝑥(𝑢) cos 𝜃 + (−6), 𝐶4𝑦(𝑢) sin 𝜃 + (5), 𝐶4𝑧(𝑢)〉 𝑺4(𝑢, 𝜃)𝑡4 = 〈𝐶3𝑥(𝑢) cos 𝜃 + (−6), 𝐶4𝑦(𝑢) sin 𝜃 + (−5), 𝐶4𝑧(𝑢)〉 
Visualisasi dengan program Maple dapat dilihat pada Gambar 4.4 (b). 

3) Prisma segi enam 

Melakukan hal yang sama seperti langkah 1 bagian e Subsubbab 4.1.1 dengan 

melakukan translasi sejauh 5 cm kearah sumbu 𝑋 dan 7 cm kearah sumbu 𝑌. 

Maka diperoleh persamaan permukaan putar dan alas lingkarang sebagai 

berikut: 𝑺5(𝑢, 𝜃)𝑡1 = 〈𝐶5𝑥(𝑢) cos 𝜃 + (5), 𝐶5𝑦(𝑢) sin 𝜃 + (7), 𝐶5𝑧(𝑢)〉 
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𝑺5(𝑢, 𝜃)𝑡2 = 〈𝐶5𝑥(𝑢) cos 𝜃 + (5), 𝐶5𝑦(𝑢) sin 𝜃 + (−7), 𝐶5𝑧(𝑢)〉 𝑺5(𝑢, 𝜃)𝑡3 = 〈𝐶5𝑥(𝑢) cos 𝜃 + (−5), 𝐶5𝑦(𝑢) sin 𝜃 + (7), 𝐶5𝑧(𝑢)〉 𝑺5(𝑢, 𝜃)𝑡4 = 〈𝐶5𝑥(𝑢) cos 𝜃 + (−5), 𝐶5𝑦(𝑢) sin 𝜃 + (−7), 𝐶5𝑧(𝑢)〉 
Visualisasi dengan program Maple dapat dilihat pada Gambar 4.4 (c). 

4) Prisma segi tujuh 

Melakukan hal yang sama seperti langkah 1 bagian e Subsubbab 4.1.1 dengan 

melakukan translasi sejauh 8 cm kearah sumbu 𝑋 dan 8 cm kearah sumbu 𝑌. 

Maka diperoleh persamaan permukaan putar dan alas lingkarang sebagai 

berikut: 𝑺6(𝑢, 𝜃)𝑡1 = 〈𝐶6𝑥(𝑢) cos 𝜃 + (8), 𝐶6𝑦(𝑢) sin 𝜃 + (8), 𝐶6𝑧(𝑢)〉 𝑺6(𝑢, 𝜃)𝑡2 = 〈𝐶6𝑥(𝑢) cos 𝜃 + (8), 𝐶6𝑦(𝑢) sin 𝜃 + (−8), 𝐶6𝑧(𝑢)〉 𝑺6(𝑢, 𝜃)𝑡3 = 〈𝐶6𝑥(𝑢) cos 𝜃 + (−8), 𝐶6𝑦(𝑢) sin 𝜃 + (8), 𝐶6𝑧(𝑢)〉 𝑺6(𝑢, 𝜃)𝑡4 = 〈𝐶6𝑥(𝑢) cos 𝜃 + (−8), 𝐶6𝑦(𝑢) sin 𝜃 + (−8), 𝐶6𝑧(𝑢)〉 
Visualisasi dengan program Maple dapat dilihat pada Gambar 4.4 (d). 

5) Prisma segi delapan 

Melakukan hal yang sama seperti langkah 1 bagian e Subsubbab 4.1.1 dengan 

melakukan translasi sejauh 10 cm kearah sumbu 𝑋 dan 10 cm kearah sumbu 𝑌. 

Maka diperoleh persamaan permukaan putar dan alas lingkarang sebagai 

berikut: 𝑺3(𝑢, 𝜃)𝑡1 = 〈𝐶3𝑥(𝑢) cos 𝜃 + (10), 𝐶3𝑦(𝑢) sin 𝜃 + (10), 𝐶3𝑧(𝑢)〉 𝑺3(𝑢, 𝜃)𝑡2 = 〈𝐶3𝑥(𝑢) cos 𝜃 + (10), 𝐶3𝑦(𝑢) sin 𝜃 + (−10), 𝐶3𝑧(𝑢)〉 𝑺3(𝑢, 𝜃)𝑡3 = 〈𝐶3𝑥(𝑢) cos 𝜃 + (−10), 𝐶3𝑦(𝑢) sin 𝜃 + (10), 𝐶3𝑧(𝑢)〉 𝑺3(𝑢, 𝜃)𝑡4 = 〈𝐶3𝑥(𝑢) cos 𝜃 + (−10), 𝐶3𝑦(𝑢) sin 𝜃 + (−10), 𝐶3𝑧(𝑢)〉 
Visualisasi dengan program Maple dapat dilihat pada Gambar 4.4 (e). 

Script program Maple 18 permukaan putar Bezier dan alas lingkaran dapat dilihat 

pada Lampiran (B.1) 
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(a)Model kaki kurva Bezier 𝑛 = 3 prisma segi empat; (b) Model kaki kurva Bezier 𝑛 = 4 

prisma segi lima; (c) Model kaki kurva Bezier 𝑛 = 5 prisma segi enam; (d) Model kaki 

kurva Bezier 𝑛 = 6 prisma segi tujuh; (e) Model kaki kurva Bezier 𝑛 = 6 prisma segi 

delapan; 

Gambar 4.4 Variasi model kaki deformasi tabung dengan kurva Bezier 

4.1.2 Modelisasi Bagian Badan Kotak Hantaran 

Bagian badan kotak hantaran terbentuk dari benda geometri dasar prisma 

segi-𝑎 yang bagian sisi tegaknya dideformasi menggunakan kurva bezier berderajat 𝑛 = 3, 4, 5, 6. Pada bagian badan dibagi menjadi dua bagian yang sama besar yaitu 

bagian bawah dan bagian atas (Gambar 4.5). Panjang masing-masing bagian yaitu 5 cm. Berikut langkah-langkah membangun bagian badan kotak hantaran. 

Y

X

Z

B

C

A

 

Gambar 4.5 Segmen-segmen bagian badan kotak hantaran 

a. Modelisasi bagian bawah 

Pada badan bagian bawah (segmen 𝐴𝐵̅̅ ̅̅ ) akan dibangun prisma segi-𝑎 (𝑎 =4,5,6,7,8) yang bagian sisi tegaknya dideformasi menggunakan kurva Bezier 

berderajat 𝑛 = 3, 4, 5, 6 dengan titik berat di 𝑂(0, 0, 𝑧0). Berikut langkah-langkah 

membangun deformasi prisma segi-𝑎 pada bagian bawah (segmen 𝐴𝐵̅̅ ̅̅ ).  

Bagian atas 

Bagian bawah 
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1) Prisma segi empat 

Langkah-langkah membangun deformasi prisma segi empat dengan teknik 

kurva Bezier sebagai berikut. 

a) Misal diberikan segmen garis 𝑂𝑂′̅̅ ̅̅ ̅ = 𝑡 dengan 𝑡 = 5 pada sumbu 𝑍. Diketahui 

segmen garis 𝑂𝑀̅̅ ̅̅ ̅  disumbu 𝑌 dengan titik koordinat 𝑂(0, 0, 0) dan 𝑀(0, 14, 0) maka persamaan parametrik 𝑂𝑀̅̅ ̅̅ ̅ yang terbentuk dengan 

menggunakan Persamaan (2.3). 𝑂𝑀̅̅ ̅̅ ̅ = [𝑥𝑦𝑧] = 𝑡 [ 0140 ] + (1 − 𝑡) [000] = [ 014𝑡0 ] 
Diperlukan sebanyak empat segmen garis untuk membentuk poligon segi 

empat. Segmen 𝑂𝑀̅̅ ̅̅ ̅ merupakan segmen awal untuk membentuk poligon segi 

empat. 

b) Membentuk titik berat prisma segi empat di 𝑂(0, 0, 0), maka perlu mentranslasi 

segmen 𝑂𝑀̅̅ ̅̅ ̅ sebesar 7 cm kearah sumbu 𝑋 negatif dan 7 cm kearah sumbu 𝑌 

negatif dengan Persamaan (2.13). Sehingga diperoleh segmen 𝑂𝑀̅̅ ̅̅ ̅  menjadi 𝑀1(−7,14𝑡 − 7, 0). Menduplikasi dan merefleksi titik segmen 𝑂𝑀̅̅ ̅̅ ̅ terhadap 

bidang 𝑋𝑂𝑍 dengan Persamaan (2.17) berikut: 

𝑂𝑀2̅̅ ̅̅ ̅̅ = [𝑥2𝑦2𝑧2] = 𝐴𝑋𝑂𝑍𝑀1 = [1 0 00 −1 00 0 1] [ 014𝑡0 ] = [ 0−14𝑡0 ] 
Diperoleh segmen baru yaitu 𝑂𝑀2̅̅ ̅̅ ̅̅  (0, −14𝑡, 0). Mentranslasi segmen 𝑂𝑀2̅̅ ̅̅ ̅̅  

sebesar 7 cm kearah sumbu 𝑋 positif dan 7 cm kearah sumbu 𝑌 positif dengan 

Persamaan (2.13). Sehingga diperoleh segmen 𝑂𝑀̅̅ ̅̅ ̅  menjadi 𝑀2(−7,−14𝑡 +7, 0). Menduplikasi dan merotasi titik segmen 𝑂𝑀̅̅ ̅̅ ̅ terhadap titik berat 𝑂 

dengan sudut 𝜃 = (2𝜋4 )°
 berlawanan arah jarum jam menggunakan Persamaan 

(2.15) seperti berikut: 

𝑂𝑀3̅̅ ̅̅ ̅̅ = [𝑥3𝑦3𝑧3] = [cos 𝜃 − sin 𝜃 0sin 𝜃 cos 𝜃 00 0 1] [ 014𝑡0 ] = [−14𝑡00 ] 
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Diperoleh segmen baru yaitu 𝑂𝑀3̅̅ ̅̅ ̅̅  (−14𝑡, 0, 0). Mentraslasi titik segmen 𝑂𝑀3̅̅ ̅̅ ̅̅  sebesar 7 cm kearah sumbu 𝑋 positif dan 7 cm kearah sumbu 𝑌 negatif 

dengan Persamaan (2.13), sehingga diperoleh titik 𝑂𝑀3̅̅ ̅̅ ̅̅  menjadi 𝑀3 (−14𝑡 +7,−7, 0). Menduplikasi dan merefleksi titik pada segmen 𝑂𝑀3̅̅ ̅̅ ̅̅  terhadap 

bidang 𝑌𝑂𝑍 menggunakan Persamaan (2.18) menghasilkan titik segmen baru 

yaitu 𝑂𝑀4̅̅ ̅̅ ̅̅  seperti berikut: 

𝑂𝑀4̅̅ ̅̅ ̅̅ = [𝑥4𝑦4𝑧4] = 𝐴𝑌𝑂𝑍𝑂𝑀3̅̅ ̅̅ ̅̅ = [−1 0 00 1 00 0 1] [−14𝑡00 ] = [14𝑡00 ] 

Diperoleh segmen baru yaitu 𝑂𝑀4̅̅ ̅̅ ̅̅  (14𝑡, 0, 0). Mentranslasi segmen 𝑂𝑀4̅̅ ̅̅ ̅̅  

sebesar 7 cm kearah sumbu 𝑋 negatif dan 7 cm kearah sumbu 𝑌 positif dengan 

Persamaan (2.13), sehingga diperoleh titik 𝑂𝑀4̅̅ ̅̅ ̅̅  menjadi 𝑀4 (14𝑡 − 7,7, 0). 

c) Menduplikasi dan mentrnaslasi setiap titik segmen 𝑀1, 𝑀2, … ,𝑀4 terhadap 

sumbu Z sebesar 𝑡 dengan 𝑡 = 5 menggunakan Persamaan (2.13). terbentuk 

titik berat baru yaitu 𝑂′(0,0, 5). Masing-masing titik segmen baru yang 

terbentuk yaitu 𝑀1′(−7,14𝑡 − 7, 5),𝑀2′(−7,−14𝑡 − 7, 5),𝑀3′(−14𝑡 +7,−7, 5), dan 𝑀4′(14𝑡 − 7,−7, 5). 
d) Menginterpolasi segmen 𝑀1 dengan 𝑀2 menggunakan Persamaan (2.4) untuk 

menghasilkan bidang poligon segi empat sebagai tutup alas bagian bawah 

prisma segi empat. 

e) Membentuk kurva batas Bezier berderajat 𝑛 = 3, 4, 5, 6 dengan mengambil 

dua titik yang bersesuaian. Kurva batas dari kurva Bezier prisma segi empat 

dibangun oleh dua titik tetap 𝑃0 dan 𝑃𝑛, serta 𝑛 − 1 titik kontrol yang terletak 

diantaran 𝑃0 dan 𝑃𝑛. Titik 𝑃0 dan 𝑃𝑛 diperoleh dengan mendilatasi titik 𝑀1 dan 𝑀1′dengan skala 𝑘1 = 0, 𝑘2 = 12  dan 𝑘3 = 1. Koordinat titik 𝑃0 dan 𝑃𝑛 

dituliskan sebagai berikut: 

𝑃0 = [𝑥0𝑦0𝑧0] = [0 0 00 12 00 0 1] [−7140 ] = [−770 ], 
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𝑃𝑛 = [𝑥𝑛𝑦𝑛𝑧𝑛] = [0 0 00 12 00 0 1] [−7145 ] = [−775 ], 
Sehingga diperoleh 𝑃0 (−7,7,0) dan 𝑃𝑛 (−7, 7, 5). Kurva batas dari kurva 

Bezier berderajat 𝑛 = 3,4,5,6 adalah sebagai berikut. 

(1) Kurva batas menggunakan kurva Bezier derajat tiga  

Ditetapkan titik kontrol yaitu 𝑃0(−7, 7, 0), 𝑃1(−6,5, 6,5 2.5), 𝑃2(−8,4, 8,4, 5) dan 𝑃3(−7, 7, 5) dengan menggunakan Persamaan (2.23) 

menghasilkan 𝐶3𝑥(𝑢), 𝐶3𝑦(𝑢), dan 𝐶3𝑧(𝑢) sebagai berikut. 𝐶3𝑥(𝑢) = −7(1 − 𝑢)3(𝑃0𝑥) − 19,5(1 − 𝑢)2(𝑢) − 25,2(1 − 𝑢)𝑢2  −7𝑢3,  𝐶3𝑦(𝑢) = 7(1 − 𝑢)3(𝑃0𝑦) + 19,5(1 − 𝑢)2(𝑢) + 25,2(1 − 𝑢)𝑢2  +7𝑢3,  𝐶3𝑧(𝑢) = 7,5(1 − 𝑢)2(𝑢) + 15(1 − 𝑢)𝑢2 + 5𝑢3,  
dengan 0 ≤ 𝑢 ≤ 1 Gambar 4.6 (a).  

(2) Kurva batas menggunakan kurva Bezier derajat empat 

Ditetapkan titik kontrol yaitu 𝑃0(−7, 7, 0), 𝑃1(−8,9, 8,9, 2,5), 𝑃2(−7,8, 7,8, 2,5), 𝑃3(−7,4, 7,4, 5), dan 𝑃4(−7, 7, 5) dengan 

menggunakan Persamaan (2.24) menghasilkan 𝐶4𝑥(𝑢), 𝐶4𝑦(𝑢), dan 𝐶4𝑧(𝑢) sebagai berikut. 𝐶4𝑥(𝑢) = −7(1 − 𝑢)4 − 35,6(1 − 𝑢)3(𝑢) − 46.8(1 − 𝑢)2𝑢2  −29,6(1 − 𝑢)𝑢3 − 7𝑢4  𝐶4𝑦(𝑢) = 7(1 − 𝑢)4(𝑃0𝑦) + 35,6(𝑢)(𝑃1𝑦) + 46,8(1 − 𝑢)2𝑢2  +29,6(1 − 𝑢)𝑢3 + 7𝑢4  𝐶4𝑧(𝑢) = 10(1 − 𝑢)3(𝑢) + 15(1 − 𝑢)2𝑢2 + 20(1 − 𝑢)𝑢3 + 5𝑢4  

dengan 0 ≤ 𝑢 ≤ 1 Gambar 4.6 (b).  

(3) Kurva batas menggunakan kurva Bezier derajat lima 

Ditetapkan titik kontrol yaitu 𝑃0(−7, 7, 0), 𝑃1(−9,8, 9,8, 2), 𝑃2(−5,6, 5,6, 3), 𝑃3(−7,2, 7,2, 4), 𝑃4(−8,6, 8,6, 5) dan 𝑃5(−7, 7, 5) 
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dengan menggunakan Persamaan (2.25) menghasilkan 𝐶5𝑥(𝑢), 𝐶5𝑦(𝑢), 
dan 𝐶5𝑧(𝑢) sebagai berikut. 𝐶5𝑥(𝑢) = −7(1 − 𝑢)5 − 49(1 − 𝑢)4(𝑢) − 56(1 − 𝑢)3𝑢2  −72(1 − 𝑢)2𝑢3 − 43(1 − 𝑢)𝑢4 − 7𝑢5,  𝐶5𝑦(𝑢) = 7(1 − 𝑢)5 + 49(1 − 𝑢)4(𝑢) + 56(1 − 𝑢)3𝑢2  +72(1 − 𝑢)2𝑢3 + 43(1 − 𝑢)𝑢4 + 7𝑢5,   𝐶5𝑧(𝑢) = 10(1 − 𝑢)4(𝑢) + 30(1 − 𝑢)3𝑢2 + 40(1 − 𝑢)2𝑢3  +25(1 − 𝑢)𝑢4 + 5𝑢5,   
dengan 0 ≤ 𝑢 ≤ 1 Gambar 4.6 (c).  

(4) Kurva batas menggunakan kurva Bezier derajat enam 

Ditetapkan titik kontrol yaitu 𝑃0(−7, 7, 0), 𝑃1(−5,6, −5,6, 1,5), 𝑃2(−9,8, 9,8, 2,5), 𝑃3(−6,6, 6,6, 3,5), 𝑃4(−5,6, 5,6, 3,5), 𝑃5(−8,6, −8,6, 5) dan 𝑃6(−7, 7, 5) dengan menggunakan Persamaan 

(2.26) menghasilkan 𝐶6𝑥(𝑢), 𝐶6𝑦(𝑢), dan 𝐶6𝑧(𝑢) sebagai berikut. 𝐶6𝑥(𝑢) = −7(1 − 𝑢)6 − 33,6(1 − 𝑢)5(𝑢) − 147(1 − 𝑢)4𝑢2  −132(1 − 𝑢)3𝑢3 − 84(1 − 𝑢)2𝑢4 − 51,6(1 − 𝑢)𝑢5  −7𝑢6  𝐶6𝑦(𝑢) = 7(1 − 𝑢)6 + 33,6(1 − 𝑢)5(𝑢) + 147(1 − 𝑢)4𝑢2  +132(1 − 𝑢)3𝑢3 + 84(1 − 𝑢)2𝑢4 + 51,6(1 − 𝑢)𝑢5  +7𝑢6  𝐶6𝑧(𝑢) = 9(1 − 𝑢)5(𝑢) + 37,5(1 − 𝑢)4𝑢2 + 70(1 − 𝑢)3𝑢3  +52,5(1 − 𝑢)2𝑢4 + 30(1 − 𝑢)𝑢5 + 5𝑢6(𝑃6𝑧)   
dengan 0 ≤ 𝑢 ≤ 1 Gambar 4.6 (d).  

f) Membangun bidang prisma segi empat dari kurva batas Bezier. Penentuan 

kurva batas Bezier pada prisma segi empat dibagi menjadi dua yaitu kurva 

batas dengan satu jenis kurva dan kurva batas dengan dua jenis kurva. Berikut 

ini langkah-langkah dalam membangun bidang dengan satu jenis kurva dan dua 

jenis kurva. 
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2)  

(a)Kurva batas Bezier derajat tiga (b) Kurva batas Bezier derajat empat 

(c) Kurva batas Bezier derajat lima (d) Kurva batas Bezier derajat enam 

Gambar 4.6 Kurva batas Bezier badan bagian bawah prisma segi empat 

(1) Membangun bidang dengan satu jenis kurva  

Menduplikasi dan merefleksi kurva batas pada langkah e terhadap bidang 𝑋𝑂𝑍 melalui Persamaan (2.17). Hal ini dilakukan untuk memberikan 

kurva batas yang simetris. Diperoleh kurva batas hasil refleksi sebagai 

berikut: 

𝑪(𝑛)2(𝑢) = [𝐶(𝑛)𝑥2(𝑢)𝐶(𝑛)𝑦2(𝑢)𝐶(𝑛)𝑧2(𝑢)] = [1 0 00 −1 00 0 1] [𝐶(𝑛)𝑥1(𝑢)𝐶(𝑛)𝑦1(𝑢)𝐶(𝑛)𝑧1(𝑢)] = [ 𝐶(𝑛)𝑥2(𝑢)−𝐶(𝑛)𝑦2(𝑢)𝐶(𝑛)𝑧2(𝑢) ] 
Menginterpolasi kurva batas 𝐶𝑑(𝑛)1(𝑢) terhadap 𝐶𝑑(𝑛)2(𝑢) menggunakan 

Persamaan (2.27) untuk membangun bidang prisma segi empat hasil 

deformasi sisi lengkung. 𝑝𝑔1 = (𝐶(𝑛)𝑥1(𝑢)𝑣 + (1 − 𝑣) (𝐶(𝑛)𝑥2(𝑢)) , 𝐶(𝑛)𝑦1(𝑢)𝑣 + (1 −𝑣) (−𝐶(𝑛)𝑦2(𝑢)) , 𝐶(𝑛)𝑧1(𝑢)𝑣 + (1 − 𝑣) (𝐶(𝑛)𝑧2(𝑢)))  

Menduplikasi dan merefleksi bidang 𝑝𝑔1 terhadap bidang 𝑌𝑂𝑍 

menggunakan Persamaan (2.18), diperoleh bidang 𝑝𝑔2. Menduplikasi dan 

merotasi bidang 𝑝𝑔1 terhadap titik berat 𝑂 dengan sudut 𝜃 = (2𝜋4 )°
 

berlawanan arah jarum jam menggunakan Persamaan (2.15), diperoleh 

bidang 𝑝𝑔3. Menduplikasi dan merefleksi bidang 𝑝𝑔2 terhadap bidang 𝑋𝑂𝑍 menggunakan Persamaan (2.17), diperoleh bidang 𝑝𝑔4. Dengan 
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demikian terbentuk hasil deformasi prisma dengan satu jenis kurva Bezier 

(Gambar 4.7). ). Script program Maple 18 permukaan badan bawah prisma 

segi empat dapat dilihat pada Lampiran (B.2 a). 

 

(a)Model Bezier derajat tiga (b) Model Bezier derajat empat 

(c) Model Bezier derajat lima (d) Model Bezier derajat enam 

Gambar 4.7 Variasi badan bagian bawah dengan satu jenis Bezier 

(2) Membangun bidang dengan dua jenis kurva 

Misal diperoleh persamaan kurva batas sebagai berikut. 𝑘𝑏1 = (𝐶(𝑛)𝑥(𝑢), 𝐶(𝑛)𝑦(𝑢), 𝐶(𝑛)𝑧(𝑢)) 𝑘𝑏2 = (𝐶(𝑛)𝑥(𝑢), 𝐶(𝑛)𝑦(𝑢), 𝐶(𝑛)𝑧(𝑢)) 

Merefleksi kurva batas 𝑘𝑏2 terhadap bidang 𝑌𝑂𝑍 menggunakan 

Persamaan (2.18). Merefleksi 𝑘𝑏1 terhadap bidang 𝑋𝑂𝑍 dan 𝑌𝑂𝑍 

menggunakan Persamaan (2.17) dan (2.18) menghasilkan 𝑘𝑏3. 𝑘𝑏2 = ((𝐶(𝑛)𝑥(𝑢)), −𝐶(𝑛)(𝑢), 𝐶(𝑛)𝑧(𝑢)) 𝑘𝑏3 = (−𝐶(𝑛)𝑥(𝑢), (−𝐶(𝑛)𝑦(𝑢)), 𝐶(𝑛)𝑧(𝑢)) 

Menduplikasi dan merefleksi 𝑘𝑏2 terhadap bidang 𝑋𝑂𝑍 dan 𝑌𝑂𝑍 

menggunakan Persamaan (2.17) dan (2.18) menghasilkan 𝑘𝑏3 dan 𝑘𝑏4.  𝑘𝑏4 = (−𝐶(𝑛)𝑥(𝑢), (𝐶(𝑛)𝑦(𝑢)), 𝐶(𝑛)𝑧(𝑢)) 

 Menginterpolasi kurva batas 𝑘𝑏1 dengan 𝑘𝑏2, kurva batas 𝑘𝑏2 

dengan 𝑘𝑏3, sampai dengan 𝑘𝑏4 dengan 𝑘𝑏1. Sehingga diperoleh bidang 

seperti pada (Gambar 4.8). Script program Maple 18 permukaan badan 

bawah prisma segi empat dapat dilihat pada Lampiran (B.2 a). 
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Gambar 4.8 Variasi badan bagian bawah dengan dua jenis Bezier 

3) Prisma segi lima 

Langkah-langkah membangun deformasi prisma segi lima dengan teknik kurva 

Bezier sebagai berikut. 

a) Misal diberikan segmen garis 𝑂𝑂′̅̅ ̅̅ ̅ = 𝑡 dengan 𝑡 = 5 pada sumbu 𝑍. Diketahui 

segmen garis 𝑂𝑀̅̅ ̅̅ ̅ disumbu 𝑌 dengan titik koordinat 𝑂(0,0,0) dan 𝑀(0,0,0) maka persamaan parametrik 𝑂𝑀̅̅ ̅̅ ̅ yang terbentuk dengan 

menggunakan Persamaan (2.3). 𝑂𝑀̅̅ ̅̅ ̅ = [𝑥𝑦𝑧] = 𝑡 [ 0140 ] + (1 − 𝑡) [000] = [ 014𝑡0 ] 
Diperlukan sebanyak lima segmen garis untuk membentuk poligon segi lima. 

Segmen 𝑂𝑀̅̅ ̅̅ ̅ merupakan segmen awal untuk membentuk poligon segi lima. 

b) Membentuk titik berat prisma segi lima di 𝑂(0, 0, 0), maka perlu mentranslasi 

segmen 𝑂𝑀̅̅ ̅̅ ̅ sebesar 9,6 cm kearah sumbu 𝑋 positif dan 7 cm kearah sumbu 𝑌 

negatif dengan Persamaan (2.13). Sehingga diperoleh segmen 𝑂𝑀̅̅ ̅̅ ̅  menjadi 𝑂𝑀1̅̅ ̅̅ ̅̅ (9,6,14𝑡 − 7, 𝑧0). Menduplikasi dan merotasi titik pada segmen 𝑂𝑀̅̅ ̅̅ ̅ 

terhadap titik berat 𝑂 dengan sudut 𝜃 = (2𝜋5 )°
 berlawanan arah jarum jam 

menggunakan Persamaan (2.15) menghasilkan segmen 𝑂𝑀2̅̅ ̅̅ ̅̅  seperti berikut: 

𝑂𝑀2̅̅ ̅̅ ̅̅ = [𝑥2𝑦2𝑧2] = [cos 𝜃 − sin 𝜃 0sin 𝜃 cos 𝜃 00 0 1] [ 0140 ] = [−13,3𝑡4,3𝑡0 ] 
Sehingga diperoleh titik pada segmen 𝑂𝑀2̅̅ ̅̅ ̅̅ (−13,3𝑡, 4,3𝑡, 0). Metranslasi titik 

pada segmen 𝑂𝑀2̅̅ ̅̅ ̅̅  sebesar 9,6 cm kearah sumbu 𝑋 positif dan 7 cm kearah 

sumbu 𝑌 positif, sehingga didapat 𝑀2(−13,3𝑡 + 9,6, 4,3𝑡 + 7, 0).  

Menduplikasi dan merefleksi titik pada segmen 𝑀2 terhadap bidang 𝑋𝑂𝑍 

menggunakan Persamaan (2.17) menghasilkan titik pada segmen 𝑀3. 
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𝑀3 = [𝑥3𝑦3𝑧3] = 𝐴𝑋𝑂𝑍𝑀2 = [1 0 00 −1 00 0 1] [−13,3𝑡 + 9,64,3𝑡 + 70 ] = [−13,3𝑡 + 9,6−4,3𝑡 − 70 ] 
Menduplikasi dan merotasi titik pada segmen 𝑂𝑀2̅̅ ̅̅ ̅̅  terhadap titik berat 𝑂 

dengan sudut 𝜃 = (2𝜋5 )°
berlawanan arah jarum jam menggunakan Persamaan 

(2.15) menghasilkan titik pada segmen 𝑂𝑀4̅̅ ̅̅ ̅̅ . 
𝑂𝑀4̅̅ ̅̅ ̅̅ = [𝑥4𝑦4𝑧4] = [cos 𝜃 − sin 𝜃 0sin 𝜃 cos 𝜃 00 0 1] [−13,34,30 ] = [−8,22−11,30 ] 

Metranslasi segmen 𝑂𝑀4̅̅ ̅̅ ̅̅  sebesar 3,7  cm kearah sumbu 𝑋 negatif dan 11.3 cm 

kearah sumbu 𝑌 positif, sehingga didapat 𝑀4(−8,22𝑡 − 3,7, −11,3𝑡 + 11,3,0).  Menduplikasi dan merefleksi titik titik pada segmen 𝑀4 terhadap bidang 𝑋𝑂𝑍 menggunakan Persamaan (2.17) menghasilkan titik pada segmen 𝑀5. 

𝑀5 = [𝑥3𝑦3𝑧3] = 𝐴𝑋𝑂𝑍𝑀4 = [1 0 00 −1 00 0 1] [ −8,22𝑡 − 3,7−11,3𝑡 + 11,30 ] = [−8,22𝑡 − 3,711,3𝑡 − 11,30 ] 
c) Menduplikasi dan mentranslasi setiap segmen 𝑀1, 𝑀2, … ,𝑀5 yang terbentuk 

terhadap sumbu Z sebesar 𝑡 dengan 𝑡 = 5 menggunakan Persamaan (2.13), 

sehingga terbentuk titik berat baru yaitu 𝑂′(0,0, 𝑧0 + 𝑡). Masing-masing 

segmen baru yang terbentuk yaitu 𝑀1′(9,6,14𝑡 − 7, 5),  𝑀2′(−13,3𝑡 +9,6, 4,3𝑡 + 7, 5),  𝑀3′(−13,3 + 9,6, −4,3 − 7, 5), 𝑀4′(−8,22𝑡 −3,7, −11,3 + 11,3, 5), dan 𝑀5′(−8,22𝑡 − 3,7, 11,3𝑡 − 11,3, 5). 
d) Menginterpolasi segmen 𝑀2 dengan 𝑀3 dan 𝑀4 dengan 𝑀5 menggunakan 

Persamaan (2.4) untuk menghasilkan bidang poligon segi lima sebagai tutup 

alas bagian bawah prisma segi lima. 

e) Membentuk kurva batas dari kurva Bezier berderajat 𝑛 = 3, 4, 5, 6 dengan 

mengambil dua titik yang bersesuaian. Kurva batas dari kurva Bezier prisma 

segi lima dibangun oleh dua titik tetap 𝑃0 dan 𝑃𝑛, serta 𝑛 − 1 titik kontrol yang 

terletak diantaran 𝑃0 dan 𝑃𝑛. Titik 𝑃0 dan 𝑃𝑛 diperoleh dengan mendilatasi titik 
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𝑀1 dan 𝑀1′dengan skala 𝑘1 = 0, 𝑘2 = 12  dan 𝑘3 = 1. Koordinat titik 𝑃0 dan 𝑃𝑛 dituliskan sebagai berikut: 

𝑃0 = [𝑥1𝑦1𝑧1] = [0 0 00 12 00 0 1] [9,6140 ] = [9,670 ], 
𝑃𝑛 = [𝑥𝑗′𝑦𝑗′𝑧𝑗′] = [0 0 00 12 00 0 1] [9,6145 ] = [9,675 ], 

Sehingga diperoleh 𝑃0(9,6,7,0) dan 𝑃𝑛(9,6,7,5). Kurva batas dari kurva Bezier 𝑛 = 3,4,5,6 adalah sebagai berikut: 

(1) Kurva batas menggunakan kurva Bezier derajat tiga  

Ditetapkan titik kontrol yaitu 𝑃0(9,6, 7, 0), 𝑃1(8,8, 6,35, 2,5), 𝑃2(10,8, 7,9, 4) dan 𝑃3(9,6, 7, 5) dengan menggunakan Persamaan (2.23) 

menghasilkan 𝐶3𝑥(𝑢), 𝐶3𝑦(𝑢), dan 𝐶3𝑧(𝑢) sebagai berikut. 𝐶3𝑥(𝑢) = 9,6(1 − 𝑢)3 + 26,4(1 − 𝑢)2(𝑢) + 32,4(1 − 𝑢)𝑢2 + 9,6𝑢3,  𝐶3𝑦(𝑢) = 7(1 − 𝑢)3 + 19,05(1 − 𝑢)2(𝑢) + 23,7(1 − 𝑢)𝑢2 + 7𝑢3,  𝐶3𝑧(𝑢) = 7,5(1 − 𝑢)2(𝑢) + 12(1 − 𝑢)𝑢2 + 5𝑢3,  
dengan 0 ≤ 𝑢 ≤ 1 Gambar 4.9 (a).  

(2) Kurva batas menggunakan kurva Bezier derajat empat 

Ditetapkan titik kontrol yaitu 𝑃0(9,6, 7, 0), 𝑃1(10,2, 7,4, 2,5), 𝑃2(8,4, 6,2, 3,5), 𝑃3(9,4, 6,8, 4,5), dan 𝑃4(9,6, 7, 5) dengan menggunakan 

Persamaan (2.24) menghasilkan 𝐶4𝑥(𝑢), 𝐶4𝑦(𝑢), dan 𝐶4𝑧(𝑢) sebagai 

berikut: 𝐶4𝑥(𝑢) = 9,6(1 − 𝑢)4 + 40,8(1 − 𝑢)3(𝑢) + 50,4(1 − 𝑢)2𝑢2  +37,6(1 − 𝑢)𝑢3 + 9,6𝑢4  𝐶4𝑦(𝑢) = 7(1 − 𝑢)4 + 29,6(1 − 𝑢)3(𝑢) + 37,2(1 − 𝑢)2𝑢2  +27,2(1 − 𝑢)𝑢3 + 7𝑢4  𝐶4𝑧(𝑢) = 10(1 − 𝑢)3(𝑢) + 21(1 − 𝑢)2𝑢2 + 18(1 − 𝑢)𝑢3 + 5𝑢4  

dengan 0 ≤ 𝑢 ≤ 1 Gambar 4.9 (b).  

(3) Kurva batas menggunakan kurva Bezier derajat lima 
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Ditetapkan titik kontrol yaitu 𝑃0(9,6, 7, 0), 𝑃1(10,7, 7,8, 2), 𝑃2(8,4, 61, 2), 𝑃3(9,8, 7,2, 3), 𝑃4(10,5, 7,6, 4) dan 𝑃5(9,6, 7, 5) dengan menggunakan 

Persamaan (2.25) menghasilkan 𝐶5𝑥(𝑢), 𝐶5𝑦(𝑢), dan 𝐶5𝑧(𝑢) sebagai 

berikut: 𝐶5𝑥(𝑢) = 9,6(1 − 𝑢)5 + 53,5(1 − 𝑢)4(𝑢) + 84(1 − 𝑢)3𝑢2  +98(1 − 𝑢)2𝑢3 + 52,5(1 − 𝑢)𝑢4 + 9,6𝑢5  𝐶5𝑦(𝑢) = 7(1 − 𝑢)5 + 39(1 − 𝑢)4(𝑢) + 61(1 − 𝑢)3𝑢2  +72(1 − 𝑢)2𝑢3 + 38(1 − 𝑢)𝑢4 + 7𝑢5  𝐶5𝑧(𝑢) = 10(1 − 𝑢)4(𝑢) + 20(1 − 𝑢)3𝑢2 + 30(1 − 𝑢)2𝑢3  +20(1 − 𝑢)𝑢4 + 5𝑢5,   
dengan 0 ≤ 𝑢 ≤ 1 Gambar 4.9 (c).  

(4) Kurva batas menggunakan kurva Bezier derajat enam 

Ditetapkan titik kontrol yaitu 𝑃0(9,6, 7, 0), 𝑃1(8,8, 6,4, 0), 𝑃2(10,4, 7,6, 2,5), 𝑃3(8,4, 6,2, 3), 𝑃4(7,6, 5,4, 4), 𝑃5(8,8, 6,5, 5) dan 𝑃6(9,6, 7, 5) dengan menggunakan Persamaan (2.26) menghasilkan 𝐶6𝑥(𝑢), 𝐶6𝑦(𝑢), dan 𝐶6𝑧(𝑢) sebagai berikut. 𝐶6𝑥(𝑢) = 9,6(1 − 𝑢)6 + 52,8(1 − 𝑢)5(𝑢) + 156(1 − 𝑢)4𝑢2  +168(1 − 𝑢)3𝑢3 + 114(1 − 𝑢)2𝑢4 + 52,8(1 − 𝑢)𝑢5  +9,6𝑢6  𝐶6𝑦(𝑢) = 7(1 − 𝑢)6 + 38,4(1 − 𝑢)5(𝑢) + 114(1 − 𝑢)4𝑢2  +124(1 − 𝑢)3𝑢3 + 81(1 − 𝑢)2𝑢4 + 39(1 − 𝑢)𝑢5 + 7𝑢6   𝐶6𝑧(𝑢) = 37,5(1 − 𝑢)4𝑢2 + 60(1 − 𝑢)3𝑢3 + 60(1 − 𝑢)2𝑢4  +30(1 − 𝑢)𝑢5 + 5𝑢6  

dengan 0 ≤ 𝑢 ≤ 1 Gambar 4.9 (d).  

f) Menduplikasi dan merefleksi kurva batas pada langkah e terhadap bidang 𝑋𝑂𝑍 

melalui Persamaan (2.17). Hal ini dilakukan untuk memberikan kurva batas 

yang simetris. Diperoleh kurva batas hasil refleksi sebagai berikut: 

𝑪(𝑛)2(𝑢) = [𝐶(𝑛)𝑥2(𝑢)𝐶(𝑛)𝑦2(𝑢)𝐶(𝑛)𝑧2(𝑢)] = [1 0 00 −1 00 0 1] [𝐶(𝑛)𝑥1(𝑢)𝐶(𝑛)𝑦1(𝑢)𝐶(𝑛)𝑧1(𝑢)] = [ 𝐶(𝑛)𝑥2(𝑢)−𝐶(𝑛)𝑦2(𝑢)𝐶(𝑛)𝑧2(𝑢) ] 
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(a)Kurva batas Bezier derajat tiga (b) Kurva batas Bezier derajat empat 

(c) Kurva batas Bezier derajat lima (d) Kurva batas Bezier derajat enam 

Gambar 4.9 Kurva batas Bezier badan bagian bawah prisma segi lima 

g) Menginterpolasi kurva batas 𝑪(𝑛)1(𝑢) terhadap 𝑪(𝑛)2(𝑢) menggunakan 

Persamaan (2.27) untuk membangun bidang prisma segi empat beraturan hasil 

deformasi dengan sisi lengkung. 𝑝𝑔1 = (𝐶(𝑛)𝑥1(𝑢)𝑣 + (1 − 𝑣) (𝐶(𝑛)𝑥2(𝑢)) , 𝐶(𝑛)𝑦1(𝑢)𝑣 + (1 −𝑣) (−𝐶(𝑛)𝑦2(𝑢)) , 𝐶(𝑛)𝑧1(𝑢)𝑣 + (1 − 𝑣) (𝐶(𝑛)𝑧2(𝑢)))  

Menduplikasi dan merotasi bidang 𝑝𝑔1 terhadap titik berat 𝑂 dengan sudut 𝜃 = (2𝜋5 )°
 berlawanan arah jarum jam menggunakan Persamaan (2.15), 

diperoleh bidang 𝑝𝑔2. Menduplikasi dan merefleksi bidang 𝑝𝑔2 terhadap 

bidang 𝑋𝑂𝑍 menggunakan Persamaan (2.17), diperoleh bidang 𝑝𝑔3. 

Menduplikasi dan merotasi bidang 𝑝𝑔2 terhadap titik berat 𝑂 dengan sudut 𝜃 = (2𝜋5 )°
 berlawanan arah jarum jam menggunakan Persamaan (2.15), 

diperoleh bidang 𝑝𝑔4. Menduplikasi dan merefleksi bidang 𝑝𝑔2 terhadap 

bidang 𝑋𝑂𝑍 menggunakan Persamaan (2.17), diperoleh bidang 𝑝𝑔5. Dengan 

demikian terbentuk hasil deformasi prisma dengan sisi lengkung (Gambar 

4.10). Script program Maple 18 permukaan badan bawah prisma segi lima 

dapat dilihat pada Lampiran (B.2 b). 

DIGITAL REPOSITORY UNIVERSITAS JEMBER

DIGITAL REPOSITORY UNIVERSITAS JEMBER



41 

 

 

 

 

(a)Model Bezier derajat tiga (b) Model Bezier derajat empat 

(c) Model Bezier derajat lima (d) Model Bezier derajat enam 

Gambar 4.10 Variasi badan bagian bawah prisma segi lima 

4) Prisma segi enam  

Langkah-langkah membangun deformasi prisma segi enam dengan teknik 

kurva Bezier sebagai berikut. 

a) Misal diberikan segmen garis 𝑂𝑂′̅̅ ̅̅ ̅ = 𝑡 dengan 𝑡 = 5 pada sumbu 𝑍. Diketahui 

segmen garis 𝑂𝑀̅̅ ̅̅ ̅  di sumbu 𝑌 dengan titik koordinat 𝑂(0,0,0) dan 𝑀(0,14,0) maka persamaan parametrik 𝑂𝑀̅̅ ̅̅ ̅ yang terbentuk dengan 

menggunakan Persamaan (2.3). 𝑂𝑀̅̅ ̅̅ ̅ = [𝑥𝑦𝑧] = 𝑡 [ 0140 ] + (1 − 𝑡) [000] = [ 014𝑡0 ] 
Diperlukan sebanyak enam segmen garis untuk membentuk poligon segi enam. 

Segmen 𝑂𝑀̅̅ ̅̅ ̅ merupakan segmen awal untuk membentuk poligon segi enam. 

b) Membentuk titik berat prisma segi enam di 𝑂(0, 0, 0), maka perlu mentranslasi 

segmen 𝑂𝑀̅̅ ̅̅ ̅ sebesar 7√3 cm kearah sumbu 𝑋 positif dan 7 cm kearah sumbu 𝑌 negatif dengan Persamaan (2.13). Sehingga persamaan segmen 𝑂𝑀̅̅ ̅̅ ̅ menjadi 𝑀1(7√3, 14𝑡 − 7,0). Menduplikasi dan merefleksi titik pada segmen 𝑂𝑀̅̅ ̅̅ ̅ 

terhadap bidang 𝑋𝑂𝑍 dengan Persamaan (2.17) berikut: 

𝑂𝑀2̅̅ ̅̅ ̅̅ = [𝑥2𝑦2𝑧2] = 𝐴𝑋𝑂𝑍𝑂𝑀2̅̅ ̅̅ ̅̅ = [1 0 00 −1 00 0 1] [ 014𝑡0 ] = [ 0−14𝑡0 ] 
Diperoleh segmen baru yaitu 𝑂𝑀2̅̅ ̅̅ ̅̅  (0, −14𝑡, 0). Mentranslasi segmen 𝑂𝑀2̅̅ ̅̅ ̅̅  

sebesar 7√3 cm kearah sumbu 𝑋 negatif dan 7 cm kearah sumbu 𝑌 positif 
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dengan Persamaan (2.13). Sehingga persamaan segmen 𝑂𝑀2̅̅ ̅̅ ̅̅  menjadi 𝑀2(−7√3, 14𝑡 + 7,0). Menduplikasi dan merotasi titik pada segmen 𝑂𝑀̅̅ ̅̅ ̅ 

terhadap titik berat 𝑂 dengan sudut 𝜃 = (2𝜋6 )°
 berlawanan arah jarum jam 

menggunakan Persamaan (2.15) menghasilkan segmen baru yaitu 𝑂𝑀3̅̅ ̅̅ ̅̅  seperti 

berikut: 

𝑂𝑀3̅̅ ̅̅ ̅̅ = [𝑥3𝑦3𝑧3] = [cos 𝜃 − sin 𝜃 0sin 𝜃 cos 𝜃 00 0 1] [ 014𝑡0 ] = [−7√3𝑡7𝑡0 ] 
Mentraslasi titik pada segmen 𝑂𝑀3̅̅ ̅̅ ̅̅  sebesar 14 cm kearah sumbu 𝑌 negatif 

sehingga diperoleh segmen 𝑂𝑀3̅̅ ̅̅ ̅̅  menjadi 𝑀3 (−7√3𝑡, 7𝑡 − 14, 0). 

Menduplikasi dan merefleksi titik pada segmen 𝑀3 terhadap sumbu 𝑋𝑂𝑍 

dengan Persamaan (2.17) menghasilkan titik pada segmen 𝑀4 

𝑀4 = 𝐴𝑋𝑂𝑍𝑀3 = [𝑥4𝑦4𝑧4] = [1 0 00 −1 00 0 1] [−7√3𝑡7𝑡 − 140 ] = [ −7√3𝑡−7𝑡 + 140 ] 
Menduplikasi dan merefleksi titik pada segmen 𝑀3 terhadap sumbu 𝑌𝑂𝑍 

dengan Persamaan (2.17) menghasilkan titik segmen 𝑀5 

𝑀5 = 𝐴𝑌𝑂𝑍𝑀3 = [𝑥5𝑦5𝑧5] = [−1 0 00 1 00 0 1] [−7√3𝑡7𝑡 − 140 ] = [ 7√3𝑡7𝑡 − 140 ] 
Menduplikasi dan merefleksi titik pada segmen 𝑀5 terhadap sumbu 𝑌𝑂𝑍 

dengan Persamaan (2.17) menghasilkan titik segmen 𝑀6 

𝑀6 = 𝐴𝑋𝑂𝑍𝑀5 = [𝑥6𝑦6𝑧6] = [1 0 00 −1 00 0 1] [ 7√3𝑡7𝑡 − 140 ] = [− 7√3𝑡7𝑡 + 140 ] 

c) Menduplikasi dan mentrnaslasi setiap segmen 𝑀1, 𝑀2, … ,𝑀6 yang terbentuk 

terhadap sumbu Z sebesar 𝑡 dengan 𝑡 = 5 menggunakan Persamaan (2.13), 

sehingga terbentuk titik berat baru yaitu 𝑂′(0,0,5). Masing-masing segmen 

baru yang terbentuk yaitu 𝑀1′(7√3, 14𝑡 − 7, 5),  𝑀2′(7√3,−14𝑡 +
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7, 5),  𝑀3′(−7√3𝑡, 7𝑡 − 14, 5), 𝑀4′(−7√3𝑡, − 7𝑡 + 14, 5),𝑀5′(7√3𝑡, 7𝑡 −14, 5). dan 𝑀6′(7√3𝑡, −7𝑡 + 14, 5). 
d) Menginterpolasi segmen 𝑀3 dengan 𝑀4 dan 𝑀5 dengan 𝑀6 menggunakan 

Persamaan (2.4) untuk menghasilkan bidang poligon segi enam sebagai tutup 

alas bagian bawah prisma segi enam. 

e) Membentuk kurva batas dari kurva bezier berderajat 𝑛 = 3, 4, 5, 6, 7, 8 dengan 

mengambil dua titik yang bersesuaian. Kurva batas dari kurva Bezier prisma 

segi enam dibangun oleh dua titik tetap 𝑃0 dan 𝑃𝑛, serta 𝑛 − 1 titik kontrol yang 

terletak diantaran 𝑃0 dan 𝑃𝑛. Titik 𝑃0 dan 𝑃𝑛 diperoleh dengan mendilatasi titik 𝑀1 dan 𝑀1′dengan skala 𝑘1 = 0, 𝑘2 = 12  dan 𝑘3 = 1. Koordinat titik 𝑃0 dan 𝑃𝑛 dituliskan sebagai berikut: 

𝑃0 = [𝑥1𝑦1𝑧1] = [0 0 00 12 00 0 1] [7√3140 ] = [7√370 ], 
𝑃𝑛 = [𝑥𝑗′𝑦𝑗′𝑧𝑗′] = [0 0 00 12 00 0 1] [7√3145 ] = [7√375 ], 

Sehingga diperoleh 𝑃0 (7√3, 7,0) dan 𝑃𝑛 (7√3, 7,5). Kurva batas dari kurva 

Bezier 𝑛 = 3,4,5,6 adalah sebagai berikut: 

(1) Kurva batas menggunakan kurva Bezier derajat tiga  

Ditetapkan titik kontrol yaitu 𝑃0(7√3, 7, 0), 𝑃1(10,1, 5,9, 3,5), 𝑃2(13,2, 7,6, 2,5) dan 𝑃3(7√3, 7, 5) dengan menggunakan Persamaan 

(2.23) menghasilkan 𝐶3𝑥(𝑢), 𝐶3𝑦(𝑢), dan 𝐶3𝑧(𝑢) sebagai berikut. 𝐶3𝑥(𝑢) = 7√3(1 − 𝑢)3 + 30,3(1 − 𝑢)2(𝑢) + 39,6(1 − 𝑢)𝑢2 + 7√3𝑢3  𝐶3𝑦(𝑢) = 7(1 − 𝑢)3 + 17,7(1 − 𝑢)2(𝑢) + 22,8(1 − 𝑢)𝑢2 + 7𝑢3  𝐶3𝑧(𝑢) = 0(1 − 𝑢)3 + 10,5(1 − 𝑢)2(𝑢) + 7,5(1 − 𝑢)𝑢2 + 5𝑢3  

dengan 0 ≤ 𝑢 ≤ 1 Gambar 2.11 (a).  

(2) Kurva batas menggunakan kurva Bezier derajat empat 
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Ditetapkan titik kontrol yaitu 𝑃0(7√3, 7, 0), 𝑃1(13,4, 7,8, 0), 𝑃2(11,2, 6,6, 2,5), 𝑃3(11,8, 6,8, 5), dan 𝑃4(7√3, 7, 5) dengan 

menggunakan Persamaan (2.24) menghasilkan 𝐶4𝑥(𝑢), 𝐶4𝑦(𝑢), dan 𝐶4𝑧(𝑢) sebagai berikut. 𝐶4𝑥(𝑢) = 7√3(1 − 𝑢)4 + 53,4(1 − 𝑢)3(𝑢) + 67,2(1 − 𝑢)2𝑢2  +47,2(1 − 𝑢)𝑢3 + 7√3𝑢4  𝐶4𝑦(𝑢) = 7(1 − 𝑢)4 + 31,2(1 − 𝑢)3(𝑢) + 39,6(1 − 𝑢)2𝑢2  +27,2(1 − 𝑢)𝑢3 + 7𝑢4  𝐶4𝑧(𝑢) = 15(1 − 𝑢)2𝑢2 + 20(1 − 𝑢)𝑢3 + 5𝑢4  

dengan 0 ≤ 𝑢 ≤ 1 Gambar 2.11 (b).  

(3) Kurva batas menggunakan kurva Bezier derajat lima 

Ditetapkan titik kontrol yaitu 𝑃0(7√3, 7, 0), 𝑃1(15, 8,65, 2,5), 𝑃2(9,5, 5,6, 3,5), 𝑃3(13,6, 7,9, 2,5), 𝑃4(13,2, 7,6, 3) dan 𝑃5(7√3, 7, 5) 

dengan menggunakan Persamaan (2.25) menghasilkan 𝐶5𝑥(𝑢), 𝐶5𝑦(𝑢), 
dan 𝐶5𝑧(𝑢) sebagai berikut. 𝐶5𝑥(𝑢) = 7√3(1 − 𝑢)5 + 75(1 − 𝑢)4(𝑢) + 95(1 − 𝑢)3𝑢2  +136(1 − 𝑢)2𝑢3 + 66(1 − 𝑢)𝑢4 + 7√3𝑢5  𝐶5𝑦(𝑢) = 7(1 − 𝑢)5 + 43,25(1 − 𝑢)4(𝑢) + 56(1 − 𝑢)3𝑢2  +79(1 − 𝑢)2𝑢3(𝑃3𝑦) + 38(1 − 𝑢)𝑢4 + 7𝑢5   𝐶5𝑧(𝑢) = 12,5(1 − 𝑢)4(𝑢) + 56(1 − 𝑢)3𝑢2 + 25(1 − 𝑢)2𝑢3(𝑃3𝑧)  +15(1 − 𝑢)𝑢4 + 5𝑢5   
dengan 0 ≤ 𝑢 ≤ 1 Gambar 2.11 (c).  

(4) Kurva batas menggunakan kurva Bezier derajat enam 

Ditetapkan titik kontrol yaitu 𝑃0(7√3, 7, 0), 𝑃1(10,5, 6,3, 3,5), 𝑃2(14,5, 8,4, 1,5), 𝑃3(11, 6,2, 3,5), 𝑃4(10,2, 6, 2,5), 𝑃5(12,8, 7,6, 4,5) dan 𝑃6(7√3, 7, 5) dengan menggunakan Persamaan (2.26) menghasilkan 𝐶6𝑥(𝑢), 𝐶6𝑦(𝑢), dan 𝐶6𝑧(𝑢) sebagai berikut. 𝐶6𝑥(𝑢) = 7√3(1 − 𝑢)6 + 63(1 − 𝑢)5(𝑢) + 217,5(1 − 𝑢)4𝑢2  +220(1 − 𝑢)3𝑢3 + 153(1 − 𝑢)2𝑢4 + 76,8(1 − 𝑢)𝑢5  
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+7√3𝑢6  𝐶6𝑦(𝑢) = 7(1 − 𝑢)6 + 37,8(1 − 𝑢)5(𝑢) + 126(1 − 𝑢)4𝑢2  +124(1 − 𝑢)3𝑢3 + 90(1 − 𝑢)2𝑢4 + 45,6(1 − 𝑢)𝑢5 + 𝑢6   𝐶6𝑧(𝑢) = 0(1 − 𝑢)6 + 21(1 − 𝑢)5(𝑢) + 22,5(1 − 𝑢)4𝑢2  +70(1 − 𝑢)3𝑢3 + 37,5(1 − 𝑢)2𝑢4 + 27(1 − 𝑢)𝑢5 + 𝑢6   
dengan 0 ≤ 𝑢 ≤ 1 Gambar 2.11 (d).  

 

(a)Model Bezier derajat tiga (b) Model Bezier derajat empat 

(c) Model Bezier derajat lima (d) Model Bezier derajat enam 

Gambar 4.11 Kurva batas Bezier badan bagian bawah prisma segi enam 

f) Membangun bidang prisma segi enam dari kurva batas Bezier. Penentuan 

kurva Bezier pada prisma segi enam dibagi menjadi dua yaitu kurva batas 

dengan satu jenis kurva dan kurva batas dengan tiga jenis kurva. 

(1) Membangun bidang dengan satu jenis kurva  

Menduplikasi dan merefleksi kurva batas pada langkah e terhadap bidang 𝑋𝑂𝑍 melalui Persamaan (2.17). Hal ini dilakukan untuk memberikan 

kurva batas yang simetris. Diperoleh kurva batas hasil refleksi sebagai 

berikut: 

𝑪(𝑛)2(𝑢) = [𝐶(𝑛)𝑥2(𝑢)𝐶(𝑛)𝑦2(𝑢)𝐶(𝑛)𝑧2(𝑢)] = [1 0 00 −1 00 0 1] [𝐶(𝑛)𝑥1(𝑢)𝐶(𝑛)𝑦1(𝑢)𝐶(𝑛)𝑧1(𝑢)] = [ 𝐶(𝑛)𝑥2(𝑢)−𝐶(𝑛)𝑦2(𝑢)𝐶(𝑛)𝑧2(𝑢) ] 

Menginterpolasi kurva batas 𝐶𝑑(𝑛)1(𝑢) terhadap 𝐶𝑑(𝑛)2(𝑢) menggunakan 

Persamaan (2.27) untuk membangun bidang prisma segi empat hasil 

deformasi sisi lengkung. 
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𝑝𝑔1 = (𝐶(𝑛)𝑥1(𝑢)𝑣 + (1 − 𝑣) (𝐶(𝑛)𝑥2(𝑢)) , 𝐶(𝑛)𝑦1(𝑢)𝑣 + (1 −𝑣) (−𝐶(𝑛)𝑦2(𝑢)) , 𝐶(𝑛)𝑧1(𝑢)𝑣 + (1 − 𝑣) (𝐶(𝑛)𝑧2(𝑢)))  

Menduplikasi dan merefleksi bidang 𝑝𝑔1 terhadap bidang 𝑌𝑂𝑍 

menggunakan Persamaan (2.18), diperoleh bidang 𝑝𝑔2. Menduplikasi dan 

merotasi bidang 𝑝𝑔1 terhadap titik berat 𝑂 dengan sudut 𝜃 = (2𝜋6 )°
 

berlawanan arah jarum jam menggunakan Persamaan (2.15), diperoleh 

bidang 𝑝𝑔3. Menduplikasi dan merefleksi bidang 𝑝𝑔3 terhadap bidang 𝑋𝑂𝑍 menggunakan Persamaan (2.17), diperoleh bidang 𝑝𝑔4. 

Menduplikasi dan merefleksi bidang 𝑝𝑔3 terhadap bidang 𝑌𝑂𝑍 

menggunakan Persamaan (2.18), diperoleh bidang 𝑝𝑔5. Menduplikasi dan 

merefleksi bidang 𝑝𝑔5 terhadap bidang 𝑋𝑂𝑍 menggunakan Persamaan 

(2.17), diperoleh bidang 𝑝𝑔6. Dengan demikian terbentuk hasil deformasi 

prisma dengan sisi lengkung (Gambar 4.12). Script program Maple 18 

permukaan badan bawah prisma segi enam dapat dilihat pada Lampiran 

(B.2 c). 

 

(a)Model Bezier derajat tiga (b) Model Bezier derajat empat (c) Model Bezier 

derajat lima (d) Model Bezier derajat enam 

Gambar 4.12 Variasi badan bagian bawah dengan satu jenis Bezier 

(2) Membangun bidang dengan tiga jenis kurva 

Diperoleh persamaan kurva batas sebagai berikut: 𝑘𝑏1 = (𝐶(𝑛)𝑥(𝑢), 𝐶(𝑛)𝑦(𝑢), 𝐶(𝑛)𝑧(𝑢)) 𝑘𝑏2 = (𝐶(𝑛)𝑥(𝑢), 𝐶(𝑛)𝑦(𝑢), 𝐶(𝑛)𝑧(𝑢)) 
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𝑘𝑏2 = (𝐶(𝑛)𝑥(𝑢), 𝐶(𝑛)𝑦(𝑢), 𝐶(𝑛)𝑧(𝑢)) 

Merefleksi kurva batas 𝑘𝑏1 terhadap bidang 𝑋𝑂𝑍 menggunakan 

Persamaan (2.17). Merefleksi kurva batas 𝑘𝑏2 terhadap bidang 𝑌𝑂𝑍 

menggunakan Persamaan (2.18). Metranslasi kurva batas 𝑘𝑏2 sejauh 14√3 

cm kearah sumbu 𝑋 positif menggunakan Persamaan (2.13). Metranslasi 

kurva batas 𝑘𝑏3 sejauh 7√3 cm kearah sumbu 𝑋 negatif dan 7 cm kearah 

sumbu 𝑌 positif menggunakan Persamaan (2.13). 𝑘𝑏1 = (𝐶(𝑛)𝑥(𝑢), (−𝐶(𝑛)𝑦(𝑢)), 𝐶(𝑛)𝑧(𝑢)) 𝑘𝑏2 = ((−𝐶(𝑛)𝑥(𝑢)) − 14√3, 𝐶(𝑛)𝑦(𝑢), 𝐶(𝑛)𝑧(𝑢)) 𝑘𝑏3 = ((𝐶(𝑛)𝑥(𝑢)) − 7√3, 𝐶(𝑛)𝑦(𝑢) + 7, 𝐶(𝑛)𝑧(𝑢)) 

Merefleksi kurva batas 𝑘𝑏1 terhadap bidang 𝑌𝑂𝑍 menggunakan 

Persamaan (2.17) diperoleh 𝑘𝑏4. Menduplikasi dan merefleksi 𝑘𝑏2 

terhadap bidang 𝑋𝑂𝑍 dan 𝑌𝑂𝑍 menggunakan Persamaan (2.17) dan (2.18) 

diperoleh 𝑘𝑏5. Menduplikasi dan merefleksi 𝑘𝑏3 terhadap bidang 𝑋𝑂𝑍 

menggunakan Persamaan (2.17). 𝑘𝑏4 = ((−𝐶(𝑛)𝑥(𝑢)), (𝐶(𝑛)𝑦(𝑢)), 𝐶(𝑛)𝑧(𝑢)) 𝑘𝑏5 = ((𝐶(𝑛)𝑥(𝑢)) − 14√3, (−𝐶(𝑛)𝑦(𝑢)), 𝐶(𝑛)𝑧(𝑢)) 𝑘𝑏3 = ((𝐶(𝑛)𝑥(𝑢)) − 7√3, (−𝐶(𝑛)𝑦(𝑢)) + 7, 𝐶(𝑛)𝑧(𝑢)) 

Menginterpolasi kurva batas 𝑘𝑏1 dengan 𝑘𝑏2, kurva batas 𝑘𝑏2 dengan 𝑘𝑏3, 

sampai 𝑘𝑏𝑎 dengan 𝑘𝑏1. Sehingga diperoleh bidang seperti pada (Gambar 

4.13). Script program Maple 18 permukaan badan bawah prisma segi enam 

dapat dilihat pada Lampiran (B.2 c). 

 

Gambar 4.13 Variasi badan bagian bawah dengan tiga jenis Bezier 
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(3) Prisma segi tujuh 

Langkah-langkah membangun deformasi prisma segi tujuh dengan teknik 

kurva Bezier sebagai berikut. 

a) Misal diberikan segmen garis 𝑂𝑂′̅̅ ̅̅ ̅ = 𝑡 dengan 𝑡 = 5 pada sumbu 𝑍. Diketahui 

segmen garis 𝑂𝑀̅̅ ̅̅ ̅  disumbu 𝑌 dengan titik koordinat 𝑂(0, 0, 0) dan 𝑀(0, 14, 0) maka persamaan parametrik 𝑂𝑀̅̅ ̅̅ ̅ yang terbentuk dengan 

menggunakan Persamaan (2.3). 𝑂𝑀̅̅ ̅̅ ̅ = [𝑥𝑦𝑧] = 𝑡 [ 0140 ] + (1 − 𝑡) [000] = [ 014𝑡0 ] 
Diperlukan sebanyak tujuh segmen garis untuk membentuk poligon segi tujuh. 

Segmen 𝑂𝑀̅̅ ̅̅ ̅ merupakan segmen awal untuk membentuk poligon segi tujuh. 

b) Membentuk titik berat prisma segi tujuh di titk 𝑂(0, 0, 0), maka perlu 

mentranslasi segmen 𝑂𝑀̅̅ ̅̅ ̅ sebesar 14,5 cm kearah sumbu 𝑋 positif dan 7 

cm kearah sumbu 𝑌 negatif dengan Persamaan (2.13). Sehingga persamaan 

segmen 𝑂𝑀̅̅ ̅̅ ̅  menjadi 𝑀1(14,5,14𝑡 − 7, 0). Menduplikasi dan merotasi titik 

sudut 𝑂𝑀̅̅ ̅̅ ̅ terhadap titik berat 𝑂 dengan sudut 𝜃 = (2𝜋7 )°
 berlawanan arah 

jarum jam menggunakan Persamaan (2.15) menghasilkan segmen baru seperti 

berikut: 𝑂𝑀2̅̅ ̅̅ ̅̅ = [𝑥2𝑦2𝑧2] = [cos 𝜃 − sin 𝜃 0sin 𝜃 cos 𝜃 00 0 1] [ 014𝑡0 ] = [−10,9𝑡8,7𝑡0 ] 
Sehingga diperoleh segmen baru yaitu 𝑂𝑀2̅̅ ̅̅ ̅̅ (−10.9𝑡, 8.7𝑡, 0). Mentraslasi titik 

segmen 𝑂𝑀2̅̅ ̅̅ ̅̅  sebesar 14.5 cm kearah sumbu 𝑋 positif dan 7 cm kearah sumbu 𝑌 positif, sehingga segmen 𝑂𝑀2̅̅ ̅̅ ̅̅  menjadi 𝑀2 (−10.9𝑡 + 14.5,8.7𝑡 + 7, 0). 

Menduplikasi dan merefleksi titik pada segmen 𝑀2 terhadap bidang 𝑋𝑂𝑍 

menggunakan Persamaan (2.17) menghasilkan titik segmen 𝑀3. 

𝑀3 = 𝐴𝑋𝑂𝑍𝑀2 = [𝑥3𝑦3𝑧3] = [1 0 00 −1 00 0 1] [−10,9𝑡 + 14,58,7𝑡 + 70 ] = [−10,9𝑡 + 14,5−8,7𝑡 − 70 ] 
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Menduplikasi dan merotasi titik pada segmen 𝑂𝑀2 terhadap titik berat 𝑂 

dengan sudut 𝜃 = (2𝜋7 )°
berlawanan arah jarum jam menggunakan Persamaan 

(2.15) menghasilkan titik segmen 𝑂𝑀4̅̅ ̅̅ ̅̅ . 
𝑂𝑀4̅̅ ̅̅ ̅̅ = [𝑥4𝑦4𝑧4] = [cos 𝜃 − sin 𝜃 0sin 𝜃 cos 𝜃 00 0 1] [−10,9𝑡8,7𝑡0 ] = [−13,64𝑡−3,11𝑡0 ] 

Mentraslasi titik segmen 𝑂𝑀4̅̅ ̅̅ ̅̅  sebesar 3.6 cm kearah sumbu 𝑋 positif dan 15,7 

cm kearah sumbu 𝑌 positif, sehingga segmen 𝑂𝑀4̅̅ ̅̅ ̅̅  menjadi 𝑀4 (−13,64𝑡 +3,6, −3,11𝑡 + 15,7, 0). Menduplikasi dan merefleksi titik pada segmen 𝑀4 

terhadap bidang 𝑋𝑂𝑍 menggunakan Persamaan (2.17) menghasilkan titik 

segmen 𝑀5. 

𝑀5 = 𝐴𝑋𝑂𝑍𝑀1 = [𝑥3𝑦3𝑧3] = [1 0 00 −1 00 0 1] [−13,64𝑡 + 3,6−3,11𝑡 + 15,70 ] = [−13,64𝑡 + 3,63,11𝑡 − 15,70 ] 

Menduplikasi dan merotasi titik pada segmen 𝑂𝑀4̅̅ ̅̅ ̅̅  terhadap titik berat 𝑂 

dengan sudut 𝜃 = (2𝜋7 )°
berlawanan arah jarum jam menggunakan Persamaan 

(2.15) menghasilkan titik segmen 𝑀6. 
𝑂𝑀6̅̅ ̅̅ ̅̅ = [𝑥6𝑦6𝑧6] = [cos 𝜃 − sin 𝜃 0sin 𝜃 cos 𝜃 00 0 1] [−13,64𝑡−3,11𝑡0 ] = [ −6,07𝑡−12,61𝑡0 ] 

Mentraslasi titik segmen 𝑂𝑀6̅̅ ̅̅ ̅̅  sebesar 10 cm kearah sumbu 𝑋 negatif dan 12,6 

cm kearah sumbu 𝑌 positif, sehingga segmen 𝑂𝑀6̅̅ ̅̅ ̅̅  menjadi 𝑀6 (−6,07𝑡 −10,−12,61𝑡 + 12,6, 0). Menduplikasi dan merefleksi titik sudut 𝑀6 terhadap 

bidang 𝑋𝑂𝑍 menggunakan Persamaan (2.17) menghasilkan titik segmen 𝑀7. 

𝑀7 = 𝐴𝑋𝑂𝑍𝑀6 = [𝑥7𝑦7𝑧7] = [1 0 00 −1 00 0 1] [ −6,07𝑡 − 10−12,61𝑡 + 12,60 ] = [ −6,07𝑡 − 1012,61𝑡 − 12,60 ] 

c) Menduplikasi dan mentranslasi setiap titik segmen yang terbentuk terhadap 

sumbu Z sebesar 𝑡 dengan 𝑡 = 5 menggunakan Persamaan (2.13), sehingga 

terbentuk titik berat baru yaitu 𝑂′(0,0, 5). Masing-masing titik segmen baru 
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yang terbentuk yaitu 𝑀1′(14,5, 14𝑡 − 7, 5),  𝑀2′(−10,9𝑡 + 14,5, 8,7𝑡 + 7,5),  𝑀3′(−10,9𝑡 + 14,5, −8,7𝑡 − 7, 5), 𝑀4′(−13,64𝑡 + 3,6, −3, 11𝑡 + 15,7,5),𝑀5′(−13,64𝑡 + 3,6, 3,11𝑡 − 15,7, 5), 𝑀6′(−6,07𝑡 + 10,−12,61𝑡 +12,6, 5),𝑀7′(−6,07𝑡 + 10, 12, 61𝑡 − 12, 6, 5). 
d) Menginterpolasi segmen 𝑀2 dengan 𝑀3, 𝑀4 dengan 𝑀5 dan 𝑀6 dengan 𝑀7 

menggunakan Persamaan (2.4) untuk menghasilkan bidang poligon segi tujuh 

sebagai tutup alas bagian bawah prisma segi tujuh. 

e) Membentuk kurva batas dari kurva bezier berderajat 𝑛 = 3, 4, 5, 6, dengan 

mengambil dua titik yang bersesuaian. Kurva batas dari kurva Bezier prisma 

segi tujuh dibangun oleh dua titik tetap 𝑃0 dan 𝑃𝑛, serta 𝑛 − 1 titik kontrol yang 

terletak diantaran 𝑃0 dan 𝑃𝑛. Titik 𝑃0 dan 𝑃𝑛 diperoleh dengan mendilatasi titik 𝑀1 dan 𝑀1′dengan skala 𝑘1 = 0, 𝑘2 = 12  dan 𝑘3 = 1. Koordinat titik 𝑃0 dan 𝑃𝑛 dituliskan sebagai berikut: 

𝑃0 = [𝑥1𝑦1𝑧1] = [0 0 00 12 00 0 1] [14,5140 ] = [14,570 ], 
𝑃𝑛 = [𝑥𝑗′𝑦𝑗′𝑧𝑗′] = [0 0 00 12 00 0 1] [14,5145 ] = [14,575 ], 

Sehingga diperoleh 𝑃0 (14,5,7,0) dan 𝑃𝑛 (14,5,7,5). Kurva batas dari kurva 

Bezier 𝑛 = 3,4,5,6 adalah sebagai berikut : 

(1) Kurva batas menggunakan kurva Bezier derajat tiga  

Ditetapkan titik kontrol yaitu 𝑃0(14,5, 7, 0), 𝑃1(15,7, 7,6, 2,5), 𝑃2(12,4, 6, 4) dan 𝑃3(14,5, 7, 5) dengan menggunakan Persamaan (2.23) 

menghasilkan 𝐶3𝑥(𝑢), 𝐶3𝑦(𝑢), dan 𝐶3𝑧(𝑢) sebagai berikut: 𝐶3𝑥(𝑢) = 14,5(1 − 𝑢)3 + 47,1(1 − 𝑢)2(𝑢) + 37,2(1 − 𝑢)𝑢2 + 14,5𝑢3  𝐶3𝑦(𝑢) = 7(1 − 𝑢)3 + 22,8(1 − 𝑢)2(𝑢) + 18(1 − 𝑢)𝑢2 + 7𝑢3  𝐶3𝑧(𝑢) = 7,5(1 − 𝑢)2(𝑢) + 12(1 − 𝑢)𝑢2 + 5𝑢3  

dengan 0 ≤ 𝑢 ≤ 1 Gambar 4.14 (a).  

(2) Kurva batas menggunakan kurva Bezier derajat empat 
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Ditetapkan titik kontrol yaitu 𝑃0(14,5, 7,0), 𝑃1(13,6, 6,6, 3,75), 𝑃2(16,8, 8, 1), 𝑃3(13,2, 6,4, 3,5), dan 𝑃4(14,5, 7,5) dengan menggunakan 

Persamaan (2.24) menghasilkan 𝐶4𝑥(𝑢), 𝐶4𝑦(𝑢), dan 𝐶4𝑧(𝑢) sebagai 

berikut. 𝐶4𝑥(𝑢) = 14,5(1 − 𝑢)4 + 54,4(1 − 𝑢)3(𝑢) + 100,8(1 − 𝑢)2𝑢2  +52,8(1 − 𝑢)𝑢3 + 14,5𝑢4  𝐶4𝑦(𝑢) = 7(1 − 𝑢)4 + 26,4(1 − 𝑢)3(𝑢) + 48(1 − 𝑢)2𝑢2  +25,6(1 − 𝑢)𝑢3 + 7𝑢4  𝐶4𝑧(𝑢) = 15(1 − 𝑢)3(𝑢) + 6(1 − 𝑢)2𝑢2 + 14(1 − 𝑢)𝑢3 + 5𝑢4  

dengan 0 ≤ 𝑢 ≤ 1 Gambar 4.14 (b).  

(3) Kurva batas menggunakan kurva Bezier derajat lima 

Ditetapkan titik kontrol yaitu 𝑃0(14,5, 7, 0), 𝑃1(14,8, 7,2, 2), 𝑃2(13,4, 6,3, 2), 𝑃3(13,6, 6,8, 3), 𝑃4(14,6, 7, 4) dan 𝑃5(14,5, 7, 5) dengan 

menggunakan Persamaan (2.25) menghasilkan 𝐶5𝑥(𝑢), 𝐶5𝑦(𝑢), dan 𝐶5𝑧(𝑢) sebagai berikut: 𝐶5𝑥(𝑢) = 14,5(1 − 𝑢)5 + 74(1 − 𝑢)4(𝑢) + 134(1 − 𝑢)3𝑢2  +136(1 − 𝑢)2𝑢3 + 73(1 − 𝑢)𝑢4 + 14,5𝑢5  𝐶5𝑦(𝑢) = 7(1 − 𝑢)5 + 36(1 − 𝑢)4(𝑢) + 63(1 − 𝑢)3𝑢2  +68(1 − 𝑢)2𝑢3 + 35(1 − 𝑢)𝑢4 + 7𝑢5  𝐶5𝑧(𝑢) = 10(1 − 𝑢)4(𝑢) + 20(1 − 𝑢)3𝑢2 + 30(1 − 𝑢)2𝑢3  +20(1 − 𝑢)𝑢4 + 5𝑢5   
dengan 0 ≤ 𝑢 ≤ 1 Gambar 4.14 (c).  

(4) Kurva batas menggunakan kurva Bezier derajat enam 

Ditetapkan beberapa titik kontrol yaitu 𝑃0(14,5, 7, 0), 𝑃1(12,2, 6,2, 3,5), 𝑃2(17,5, 8,2, 1,5), 𝑃3(13, 6,6 3), 𝑃4(17,5, 8,2, 4,5), 𝑃5(12,2, 6,2, 5) dan 𝑃6(14,5, 7, 5) dengan menggunakan Persamaan (2.26) menghasilkan 𝐶6𝑥(𝑢), 𝐶6𝑦(𝑢), dan 𝐶6𝑧(𝑢) sebagai berikut: 𝐶6𝑥(𝑢) = 14,5(1 − 𝑢)6 + 73,2(1 − 𝑢)5(𝑢) + 262,5(1 − 𝑢)4𝑢2  +260(1 − 𝑢)3𝑢3 + 262,5(1 − 𝑢)2𝑢4(𝑃4𝑥)  +73,2(1 − 𝑢)𝑢5 +14,5𝑢6  
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𝐶6𝑦(𝑢) = 7(1 − 𝑢)6 + 37,2(1 − 𝑢)5(𝑢) + 123(1 − 𝑢)4𝑢2  +132(1 − 𝑢)3𝑢3(𝑃3𝑦) + 123(1 − 𝑢)2𝑢4(𝑃4𝑦)  +37,2(1 − 𝑢)𝑢5 + 7𝑢6   𝐶6𝑧(𝑢) = 21(1 − 𝑢)5(𝑢) + 22,5(1 − 𝑢)4𝑢2 + 60(1 − 𝑢)3𝑢3  +67,5(1 − 𝑢)2𝑢4 + 30(1 − 𝑢)𝑢5 + 5𝑢6   
dengan 0 ≤ 𝑢 ≤ 1 Gambar 4.14 (d).  

 

(a)Kurva batas Bezier derajat tiga (b) Kurva batas Bezier derajat empat 

(c) Kurva batas Bezier derajat lima (d) Kurva batas Bezier derajat enam 

Gambar 4.14 Kurva batas Bezier badan bagian bawah prisma segi tujuh 

f) Menduplikasi dan merefleksi kurva batas pada langkah e terhadap bidang 𝑋𝑂𝑍 

melalui Persamaan (2.17). Hal ini dilakukan untuk memberikan kurva batas 

yang simetris. Diperoleh kurva batas hasil refleksi sebagai berikut: 

𝑪(𝑛)2(𝑢) = [𝐶(𝑛)𝑥2(𝑢)𝐶(𝑛)𝑦2(𝑢)𝐶(𝑛)𝑧2(𝑢)] = [1 0 00 −1 00 0 1] [𝐶(𝑛)𝑥1(𝑢)𝐶(𝑛)𝑦1(𝑢)𝐶(𝑛)𝑧1(𝑢)] = [ 𝐶(𝑛)𝑥2(𝑢)−𝐶(𝑛)𝑦2(𝑢)𝐶(𝑛)𝑧2(𝑢) ] 

g) Menginterpolasi kurva batas 𝐶(4)1(𝑢) terhadap 𝐶(4)2(𝑢) menggunakan 

Persamaan (2.27) untuk membangun bidang prisma segi tujuh beraturan hasil 

deformasi dengan sisi lengkung. 

𝑝𝑔1 = (𝐶(𝑛)𝑥1(𝑢)𝑣 + (1 − 𝑣) (𝐶(𝑛)𝑥2(𝑢)) , 𝐶(𝑛)𝑦1(𝑢)𝑣 + (1 −𝑣) (−𝐶(𝑛)𝑦2(𝑢)) , 𝐶(𝑛)𝑧1(𝑢)𝑣 + (1 − 𝑣) (𝐶(𝑛)𝑧2(𝑢)))  
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Menduplikasi dan merotasi bidang 𝑝𝑔1 terhadap titik berat 𝑂 dengan sudut 𝜃 = (2𝜋7 )°
 berlawanan arah jarum jam menggunakan Persamaan (2.15), 

diperoleh bidang 𝑝𝑔2. Menduplikasi dan merefleksi bidang 𝑝𝑔2 terhadap 

bidang 𝑋𝑂𝑍 menggunakan Persamaan (2.17), diperoleh bidang 𝑝𝑔3. 

Menduplikasi dan merotasi bidang 𝑝𝑔2 terhadap titik berat 𝑂 dengan sudut 𝜃 = (2𝜋7 )°
 berlawanan arah jarum jam menggunakan Persamaan (2.15), 

diperoleh bidang 𝑝𝑔4. Menduplikasi dan merefleksi bidang 𝑝𝑔2 terhadap 

bidang 𝑋𝑂𝑍 menggunakan Persamaan (2.17), diperoleh bidang 𝑝𝑔5. 

Menduplikasi dan merotasi bidang 𝑝𝑔4 terhadap titik berat 𝑂 dengan sudut 𝜃 = (2𝜋7 )°
 berlawanan arah jarum jam menggunakan Persamaan (2.15), 

diperoleh bidang 𝑝𝑔6. Menduplikasi dan merefleksi bidang 𝑝𝑔2 terhadap 

bidang 𝑋𝑂𝑍 menggunakan Persamaan (2.17), diperoleh bidang 𝑝𝑔7. Dengan 

demikian terbentuk hasil deformasi prisma dengan sisi lengkung (Gambar 

4.15). Script program Maple 18 permukaan badan bawah prisma segi tujuh 

dapat dilihat pada Lampiran (B.2 d). 

 

(a)Model Bezier derajat tiga (b) Model Bezier derajat empat (c) Model Bezier 

derajat lima (d) Model Bezier derajat enam 

Gambar 4.15 Variasi badan bagian bawah prisma segi tujuh 

5) Prisma segi delapan 

Langkah-langkah membangun deformasi prisma segi delapan dengan teknik 

kurva Bezier sebagai berikut. 

a) Misal diberikan segmen garis 𝑂𝑂′̅̅ ̅̅ ̅ = 𝑡 dengan 𝑡 = 5 pada sumbu 𝑍. Diketahui 

segmen garis 𝑂𝑀̅̅ ̅̅ ̅ disumbu 𝑌 dengan titik koordinat 𝑂(𝑥, 𝑦, 𝑧) dan 
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𝑀(𝑥, 𝑦, 𝑧) maka persamaan parametrik 𝑂𝑀̅̅ ̅̅ ̅ yang terbentuk dengan 

menggunakan Persamaan (2.3). 𝑂𝑀̅̅ ̅̅ ̅ = [𝑥𝑦𝑧] = 𝑡 [ 0140 ] + (1 − 𝑡) [000] = [ 014𝑡0 ] 
Diperlukan sebanyak delapan segmen garis untuk membentuk poligon segi 

delapan. Segmen 𝑂𝑀̅̅ ̅̅ ̅ merupakan segmen awal untuk membentuk poligon segi.  

b) Membentuk titik berat prisma segi delapan di 𝑂(0, 0, 0) maka perlu 

mentranslasi segmen 𝑂𝑀̅̅ ̅̅ ̅ sebesar 16,8 cm kearah sumbu 𝑋 positif dan 7 

cm kearah sumbu 𝑌 negatif dengan Persamaan (2.13). Sehingga persamaan 

segmen 𝑂𝑀̅̅ ̅̅ ̅  menjadi 𝑀1(16,8, 14𝑡 − 7, 0). Menduplikasi dan merefleksi titik 

pada segmen 𝑂𝑀̅̅ ̅̅ ̅ terhadap bidang 𝑋𝑂𝑍 dengan Persamaan (2.17) berikut: 𝑂𝑀2̅̅ ̅̅ ̅̅ = 𝐴𝑋𝑂𝑍𝑂𝑀2̅̅ ̅̅ ̅̅ = [𝑥2𝑦2𝑧2] = [1 0 00 −1 00 0 1] [ 014𝑡0 ] = [− 014𝑡0 ] 
Diperoleh titik segmen baru yaitu 𝑂𝑀2̅̅ ̅̅ ̅̅  (0, −14, 0). Mentranslasi segmen 𝑂𝑀2̅̅ ̅̅ ̅̅  

sebesar 16,8 cm kearah sumbu 𝑋 negatif dan 7 cm kearah sumbu 𝑌 positif 

dengan Persamaan (2.13), sehingga diperoleh titik 𝑂𝑀2̅̅ ̅̅ ̅̅  menjadi 𝑀2 (−16,8, 14𝑡 + 7,0). Menduplikasi dan merotasi titik 𝑂𝑀̅̅ ̅̅ ̅ terhadap titik 

berat 𝑂 dengan sudut 𝜃 = (2𝜋8 )°
 berlawanan arah jarum jam menggunakan 

Persamaan (2.15) menghasilkan segmen baru yaitu 𝑂𝑀3̅̅ ̅̅ ̅̅  seperti berikut: 

𝑂𝑀3̅̅ ̅̅ ̅̅ = [𝑥3𝑦3𝑧3] = [cos 𝜃 − sin 𝜃 0sin 𝜃 cos 𝜃 00 0 1] [ 014𝑡0 ] = [−7√2𝑡7√2𝑡0 ] 

Mentraslasi titik segmen 𝑂𝑀3̅̅ ̅̅ ̅̅  sebesar 16.8 cm kearah sumbu 𝑋 positif dan 7 

cm kearah sumbu 𝑌 positif, sehingga segmen 𝑂𝑀3̅̅ ̅̅ ̅̅  menjadi 𝑀3 (−7√2𝑡 +16,8,7√2𝑡 + 7, 0). Menduplikasi dan merefleksi titik pada segmen 𝑀3 

terhadap bidang 𝑋𝑂𝑍 dengan Persamaan (2.17) menghasilkan segmen 𝑀4 

𝑀4 = 𝐴𝑋𝑂𝑍𝑀3 = [𝑥4𝑦4𝑧4] = [1 0 00 −1 00 0 1] [−7√2𝑡 + 16,87√2𝑡 + 70 ] = [−7√2𝑡 + 16,8−7√2𝑡 − 70 ] 
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Menduplikasi dan merefleksi titik pada segmen 𝑀3 terhadap bidang 𝑌𝑂𝑍 

dengan Persamaan (2.17) menghasilkan segmen 𝑀5 

𝑀5 = 𝐴𝑌𝑂𝑍𝑀3 = [𝑥5𝑦5𝑧5] = [−1 0 00 1 00 0 1] [−7√2𝑡 + 16,87√2𝑡 + 70 ] = [7√2𝑡 − 16,87√2𝑡 + 70 ] 

Menduplikasi dan merefleksi titik pada segmen 𝑀5 terhadap bidang 𝑋𝑂𝑍 

dengan Persamaan (2.17) menghasilkan segmen 𝑀6 

𝑀6 = 𝐴𝑋𝑂𝑍𝑀5 = [𝑥6𝑦6𝑧6] = [1 0 00 −1 00 0 1] [7√2𝑡 − 16,87√2𝑡 + 70 ] = [7√2𝑡 − 16,8−7√2𝑡 − 70 ] 

Menduplikasi dan merotasi titik 𝑂𝑀3̅̅ ̅̅ ̅̅  terhadap titik berat 𝑂 dengan sudut 𝜃 =(2𝜋8 )°
 berlawanan arah jarum jam menggunakan Persamaan (2.15) 

menghasilkan segmen baru yaitu 𝑂𝑀7̅̅ ̅̅ ̅̅  seperti berikut: 

𝑂𝑀7̅̅ ̅̅ ̅̅ = [𝑥7𝑦7𝑧7] = [cos 𝜃 − sin 𝜃 0sin 𝜃 cos 𝜃 00 0 1] [−7√27√20 ] = [−1400 ] 
Mentraslasi titik segmen 𝑂𝑀7̅̅ ̅̅ ̅̅  sebesar 7 cm kearah sumbu 𝑋 positif dan 16,8 

cm kearah sumbu 𝑌 negatif, sehingga segmen 𝑂𝑀7̅̅ ̅̅ ̅̅  menjadi 𝑀7 (−14𝑡 +7,−16,8, 0). Menduplikasi dan merefleksi titik segmen 𝑂𝑀7̅̅ ̅̅ ̅̅  terhadap bidang 𝑌𝑂𝑍 dengan Persamaan (2.18) menghasilkan titik sudut 𝑂𝑀8̅̅ ̅̅ ̅̅  

𝑂𝑀8̅̅ ̅̅ ̅̅ = 𝐴𝑌𝑂𝑍𝑂𝑀7̅̅ ̅̅ ̅̅ = [𝑥8𝑦8𝑧8] = [−1 0 00 1 00 0 1] [−14𝑡00 ] = [14𝑡00 ] 
Diperoleh titik segmen baru yaitu 𝑂𝑀8̅̅ ̅̅ ̅̅  (14𝑡, 0, 𝑧0). Mentranslasi segmen 𝑂𝑀8̅̅ ̅̅ ̅̅  

sebesar 7 cm kearah sumbu 𝑋 negatif dan 16,8 cm kearah sumbu 𝑌 positif 

dengan Persamaan (2.13), sehingga diperoleh titik 𝑂𝑀8̅̅ ̅̅ ̅̅  menjadi 𝑀8 (14𝑡 − 7,16,8, 0). 

c) Menduplikasi dan mentranslasi setiap titik segmen 𝑀1, 𝑀2, … ,𝑀8 terhadap 

sumbu Z sebesar 𝑡 dengan 𝑡 = 5 menggunakan Persamaan (2.13), sehingga 
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terbentuk titik berat baru yaitu 𝑂′(0,0, 5). Masing-masing segmen baru yang 

terbentuk yaitu M1′(16,8, 14t − 7, 5),  M2′(16,8, −14t + 7,5),  M3′(−7√2t + 16,8, 7√2t + 7, 5), M4′(−7√2t + 16,8, −7√2t − 7,5),M5′(7√2t − 16,8, 7√2t + 7, 5), M6′(7√2t − 16,8, −7√2t − 7,5),M7′(−14t + 7, −16,8, 5),M8′(14t − 7,−16,8, 5). 
d) Menginterpolasi segmen 𝑀3 dengan 𝑀4, 𝑀5 dengan 𝑀6 dan 𝑀7 dengan 𝑀8 

menggunakan Persamaan (2.4) untuk menghasilkan bidang poligon segi 

delapan sebagai tutup alas bagian bawah prisma segi delapan. 

e) Membentuk kurva batas dari kurva bezier berderajat 𝑛 = 3, 4, 5, 6, 7, 8 dengan 

mengambil dua titik yang bersesuaian. Kurva batas dari kurva Bezier prisma 

segi empat dibangun oleh dua titik tetap 𝑃0 dan 𝑃𝑛, serta 𝑛 − 1 titik kontrol 

yang terletak diantaran 𝑃0 dan 𝑃𝑛. Titik 𝑃0 dan 𝑃𝑛 diperoleh dengan mendilatasi 

titik 𝑀1 dan 𝑀1′dengan skala 𝑘1 = 0, 𝑘2 = 12  dan 𝑘3 = 1. Koordinat titik 𝑃0 

dan 𝑃𝑛 dituliskan sebagai berikut: 

𝑃0 = [𝑥1𝑦1𝑧1] = [0 0 00 12 00 0 1] [16,8140 ] = [16,870 ], 
𝑃𝑛 = [𝑥𝑗′𝑦𝑗′𝑧𝑗′] = [0 0 00 12 00 0 1] [16,8145 ] = [16,875 ], 

Sehingga diperoleh 𝑃0 (16,8,7,0) dan 𝑃𝑛 (16,8,7,5). Kurva dari kurva Bezier 

berderajat 𝑛 = 3,4,5,6 adalah sebagai berikut: 

(1) Kurva batas menggunakan kurva Bezier derajat tiga  

Ditetapkan titik kontrol yaitu 𝑃0(16,8, 7, 0), 𝑃1(16,2, 6,8, 2), 𝑃2(20, 8,3, 3,5) dan 𝑃3(16,8, 7, 5) dengan menggunakan Persamaan 

(2.23) menghasilkan 𝐶3𝑥(𝑢), 𝐶3𝑦(𝑢), dan 𝐶3𝑧(𝑢) sebagai berikut: 𝐶3𝑥(𝑢) = 16,8(1 − 𝑢)3 + 48,6(1 − 𝑢)2(𝑢) + 60(1 − 𝑢)𝑢2 + 16,8𝑢3,  𝐶3𝑦(𝑢) = 7(1 − 𝑢)3 + 20,4(1 − 𝑢)2(𝑢) + 24,9(1 − 𝑢)𝑢2 + 7𝑢3,  𝐶3𝑧(𝑢) = 6(1 − 𝑢)2(𝑢) + 10,5(1 − 𝑢)𝑢2 + 5𝑢3,  
dengan 0 ≤ 𝑢 ≤ 1 Gambar 4.16 (a).  
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(2) Kurva batas menggunakan kurva Bezier derajat empat 

Ditetapkan titik kontrol yaitu 𝑃0(16,8, 7, 0), 𝑃1(18,6, 7,8, 4,5), 𝑃2(15, 6,2, 1,5), 𝑃3(16,75, 6,95, 4,5), dan 𝑃4(16,8, 7, 5) dengan 

menggunakan Persamaan (2.24) menghasilkan 𝐶4𝑥(𝑢), 𝐶4𝑦(𝑢), dan 𝐶4𝑧(𝑢) sebagai berikut: 𝐶4𝑥(𝑢) = 16,8(1 − 𝑢)4 + 74,4(1 − 𝑢)3(𝑢) + 90(1 − 𝑢)2𝑢2  +67(1 − 𝑢)𝑢3 + 16,8𝑢4  𝐶4𝑦(𝑢) = 7(1 − 𝑢)4 + 31,2(1 − 𝑢)3(𝑢) + 37,2(1 − 𝑢)2𝑢2  +27,8(1 − 𝑢)𝑢3 + 7𝑢4  𝐶4𝑧(𝑢) = 0(1 − 𝑢)4 + 18(1 − 𝑢)3(𝑢) + 9(1 − 𝑢)2𝑢2  +18(1 − 𝑢)𝑢3 + 5𝑢4  

dengan 0 ≤ 𝑢 ≤ 1 Gambar 4.16 (b).  

(3) Kurva batas menggunakan kurva Bezier derajat lima 

Ditetapkan titik kontrol yaitu 𝑃0(16,8, 7, 0), 𝑃1(17,6, 7,4, 2), 𝑃2(14,4, 5,8, 1,5), 𝑃3(15,6, 6,8, 3), 𝑃4(18,2, 7,4, 2,5) dan 𝑃5(16,8, 7, 5) 

dengan menggunakan Persamaan (2.25) menghasilkan 𝐶5𝑥(𝑢), 𝐶5𝑦(𝑢), 
dan 𝐶5𝑧(𝑢) sebagai berikut: 𝐶5𝑥(𝑢) = 16,8(1 − 𝑢)5 + 88(1 − 𝑢)4(𝑢) + 144(1 − 𝑢)3𝑢2  +156(1 − 𝑢)2𝑢3 + 91(1 − 𝑢)𝑢4 + 16,8𝑢5  𝐶5𝑦(𝑢) = 7(1 − 𝑢)5 + 37(1 − 𝑢)4(𝑢) + 58(1 − 𝑢)3𝑢2  +68(1 − 𝑢)2𝑢3 + 37(1 − 𝑢)𝑢4 + 7𝑢5  𝐶5𝑧(𝑢) = 10(1 − 𝑢)4(𝑢) + 15(1 − 𝑢)3𝑢2 + 30(1 − 𝑢)2𝑢3  +12,5(1 − 𝑢)𝑢4 + 5𝑢5   
dengan 0 ≤ 𝑢 ≤ 1 Gambar 4.16 (c).  

(4) Kurva batas menggunakan kurva Bezier derajat enam 

Ditetapkan titik kontrol yaitu 𝑃0(16,8, 7, 0), 𝑃1(15,4, 6,2, 0,5), 𝑃2(19,6, 8,6, 3,5), 𝑃3(15,4, 5,8, 0,5), 𝑃4(15,8, 7, 3,5), 𝑃5(18,4, 7,6, 2,5) 

dan 𝑃6(16,8, 7, 5) dengan menggunakan Persamaan (2.26) menghasilkan 𝐶6𝑥(𝑢), 𝐶6𝑦(𝑢), dan 𝐶6𝑧(𝑢) sebagai berikut: 𝐶6𝑥(𝑢) = 16,8(1 − 𝑢)6 + 92,4(1 − 𝑢)5(𝑢) + 294(1 − 𝑢)4𝑢2  
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+308(1 − 𝑢)3𝑢3 + 237(1 − 𝑢)2𝑢4 + 110,4(1 − 𝑢)𝑢5  +16,8𝑢6  𝐶6𝑦(𝑢) = 7(1 − 𝑢)6 + 37,2(1 − 𝑢)5(𝑢) + 129(1 − 𝑢)4𝑢2  +116(1 − 𝑢)3𝑢3 + 105(1 − 𝑢)2𝑢4 + 45,6(1 − 𝑢)𝑢5  +7𝑢6   𝐶6𝑧(𝑢) = 3(1 − 𝑢)5(𝑢) + 52,5(1 − 𝑢)4𝑢2(𝑃2𝑧) + 10(1 − 𝑢)3𝑢3(𝑃3𝑧)  +52,5(1 − 𝑢)2𝑢4 + 15(1 − 𝑢)𝑢5 + 5𝑢6   
dengan 0 ≤ 𝑢 ≤ 1 Gambar 4.16 (d).  

 

(a)Kurva batas Bezier derajat tiga (b) Kurva batas Bezier derajat empat 

(c) Kurva batas Bezier derajat lima (d) Kurva batas Bezier derajat enam 

Gambar 4.16 Kurva batas Bezier badan bagian bawah prisma segi delapan 

f) Membangun bidang prisma segi delapan dari kurva Bezier. Penentuan kurva 

Bezier pada prisma segi delapan dibagi menjadi tiga yaitu kurva batas dengan 

satu jenis kurva, kurva batas dengan dua jenis kurva dan kurva batas dengan 

empat jenis kurva. 

(1) Membangun bidang dengan satu jenis kurva 

Menduplikasi dan merefleksi kurva batas pada langkah e terhadap bidang 𝑋𝑂𝑍 melalui Persamaan (2.17). Hal ini dilakukan untuk memberikan 

kurva batas yang simetris. Diperoleh kurva batas hasil refleksi sebagai 

berikut: 

𝑪(𝑛)2(𝑢) = [𝐶(𝑛)𝑥2(𝑢)𝐶(𝑛)𝑦2(𝑢)𝐶(𝑛)𝑧2(𝑢)] = [1 0 00 −1 00 0 1] [𝐶(𝑛)𝑥1(𝑢)𝐶(𝑛)𝑦1(𝑢)𝐶(𝑛)𝑧1(𝑢)] = [ 𝐶(𝑛)𝑥2(𝑢)−𝐶(𝑛)𝑦2(𝑢)𝐶(𝑛)𝑧2(𝑢) ] 
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Menginterpolasi kurva batas 𝐶𝑑(4)1(𝑢) terhadap 𝐶𝑑(4)2(𝑢) menggunakan 

Persamaan (2.27) untuk membangun bidang prisma segi delapan beraturan 

hasil deformasi dengan sisi lengkung. 𝑝𝑔1 = (𝐶(𝑛)𝑥1(𝑢)𝑣 + (1 − 𝑣) (𝐶(𝑛)𝑥2(𝑢)) , 𝐶(𝑛)𝑦1(𝑢)𝑣 + (1 −𝑣) (−𝐶(𝑛)𝑦2(𝑢)) , 𝐶(𝑛)𝑧1(𝑢)𝑣 + (1 − 𝑣) (𝐶(𝑛)𝑧2(𝑢)))  

Menduplikasi dan merefleksi bidang 𝑝𝑔1 terhadap bidang 𝑌𝑂𝑍 

menggunakan Persamaan (2.18), diperoleh bidang 𝑝𝑔2. Menduplikasi dan 

merotasi bidang 𝑝𝑔1 terhadap titik berat 𝑂 dengan sudut 𝜃 = (2𝜋8 )°
 

berlawanan arah jarum jam menggunakan Persamaan (2.15), diperoleh 

bidang 𝑝𝑔3. Menduplikasi dan merefleksi bidang 𝑝𝑔3 terhadap bidang 𝑋𝑂𝑍 menggunakan Persamaan (2.17), diperoleh bidang 𝑝𝑔4. 

Menduplikasi dan merefleksi bidang 𝑝𝑔3 terhadap bidang 𝑌𝑂𝑍 

menggunakan Persamaan (2.18), diperoleh bidang 𝑝𝑔5. Menduplikasi dan 

merefleksi bidang 𝑝𝑔5 terhadap bidang 𝑋𝑂𝑍 menggunakan Persamaan 

(2.17), diperoleh bidang 𝑝𝑔6. Menduplikasi dan merotasi bidang 𝑝𝑔3 terhadap titik berat 𝑂 dengan sudut 𝜃 = (2𝜋8 )°
 berlawanan arah jarum 

jam menggunakan Persamaan (2.15), diperoleh bidang 𝑝𝑔7. Menduplikasi 

dan merefleksi bidang 𝑝𝑔7 terhadap bidang 𝑋𝑂𝑍 menggunakan 

Persamaan (2.17), diperoleh bidang 𝑝𝑔8. Dengan demikian terbentuk hasil 

deformasi prisma dengan sisi lengkung (Gambar 4.17). Script program 

Maple 18 permukaan badan bawah prisma segi delapan dapat dilihat pada 

Lampiran (B.2 e). 
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(a)Model Bezier derajat tiga (b) Model Bezier derajat empat (c) Model Bezier 

derajat lima (d) Model Bezier derajat enam 

Gambar 4.17 Variasi badan bagian bawah dengan satu jenis kurva 

(2) Membangun bidang dengan dua jenis kurva 

Diperoleh persamaan kurva batas sebagai berikut: 𝑘𝑏1 = (𝐶(𝑛)𝑥(𝑢), 𝐶(𝑛)𝑦(𝑢), 𝐶(𝑛)𝑧(𝑢)) 𝑘𝑏2 = (𝐶(𝑛)𝑥(𝑢), 𝐶(𝑛)𝑦(𝑢), 𝐶(𝑛)𝑧(𝑢)) 

Metrnaslasi kurva batas 𝑘𝑏2 sejauh 14 cm kearah sumbu 𝑌 negatif 

menggunakan Persamaan (2.13). Metranslasi kurva batas 𝑘𝑏1 sejauh 10 

cm kearah sumbu 𝑋 dan 𝑌 negatif menggunakan Persamaan (2.13) dan 

merefleksi kurva batas 𝑘𝑏1 terhadap bidang 𝑋𝑂𝑍 menggunakan 

Persamaan (2.17) diperoleh 𝑘𝑏3. Metranslasi kurva batas 𝑘𝑏2 sejauh 23,8 

cm kearah sumbu 𝑋 negatif dan 10 cm kearah sumbu 𝑌 negatif 

menggunakan Persamaan (2.13) dan merefleksi kurva batas 𝑘𝑏2 terhadap 

bidang 𝑋𝑂𝑍 menggunakan Persamaan (2.17) diperoleh 𝑘𝑏4. 𝑘𝑏1 = (𝐶(𝑛)𝑥(𝑢), (𝐶(𝑛)𝑦(𝑢)), 𝐶(𝑛)𝑧(𝑢)) 𝑘𝑏2 = ((𝐶(𝑛)𝑥(𝑢)) , 𝐶(𝑛)𝑦(𝑢) − 14, 𝐶(𝑛)𝑧(𝑢)) 𝑘𝑏3 = ((𝐶(𝑛)𝑥(𝑢)) − 10, (−𝐶(𝑛)𝑦(𝑢)) − 10, 𝐶(𝑛)𝑧(𝑢)) 𝑘𝑏4 = ((𝐶(𝑛)𝑥(𝑢)) − 23,8, (−𝐶(𝑛)𝑦(𝑢)) − 10, 𝐶(𝑛)𝑧(𝑢)) 

Merefleksi kurva batas 𝑘𝑏1 terhadap bidang 𝑌𝑂𝑍 menggunakan 

Persamaan (2.17) dan mentranslasi kurva batas 𝑘𝑏1 sejauh 14 cm kearah 
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sumbu 𝑌 negatif menggunakan Persamaan (2.13) diperoleh 𝑘𝑏5. 

Menduplikasi dan merefleksi 𝑘𝑏2 terhadap bidang 𝑌𝑂𝑍 menggunakan 

Persamaan (2.17) dan metrnaslasi kurva batas 𝑘𝑏2 sejauh 14 cm kearah 

sumbu 𝑌 positif menggunakan Persamaan (2.13) diperoleh 𝑘𝑏6. 

Menduplikasi dan merefleksi 𝑘𝑏3 terhadap bidang 𝑋𝑂𝑍 dan 𝑌𝑂𝑍 

menggunakan Persamaan (2.17) dan (2.18) diperoleh 𝑘𝑏7. Menduplikasi 

dan merefleksi 𝑘𝑏4 terhadap bidang 𝑋𝑂𝑍 dan 𝑌𝑂𝑍 menggunakan 

Persamaan (2.17) dan (2.18) diperoleh 𝑘𝑏8. 𝑘𝑏5 = (−𝐶(𝑛)𝑥(𝑢), (𝐶(𝑛)𝑦(𝑢) + 14), 𝐶(𝑛)𝑧(𝑢)) 𝑘𝑏6 = ((−𝐶(𝑛)𝑥(𝑢)) , 𝐶(𝑛)𝑦(𝑢), 𝐶(𝑛)𝑧(𝑢)) 𝑘𝑏7 = ((−𝐶(𝑛)𝑥(𝑢)) + 10, (𝐶(𝑛)𝑦(𝑢)) + 10, 𝐶(𝑛)𝑧(𝑢)) 𝑘𝑏8 = ((−𝐶(𝑛)𝑥(𝑢)) + 23,8, (𝐶(𝑛)𝑦(𝑢)) + 10, 𝐶(𝑛)𝑧(𝑢)) 

Menginterpolasi kurva batas 𝑘𝑏1 dengan 𝑘𝑏2, kurva batas 𝑘𝑏2 dengan 𝑘𝑏3, 

sampai 𝑘𝑏𝑎 dengan 𝑘𝑏1. Sehingga diperoleh bidang seperti pada (Gambar 

4.18). Script program Maple 18 permukaan badan bawah prisma segi 

delapan dapat dilihat pada Lampiran (B.2 e). 

 

Gambar 4.18 Variasi badan bagian bawah dengan dua jenis Bezier 

(3) Membangun bidang dengna empat jenis kurva  

Diperoleh persamaan kurva batas sebagai berikut: 𝑘𝑏1 = (𝐶(𝑛)𝑥(𝑢), 𝐶(𝑛)𝑦(𝑢), 𝐶(𝑛)𝑧(𝑢)) 𝑘𝑏2 = (𝐶(𝑛)𝑥(𝑢), 𝐶(𝑛)𝑦(𝑢), 𝐶(𝑛)𝑧(𝑢)) 𝑘𝑏3 = (𝐶(𝑛)𝑥(𝑢), 𝐶(𝑛)𝑦(𝑢), 𝐶(𝑛)𝑧(𝑢)) 𝑘𝑏4 = (𝐶(𝑛)𝑥(𝑢), 𝐶(𝑛)𝑦(𝑢), 𝐶(𝑛)𝑧(𝑢)) 
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Metrnaslasi kurva batas 𝑘𝑏2 sejauh 14 cm kearah sumbu 𝑌 negatif 

menggunakan Persamaan (2.13). Metranslasi kurva batas 𝑘𝑏3 sejauh 10 

cm kearah sumbu 𝑋 dan 𝑌 negatif menggunakan Persamaan (2.13) dan 

Merefleksi kurva batas 𝑘𝑏3 terhadap bidang 𝑋𝑂𝑍 menggunakan 

Persamaan (2.17). Metranslasi kurva batas 𝑘𝑏4 sejauh 23,8 cm kearah 

sumbu 𝑋 negatif dan 10 cm kearah sumbu 𝑌 negatif menggunakan 

Persamaan (2.13) dan merefleksi kurva batas 𝑘𝑏4 terhadap bidang 𝑋𝑂𝑍 

menggunakan Persamaan (2.17). 𝑘𝑏1 = (𝐶(𝑛)𝑥(𝑢), (𝐶(𝑛)𝑦(𝑢)), 𝐶(𝑛)𝑧(𝑢)) 𝑘𝑏2 = ((𝐶(𝑛)𝑥(𝑢)) , 𝐶(𝑛)𝑦(𝑢) − 14, 𝐶(𝑛)𝑧(𝑢)) 𝑘𝑏3 = ((𝐶(𝑛)𝑥(𝑢)) − 10, (−𝐶(𝑛)𝑦(𝑢)) − 10, 𝐶(𝑛)𝑧(𝑢)) 𝑘𝑏4 = ((𝐶(𝑛)𝑥(𝑢)) − 23,8, (−𝐶(𝑛)𝑦(𝑢)) − 10, 𝐶(𝑛)𝑧(𝑢)) 

Merefleksi kurva batas 𝑘𝑏1 terhadap bidang 𝑌𝑂𝑍 menggunakan 

Persamaan (2.17) dan mentranslasi kurva batas 𝑘𝑏1 sejauh 14 cm kearah 

sumbu 𝑌 negatif menggunakan Persamaan (2.13) diperoleh 𝑘𝑏5. 

Menduplikasi dan merefleksi 𝑘𝑏2 terhadap bidang 𝑌𝑂𝑍 menggunakan 

Persamaan (2.17) dan metrnaslasi kurva batas 𝑘𝑏2 sejauh 14 cm kearah 

sumbu 𝑌 positif menggunakan Persamaan (2.13) diperoleh 𝑘𝑏6. 

Menduplikasi dan merefleksi 𝑘𝑏3 terhadap bidang 𝑋𝑂𝑍 dan 𝑌𝑂𝑍 

menggunakan Persamaan (2.17) dan (2.18) diperoleh 𝑘𝑏7. Menduplikasi 

dan merefleksi 𝑘𝑏4 terhadap bidang 𝑋𝑂𝑍 dan 𝑌𝑂𝑍 menggunakan 

Persamaan (2.17) dan (2.18) diperoleh 𝑘𝑏8. 𝑘𝑏5 = (−𝐶(𝑛)𝑥(𝑢), (𝐶(𝑛)𝑦(𝑢) + 14), 𝐶(𝑛)𝑧(𝑢)) 𝑘𝑏6 = ((−𝐶(𝑛)𝑥(𝑢)) , 𝐶(𝑛)𝑦(𝑢), 𝐶(𝑛)𝑧(𝑢)) 𝑘𝑏7 = ((−𝐶(𝑛)𝑥(𝑢)) + 10, (𝐶(𝑛)𝑦(𝑢)) + 10, 𝐶(𝑛)𝑧(𝑢)) 𝑘𝑏8 = ((−𝐶(𝑛)𝑥(𝑢)) + 23,8, (𝐶(𝑛)𝑦(𝑢)) + 10, 𝐶(𝑛)𝑧(𝑢)) 
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Menginterpolasi kurva batas 𝑘𝑏1 dengan 𝑘𝑏2, kurva batas 𝑘𝑏2 dengan 𝑘𝑏3, 

sampai 𝑘𝑏𝑎 dengan 𝑘𝑏1. Sehingga diperoleh bidang seperti pada (Gambar 

4.19). Script program Maple 18 permukaan badan bawah prisma segi 

delapan dapat dilihat pada Lampiran (B.2 e). 

 

Gambar 4.19 Variasi badan bagian bawah dengan empat jenis Bezier 

b. Modelisasi badan bagian atas  

Pada badan bagian atas (segmen 𝐵𝐶̅̅ ̅̅ ) akan dibangun prisma segi-𝑎 (𝑎 =4,5,6,7,8) yang bagian sisi tegaknya dideformasi menggunakan kurva Bezier 

berderajat 𝑛 = 3, 4, 5, 6 dengan titik berat di 𝑂(0, 0, 5). Berikut langkah-langkah 

membangun deformasi prisma segi-𝑎 pada (segmen 𝐵𝐶̅̅ ̅̅ ).  

1) Prisma segi empat 

Langkah-langkah membangun deformasi prisma segi empat dengan teknik 

kurva Bezier sebagai berikut. 

a) Melakukan hal yang seperti langkah a1 poin a Subsubsub 4.1.2, diberikan 

segmen garis 𝑂𝑂′̅̅ ̅̅ ̅ = 𝑡 dengan 𝑡 = 5 pada sumbu 𝑍. Diketahui segmen garis 𝑂𝑀̅̅ ̅̅ ̅ dengan titik koordinat 𝑂(0,0,0) dan 𝑀(0,14, 5) maka persamaan 

parametrik 𝑂𝑀̅̅ ̅̅ ̅ yang terbentuk dengan menggunakan Persamaan (2.3). 𝑂𝑀̅̅ ̅̅ ̅ = [𝑥𝑦𝑧] = 𝑡 [ 0145 ] + (1 − 𝑡) [005] = [ 014𝑡5 ], 
diperoleh segmen 𝑂𝑀̅̅ ̅̅ ̅(0, 14𝑡, 5). Segmen 𝑂𝑀̅̅ ̅̅ ̅ merupakan awal untuk 

membentuk poligon segi empat.  

b) Melakukan hal yang sama seperti langkah a1 poin b Subsubbab 4.1.2 untuk 

membentuk bidang poligon segi empat beraturan. Titik berat poligon segi 

empat terletak di 𝑂(0,0, 5). Dengan demikian diperoleh bidang poligon segi 

empat sejajar bidang 𝑋𝑂𝑌. 
c) Melakukan hal yang sama seperti pada langkah a1 poin c Subsubbab 4.1.2 

untuk membentuk poligon sisi atas prisma segi empat dengan 𝑡 = 5 

menggunakan Persamaan (2.13). Terbentuk titik berat baru yaitu 𝑂′(0,0, 10). 
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Maka segmen baru yang terbentuk yaitu 𝑀1′(−7,14𝑡 − 7,10),𝑀2′(−7,−14𝑡 − 7, 10),𝑀3′(−14𝑡 + 7,−7, 10),𝑀4′(14𝑡 − 7, −7, 5). 
d) Melakukan hal yang sama seperti langkah a1 poin e Subsubbab 4.1.2, 

membangun kurva batas prisma segi empat dengan kurva Bezier berderajat (𝑛 = 3,4,5,6). Penentuan kurva Bezier pada prisma segi empat dibagi menjadi 

dua yaitu kurva batas dengan satu jenis kurva dan kurva batas dengan dua jenis 

kurva. Kurva batas dari kurva Bezier 𝑛 = 3,4,5,6 adalah sebagai berikut. 

(1) Kurva batas menggunakan kurva Bezier derajat tiga  

Ditetapkan titik kontrol yaitu 𝑃0(−7, 7, 5), 𝑃1(−6,5, 6,5, 2,5), 𝑃2(−8,4, 8,4, 11,5) dan 𝑃3(−7, 7, 10) dengan menggunakan Persamaan 

(2.23) menghasilkan 𝐶3𝑥(𝑢), 𝐶3𝑦(𝑢), dan 𝐶3𝑧(𝑢) sebagai berikut: 𝐶3𝑥(𝑢) = −7(1 − 𝑢)3 − 19,5(1 − 𝑢)2(𝑢) − 25,2(1 − 𝑢)𝑢2  −7𝑢3(𝑃3𝑥),  𝐶3𝑦(𝑢) = 7(1 − 𝑢)3 + 19,5(1 − 𝑢)2(𝑢) + 25,2(1 − 𝑢)𝑢2 + 7𝑢3,  𝐶3𝑧(𝑢) = 5(1 − 𝑢)3 + 7,5(1 − 𝑢)2(𝑢) + 34,5(1 − 𝑢)𝑢2 + 10𝑢3,  
dengan 0 ≤ 𝑢 ≤ 1 Gambar 4.20 (a).  

(2) Kurva batas menggunakan kurva Bezier derajat empat 

Ditetapkan titik kontrol yaitu 𝑃0(−7, 7, 5), 𝑃1(−8,9, 8,9, 5), 𝑃2(−7,8, 7,8, 7,5), 𝑃3(−7,4, 7,4, 10), dan 𝑃4(−7, 7, 10)  dengan 

menggunakan Persamaan (2.24) menghasilkan 𝐶4𝑥(𝑢), 𝐶4𝑦(𝑢), dan 𝐶4𝑧(𝑢) sebagai berikut: 𝐶4𝑥(𝑢) = −7(1 − 𝑢)4 − 35,6(1 − 𝑢)3(𝑢) − 46,8(1 − 𝑢)2𝑢2  −31,6(1 − 𝑢)𝑢3 − 7𝑢4  𝐶4𝑦(𝑢) = 7(1 − 𝑢)4 + 35,6(1 − 𝑢)3(𝑢) + 46,8(1 − 𝑢)2𝑢2  +31,6(1 − 𝑢)𝑢3 + 7𝑢4  𝐶4𝑧(𝑢) = 5(1 − 𝑢)4 + 20(1 − 𝑢)3(𝑢) + 45(1 − 𝑢)2𝑢2  +40(1 − 𝑢)𝑢3 + 10𝑢4  

dengan 0 ≤ 𝑢 ≤ 1 Gambar 4.20 (b).  

(3) Kurva batas menggunakan kurva Bezier derajat lima 
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Ditetapkan titik kontrol yaitu 𝑃0(−7, 7, 5), 𝑃1(−9,8, 9,8, 7,5), 𝑃2(−5,6, 5,6, 5,5), 𝑃3(−7,2, 7,2, 8,5), 𝑃4(−8,6, 8,6, 6,5) dan 𝑃5(−7, 7, 10) dengan menggunakan Persamaan (2.25) menghasilkan 𝐶5𝑥(𝑢), 𝐶5𝑦(𝑢), dan 𝐶5𝑧(𝑢) sebagai berikut: 𝐶5𝑥(𝑢) = −7(1 − 𝑢)5 − 49(1 − 𝑢)4(𝑢) − 56(1 − 𝑢)3𝑢2  −72(1 − 𝑢)2𝑢3 − 43(1 − 𝑢)𝑢4 − 7𝑢5(𝑃5𝑥)  𝐶5𝑦(𝑢) = 7(1 − 𝑢)5 − 49(1 − 𝑢)4(𝑢) + 56(1 − 𝑢)3𝑢2  +72(1 − 𝑢)2𝑢3 + 43(1 − 𝑢)𝑢4 + 10𝑢5   𝐶5𝑧(𝑢) = 5(1 − 𝑢)5 + 37,5(1 − 𝑢)4(𝑢) + 55(1 − 𝑢)3𝑢2  +85(1 − 𝑢)2𝑢3 + 32,5(1 − 𝑢)𝑢4 + 10𝑢5   
dengan 0 ≤ 𝑢 ≤ 1 Gambar 4.20 (c).  

(4) Kurva batas menggunakan kurva Bezier derajat enam 

Ditetapkan titik kontrol yaitu 𝑃0(−7, 7, 5), 𝑃1(−5,6, 5,6, 8,5), 𝑃2(−9,8, 9,8, 6,5), 𝑃3(−6,6, 6,6, 9), 𝑃4(−5,6, 5,6, 6), 𝑃5(−8,6, 8,8, 8,5) 

dan 𝑃6(−7, 7, 10) dengan menggunakan Persamaan (2.26) menghasilkan 𝐶6𝑥(𝑢), 𝐶6𝑦(𝑢), dan 𝐶6𝑧(𝑢) sebagai berikut: 𝐶6𝑥(𝑢) = −7(1 − 𝑢)6 − 33,6(1 − 𝑢)5(𝑢) − 147(1 − 𝑢)4𝑢2  −132(1 − 𝑢)3𝑢3 + 84(1 − 𝑢)2𝑢4 + 51,6(1 − 𝑢)𝑢5 + 10𝑢6  𝐶6𝑦(𝑢) = 7(1 − 𝑢)6 + 33,6(1 − 𝑢)5(𝑢) + 147(1 − 𝑢)4𝑢2  +132(1 − 𝑢)3𝑢3 + 84(1 − 𝑢)2𝑢4 + 52,8(1 − 𝑢)𝑢5 + 10𝑢6  𝐶6𝑧(𝑢) = 5(1 − 𝑢)6 + 51(1 − 𝑢)5(𝑢) + 97,5(1 − 𝑢)4𝑢2  +180(1 − 𝑢)3𝑢3 + 90(1 − 𝑢)2𝑢4 + 51(1 − 𝑢)𝑢5 + 10𝑢6  

dengan 0 ≤ 𝑢 ≤ 1 Gambar 4.20 (d).  
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(a)Kurva batas Bezier derajat tiga (b) Kurva batas Bezier derajat empat 

(c) Kurva batas Bezier derajat lima (d) Kurva batas Bezier derajat enam 

Gambar 4.20 Kurva batas Bezier badan bagian atas prisma segi empat 

e) Melakukan hal yang sama seperti langkah a1 poin f Subsubbab 4.1.2, untuk 

menghasilkan permukaan prisma segi empat (Gambar 4.21). Script program 

Maple 18 permukaan badan atas prisma segi empat dapat dilihat pada Lampiran 

(B.3 a)  

 

(a)Model Bezier derajat tiga (b) Model Bezier derajat empat 

(c) Model Bezier derajat lima (d) Model Bezier derajat enam (e) model Bezier 

derajat tiga dan empat 
Gambar 4.21 Variasi badan bagian atas prisma segi empat 

2) Prisma segi lima 

Langkah-langkah membangun deformasi prisma segi lima dengan teknik kurva 

Bezier sebagai berikut. 

a) Melakukan hal yang sama seperti langkah a2 poin a Subsubbab 4.1.2, diberikan 

segmen garis 𝑂𝑂′̅̅ ̅̅ ̅ = 𝑡 dengan 𝑡 = 5 pada sumbu 𝑍. Diketahui segmen garis 𝑂𝑀̅̅ ̅̅ ̅ dengan titik koordinat 𝑂(0,0,5) dan 𝑀(0, 14, 5) maka persamaan 

parametrik 𝑂𝑀̅̅ ̅̅ ̅ yang terbentuk dengan menggunakan Persamaan (2.3). 
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𝑂𝑀̅̅ ̅̅ ̅ = [𝑥𝑦𝑧] = 𝑡 [ 0145 ] + (1 − 𝑡) [005] = [ 014𝑡5 ], 
diperoleh segmen 𝑂𝑀̅̅ ̅̅ ̅(0, 14𝑡, 5). Segmen 𝑂𝑀̅̅ ̅̅ ̅ merupakan awal untuk 

membentuk poligon segi lima beraturan. Berikut langkah-langkah menentukan 

segmen baru pada prisma segi lima. 

b) Melakukan hal yang sama seperti langkah a2 poin b Subsubbab 4.1.2 untuk 

membentuk bidang poligon segi lima beraturan. Titik berat poligon segi lima 

terletak di 𝑂(0,0, 5). Dengan demikian diperoleh bidang poligon segi lima 

beraturan sejajar bidang 𝑋𝑂𝑌. 
c) Melakukan hal yang sama seperti langkah a2 poin c Subsubbab 4.1.2 untuk 

membentuk poligon sisi atas prisma segi lima dengan 𝑡 = 5 menggunakan 

Persamaan (2.13). Terbentuk titik berat baru yaitu 𝑂′(0,0,10). Maka segmen 

baru yang terbentuk yaitu 𝑀1′(9.6,14𝑡 − 7, 10),   𝑀2′(−13.3𝑡 + 9.6, 4.3𝑡 + 7,10),  𝑀3′(−13.3 + 9.6, −4.3 − 7, 10), 𝑀4′(−8.22𝑡 − 3.7, −11.3 +11.3, 10),𝑀5′(−8.22𝑡 − 3.7, 11.3𝑡 − 11.3, 10). 
d) Melakukan hal yang sama seperti langkah a2 poin e Subsubbab 4.1.2, 

membangun kurva batas prisma segi lima dengan kurva Bezier berderajat (𝑛 =3,4,5,6) sebagai berikut. 

(1) Kurva batas menggunakan kurva Bezier derajat tiga  

Ditetapkan titik kontrol yaitu 𝑃0(9,6, 7, 5), 𝑃1(8,8, 6,35, 10,5), 𝑃2(10,8, 7,9, 4,5) dan 𝑃3(9,6, 7, 10) dengan menggunakan Persamaan 

(2.23) menghasilkan 𝐶3𝑥(𝑢), 𝐶3𝑦(𝑢), dan 𝐶3𝑧(𝑢) sebagai berikut: 𝐶3𝑥(𝑢) = 9,6(1 − 𝑢)3 + 26,4(1 − 𝑢)2(𝑢) + 32,4(1 − 𝑢)𝑢2 + 9,6𝑢3  𝐶3𝑦(𝑢) = 7(1 − 𝑢)3 + 19,05(1 − 𝑢)2(𝑢) + 23,7(1 − 𝑢)𝑢2 + 7𝑢3  𝐶3𝑧(𝑢) = 5(1 − 𝑢)3 + 31,5(1 − 𝑢)2(𝑢) + 13,5(1 − 𝑢)𝑢2 + 10𝑢3  

dengan 0 ≤ 𝑢 ≤ 1 Gambar 4.22 (a).  

(2) Kurva batas menggunakan kurva Bezier derajat empat 

Ditetapkan titik kontrol yaitu 𝑃0(9,6, 7, 5), 𝑃1(10,2, 7,4, 5,5), 𝑃2(8,4, 6,2, 8), 𝑃3(9,4, 6,8, 10), dan 𝑃4(9,6, 7, 10) dengan menggunakan 
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Persamaan (2.24) menghasilkan 𝐶4𝑥(𝑢), 𝐶4𝑦(𝑢), dan 𝐶4𝑧(𝑢) sebagai 

berikut: 𝐶4𝑥(𝑢) = 9,6(1 − 𝑢)4 + 40,8(1 − 𝑢)3(𝑢) + 50,4(1 − 𝑢)2𝑢2  +37,6(1 − 𝑢)𝑢3 + 9,6𝑢4  𝐶4𝑦(𝑢) = 7(1 − 𝑢)4(𝑃0𝑦) + 29,6(1 − 𝑢)3(𝑢) + 37,2(1 − 𝑢)2𝑢2  +27,2(1 − 𝑢)𝑢3 + 7𝑢4  𝐶4𝑧(𝑢) = 5(1 − 𝑢)4 + 22(1 − 𝑢)3(𝑢) + 48(1 − 𝑢)2𝑢2  +40(1 − 𝑢)𝑢3 + 10𝑢4  

dengan 0 ≤ 𝑢 ≤ 1 Gambar 4.22 (b).  

(3) Kurva batas menggunakan kurva Bezier derajat lima 

Ditetapkan titik kontrol yaitu 𝑃0(9,6, 7, 5), 𝑃1(10,7, 7,8, 8,5), 𝑃2(8,4, 6,1, 5,5), 𝑃3(9,8, 7,2, 9,5), 𝑃4(10,5, 7,6, 6,5) dan 𝑃5(9,6, 7, 10) 

dengan menggunakan Persamaan (2.25) menghasilkan 𝐶5𝑥(𝑢), 𝐶5𝑦(𝑢), 
dan 𝐶5𝑧(𝑢) sebagai berikut: 𝐶5𝑥(𝑢) = 9,6(1 − 𝑢)5 + 53,5(1 − 𝑢)4(𝑢) + 84(1 − 𝑢)3𝑢2  +98(1 − 𝑢)2𝑢3 + 52,5(1 − 𝑢)𝑢4 + 9,6𝑢5  𝐶5𝑦(𝑢) = 7(1 − 𝑢)5 + 39(1 − 𝑢)4(𝑢) + 61(1 − 𝑢)3𝑢2  +72(1 − 𝑢)2𝑢3 + 38(1 − 𝑢)𝑢4 + 7𝑢5   𝐶5𝑧(𝑢) = 5(1 − 𝑢)5 + 42,5(1 − 𝑢)4(𝑢) + 55(1 − 𝑢)3𝑢2  +95(1 − 𝑢)2𝑢3 + 32,5(1 − 𝑢)𝑢4 + 10𝑢5,   
dengan 0 ≤ 𝑢 ≤ 1 Gambar 4.22 (c).  

(4) Kurva batas menggunakan kurva Bezier derajat enam 

Ditetapkan titik kontrol yaitu 𝑃0(9,6, 7, 5), 𝑃1(8,8, 6,5, 6), 𝑃2(10,4, 7,6, 7,9), 𝑃3(8,2, 5,6, 6,5), 𝑃4(7,6, 6, 7,8), 𝑃5(8,8, 6,5, 6) dan 𝑃6(9,6, 7, 10) dengan menggunakan Persamaan (2.26) menghasilkan 𝐶6𝑥(𝑢), 𝐶6𝑦(𝑢), dan 𝐶6𝑧(𝑢) sebagai berikut: 𝐶6𝑥(𝑢) = 9,6(1 − 𝑢)6 + 52,8(1 − 𝑢)5(𝑢) + 156(1 − 𝑢)4𝑢2  +164(1 − 𝑢)3𝑢3 + 114(1 − 𝑢)2𝑢4 + 52,8(1 − 𝑢)𝑢5 + 9,6𝑢6  𝐶6𝑦(𝑢) = 7(1 − 𝑢)6 + 39(1 − 𝑢)5(𝑢) + 114(1 − 𝑢)4𝑢2  +112(1 − 𝑢)3𝑢3 + 90(1 − 𝑢)2𝑢4 + 39(1 − 𝑢)𝑢5 + 7𝑢6   
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𝐶6𝑧(𝑢) = 5(1 − 𝑢)6 + 36(1 − 𝑢)5(𝑢) + 118,5(1 − 𝑢)4𝑢2  +130(1 − 𝑢)3𝑢3 + 117(1 − 𝑢)2𝑢4 + 36(1 − 𝑢)𝑢5 + 10𝑢6   
dengan 0 ≤ 𝑢 ≤ 1 Gambar 4.22 (d).  

 

(a)Kurva batas Bezier derajat tiga (b) Kurva batas Bezier derajat empat 

(c) Kurva batas Bezier derajat lima (d) Kurva batas Bezier derajat enam 

Gambar 4.22 Kurva batas Bezier badan bagian atas prisma segi lima 

e) Melakukan hal yang sama seperti langkah a2 poin f dan g Subsubbab 4.1.2, 

untuk menghasilkan permukaan prisma segi lima (Gambar 4.23). Script 

program Maple 18 permukaan badan atas prisma segi lima dapat dilihat pada 

Lampiran (B.3 b)  

 

(a)Model Bezier derajat tiga (b) Model Bezier derajat empat 

(c) Model Bezier derajat lima (d) Model Bezier derajat enam 

Gambar 4.23 Variasi badan bagian atas prisma segi lima 

3) Prisma segi enam 

Langkah-langkah membangun deformasi prisma segi enam dengan teknik kurva 

Bezier sebagai berikut. 

a) Melakukan hal yang sama seperti langkah a3 poin a Subsubbab 4.1.2, diberikan 

segmen garis 𝑂𝑂′̅̅ ̅̅ ̅ = 𝑡 dengan 𝑡 = 5 pada sumbu 𝑍. Diketahui segmen garis 
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𝑂𝑀̅̅ ̅̅ ̅ dengan titik koordinat 𝑂(0, 0, 5) dan 𝑀(0, 14, 5) maka persamaan 

parametrik 𝑂𝑀̅̅ ̅̅ ̅ yang terbentuk dengan menggunakan Persamaan (2.3). 𝑂𝑀̅̅ ̅̅ ̅ = [𝑥𝑦𝑧] = 𝑡 [ 0145 ] + (1 − 𝑡) [005] = [ 014𝑡5 ], 
diperoleh segmen 𝑂𝑀̅̅ ̅̅ ̅(0, 14𝑡, 5). Segmen 𝑂𝑀̅̅ ̅̅ ̅ merupakan awal untuk 

membentuk poligon segi enam beraturan.  

b) Melakukan hal yang sama seperti langkah a3 poin b Subsubbab 4.1.2 untuk 

membentuk bidang poligon segi enam. Titik berat poligon segi enam terletak 

di 𝑂(0,0, 5). Dengan demikian diperoleh bidang poligon segi enam sejajar 

bidang 𝑋𝑂𝑌. 
c) Melakukan hal yang sama seperti langkah a3 poin c Subsubbab 4.1.2 untuk 

membentuk poligon segi enam dengan 𝑡 = 5 menggunakan Persamaan (2.13). 

terbentuk titik berat baru yaitu 𝑂′(0,0, 10). Maka segmen baru yang terbentuk 

yaitu 𝑀1′(7√3, 14𝑡 − 7,10),  𝑀2′(7√3,−14𝑡 + 7,10),  𝑀3′(−7√3𝑡, 7𝑡 −14, 10), 𝑀4′(−7√3𝑡, − 7𝑡 + 14, 10),𝑀5′(7√3𝑡, 7𝑡 −14, 10), (7√3𝑡, −7𝑡 + 14, 10). 
d) Melakukan hal yang sama seperti langkah a3 poin e Subsubbab 4.1.2 untuk 

membangun kurva batas prisma segi enam dengan kurva Bezier berderajat (𝑛 = 3,4,5,6). Penentuan kurva Bezier pada prisma segi enam dibagi menjadi 

dua yaitu kurva batas dengan satu jenis kurva dan kurva batas dengan ketiga 

jenis kurva. Kurva batas dari kurva Bezier 𝑛 = 3,4,5,6 adalah sebagai berikut: 

(1) Kurva batas menggunakan kurva Bezier derajat tiga  

Ditetapkan titik kontrol yaitu 𝑃0(7√3, 7, 5), 𝑃1(10,1, 5,9, 7), 𝑃2(13,2, 7,8, 5,5) dan 𝑃3(7√3, 7, 10) dengan menggunakan Persamaan 

(2.23) menghasilkan 𝐶3𝑥(𝑢), 𝐶3𝑦(𝑢), dan 𝐶3𝑧(𝑢) sebagai berikut: 𝐶3𝑥(𝑢) = 7√3(1 − 𝑢)3 + 30,3(1 − 𝑢)2(𝑢) + 39,6(1 − 𝑢)𝑢2 + 7√3𝑢3  𝐶3𝑦(𝑢) = 7(1 − 𝑢)3 + 17,7(1 − 𝑢)2(𝑢) + 23,4(1 − 𝑢)𝑢2 + 7𝑢3  𝐶3𝑧(𝑢) = 5(1 − 𝑢)3 + 21(1 − 𝑢)2(𝑢) + 16,5(1 − 𝑢)𝑢2 + 10𝑢3  

dengan 0 ≤ 𝑢 ≤ 1 Gambar 4.24 (a).  
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(2) Kurva batas menggunakan kurva Bezier derajat empat 

Ditetapkan titik kontrol yaitu 𝑃0(7√3, 7, 5), 𝑃1(13,4, 7,8, 9,5), 𝑃2(11,2, 6,6, 7,5), 𝑃3(11,8, 6,8, 9,5), dan 𝑃4(7√3, 7, 10) dengan 

menggunakan Persamaan (2.24) menghasilkan 𝐶4𝑥(𝑢), 𝐶4𝑦(𝑢), dan 𝐶4𝑧(𝑢) sebagai berikut: 𝐶4𝑥(𝑢) = 7√3(1 − 𝑢)4 + 53,6(1 − 𝑢)3(𝑢) + 67,2(1 − 𝑢)2𝑢2  +47,2(1 − 𝑢)𝑢3 + 7√3𝑢4  𝐶4𝑦(𝑢) = 7(1 − 𝑢)4 + 31,2(1 − 𝑢)3(𝑢) + 39,6(1 − 𝑢)2𝑢2  +27,2(1 − 𝑢)𝑢3 + 7𝑢4  𝐶4𝑧(𝑢) = 5(1 − 𝑢)4 + 38(1 − 𝑢)3(𝑢) + 45(1 − 𝑢)2𝑢2  +38(1 − 𝑢)𝑢3 + 10𝑢4  

dengan 0 ≤ 𝑢 ≤ 1 Gambar 4.24 (b).  

(3) Kurva batas menggunakan kurva Bezier derajat lima 

Ditetapkan titik kontrol yaitu 𝑃0(7√3, 7, 5), 𝑃1(15, 8,65, 7,5), 𝑃2(9,5, 5,6, 5,5), 𝑃3(13,6, 7,9, 6,5), 𝑃4(13,2, 7,6, 7,5) dan 𝑃5(7√3, 7, 5) 

dengan menggunakan Persamaan (2.25) menghasilkan 𝐶5𝑥(𝑢), 𝐶5𝑦(𝑢), 
dan 𝐶5𝑧(𝑢) sebagai berikut: 𝐶5𝑥(𝑢) = 7√3(1 − 𝑢)5 + 75(1 − 𝑢)4(𝑢) + 95(1 − 𝑢)3𝑢2  +136(1 − 𝑢)2𝑢3 + 66(1 − 𝑢)𝑢4 + 7√3𝑢5  𝐶5𝑦(𝑢) = 7(1 − 𝑢)5 + 43,25(1 − 𝑢)4(𝑢) + 56(1 − 𝑢)3𝑢2  +79(1 − 𝑢)2𝑢3 + 38(1 − 𝑢)𝑢4 + 7𝑢5  𝐶5𝑧(𝑢) = 5(1 − 𝑢)5 + 37,5(1 − 𝑢)4(𝑢) + 55(1 − 𝑢)3𝑢2  +65(1 − 𝑢)2𝑢3 + 37,5(1 − 𝑢)𝑢4 + 10𝑢5  

dengan 0 ≤ 𝑢 ≤ 1 Gambar 4.24 (c).  

(4) Kurva batas menggunakan kurva Bezier derajat enam 

Ditetapkan titik kontrol yaitu 𝑃0(7√3, 7, 5), 𝑃1(10,8, 6,4, 5,2), 𝑃2(14,6, 8,2, 6,5), 𝑃3(11,5, 6,8, 8,5), 𝑃4(11, 6,2, 6,5), 𝑃5(13, 7,8, 8) dan 𝑃6(7√3, 7, 10) dengan menggunakan Persamaan (2.26) menghasilkan 𝐶6𝑥(𝑢), 𝐶6𝑦(𝑢), dan 𝐶6𝑧(𝑢) sebagai berikut: 
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𝐶6𝑥(𝑢) = 7√3(1 − 𝑢)6 + 64,8(1 − 𝑢)5(𝑢) + 219(1 − 𝑢)4𝑢2  +230(1 − 𝑢)3𝑢3 + 165(1 − 𝑢)2𝑢4 + 78(1 − 𝑢)𝑢5 + 7√3𝑢6  𝐶6𝑦(𝑢) = 7(1 − 𝑢)6 + 38,4(1 − 𝑢)5(𝑢) + 123(1 − 𝑢)4𝑢2  +136(1 − 𝑢)3𝑢3 + 93(1 − 𝑢)2𝑢4 + 46,8(1 − 𝑢)𝑢5 + 7𝑢6   𝐶6𝑧(𝑢) = 5(1 − 𝑢)6 + 31,2(1 − 𝑢)5(𝑢) + 97,5(1 − 𝑢)4𝑢2  +170(1 − 𝑢)3𝑢3 + 97,5(1 − 𝑢)2𝑢4 + 58(1 − 𝑢)𝑢5 + 10𝑢6   
dengan 0 ≤ 𝑢 ≤ 1 Gambar 4.24 (d).  

 

(a)Kurva batas Bezier derajat tiga (b) Kurva batas Bezier derajat empat 

(c) Kurva batas Bezier derajat lima (d) Kurva batas Bezier derajat enam 

Gambar 4.24 Kurva batas Bezier badan bagian atas prisma segi enam 

e) Melakukan hal yang sama seperti langkah a3 poin f Subsubbab 4.1.2, untuk 

menghasilkan permukaan prisma segi enam (Gambar 4.25). Script program 

Maple 18 permukaan badan atas prisma segi enam dapat dilihat pada Lampiran 

(B.3 a). 

 

(a)Model Bezier derajat tiga (b) Model Bezier derajat empat 

(c) Model Bezier derajat lima (d) Model Bezier derajat enam(e) model Bezier 
derajat 3,4, dan 5. 

Gambar 4.25 Variasi bagian badan kotak hantaran prisma segi enam 

 

 

DIGITAL REPOSITORY UNIVERSITAS JEMBER

DIGITAL REPOSITORY UNIVERSITAS JEMBER



73 

 

 

 

4) Prisma segi tujuh 

Langkah-langkah membangun deformasi prisma segi tujuh dengan teknik 

kurva Bezier sebagai berikut. 

a) Melakukan hal yang sama seperti langkah a3 poin a Subsubbab 4.1.2, diberikan 

segmen garis 𝑂𝑂′̅̅ ̅̅ ̅ = 𝑡 dengan 𝑡 = 5 pada sumbu 𝑍. Diketahui segmen garis 𝑂𝑀̅̅ ̅̅ ̅ dengan titik koordinat 𝑂(0, 0, 5) dan 𝑀(0, 14, 5) maka persamaan 

parametrik 𝑂𝑀̅̅ ̅̅ ̅ yang terbentuk dengan menggunakan Persamaan (2.3). 𝑂𝑀̅̅ ̅̅ ̅ = [𝑥𝑦𝑧] = 𝑡 [ 0145 ] + (1 − 𝑡) [005] = [ 014𝑡5 ], 
diperoleh segmen 𝑂𝑀̅̅ ̅̅ ̅(0, 14𝑡, 5). Segmen 𝑂𝑀̅̅ ̅̅ ̅ merupakan awal untuk 

membentuk poligon segi tujuh beraturan. Berikut langkah-langkah 

menentukan segmen baru pada prisma segi tujuh. 

b) Melakukan hal yang sama seperti langkah a4 poin b Subsubbab 4.1.2 untuk 

membentuk bidang poligon segi tujuh beraturan. Titik berat poligon segi tujuh 

terletak di 𝑂(0,0, 5). Dengan demikian diperoleh bidang poligon segi tujuh 

beraturan sejajar bidang 𝑋𝑂𝑌. 
c) Melakukan hal yang sama seperti langkah a4 poin c Subsubbab 4.1.2 untuk 

membentuk poligon sisi atas prisma segi tujuh dengan 𝑡 = 5 menggunakan 

Persamaan (2.13). terbentuk titik berat baru yaitu 𝑂′(0,0,10). Maka segmen 

baru yang terbentuk yaitu 𝑀1′(14.5, 14𝑡 − 7, 10),  𝑀2′(−10.9𝑡 + 14.5,8.7𝑡 + 7, 10),  𝑀3′(−10.9𝑡 + 14.5, −8.7𝑡 − 7, 10), 𝑀4′(−13.64𝑡 +3.6, −3.11𝑡 + 15.7, 10),𝑀5′(−13.64𝑡 + 3.6, 3.11𝑡 − 15.7, 10),𝑀6′(−6.07𝑡 + 10,−12.61𝑡 + 12.6, 10),𝑀7′(−6.07𝑡 + 10, 12.61𝑡 −12.6,10). 
d) Melakukan hal yang sama seperti langkah a4 poin e Subsubbab 4.1.2 untuk 

membangun kurva batas prisma segi tujuh dengan kurva Bezier berderajat (𝑛 = 3,4,5,6) sebagai berikut: 

(1) Kurva batas menggunakan kurva Bezier derajat tiga  
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Ditetapkan titik kontrol yaitu 𝑃0(14,5, 7 5), 𝑃1(15,7, 7,6, 7,5), 𝑃2(12,4, 6, 5,5) dan 𝑃3(14,5, 7 5) dengan menggunakan Persamaan (2.23) 

menghasilkan 𝐶3𝑥(𝑢), 𝐶3𝑦(𝑢), dan 𝐶3𝑧(𝑢) sebagai berikut: 𝐶3𝑥(𝑢) = 14,5(1 − 𝑢)3 + 47,1(1 − 𝑢)2(𝑢) + 37,2(1 − 𝑢)𝑢2 + 14,5𝑢3  𝐶3𝑦(𝑢) = 7(1 − 𝑢)3 + 22,8(1 − 𝑢)2(𝑢) + 18(1 − 𝑢)𝑢2 + 7𝑢3  𝐶3𝑧(𝑢) = 5(1 − 𝑢)3 + 22,5(1 − 𝑢)2(𝑢) + 16,5(1 − 𝑢)𝑢2 + 10𝑢3  

dengan 0 ≤ 𝑢 ≤ 1 Gambar 4.26 (a).  

(2) Kurva batas menggunakan kurva Bezier derajat empat 

Ditetapkan titik kontrol yaitu 𝑃0(14,5, 7, 5), 𝑃1(13,6, 6,6, 8,5), 𝑃2(16,8, 8, 4,5), 𝑃3(13,2, 6,4, 8,5), dan 𝑃4(14,5, 7, 10) dengan 

menggunakan Persamaan (2.24) menghasilkan 𝐶4𝑥(𝑢), 𝐶4𝑦(𝑢), dan 𝐶4𝑧(𝑢) sebagai berikut: 𝐶4𝑥(𝑢) = 14,4(1 − 𝑢)4 + 54,4(1 − 𝑢)3(𝑢) + 6(1 − 𝑢)2𝑢2  +52,8(1 − 𝑢)𝑢3 + 14,5𝑢4  𝐶4𝑦(𝑢) = 7(1 − 𝑢)4 + 26,4(1 − 𝑢)3(𝑢) + 6(1 − 𝑢)2𝑢2  +25,6(1 − 𝑢)𝑢3 + 7𝑢4  𝐶4𝑧(𝑢) = 5(1 − 𝑢)4 + 34(1 − 𝑢)3(𝑢) + 6(1 − 𝑢)2𝑢2 + 34(1 − 𝑢)𝑢3  +10𝑢4  

dengan 0 ≤ 𝑢 ≤ 1 Gambar 4.26 (b).  

(3) Kurva batas menggunakan kurva Bezier derajat lima 

Ditetapkan titik kontrol yaitu 𝑃0(14,5, 7, 5), 𝑃1(14,8, 72, 9,5), 𝑃2(13,4, 6,3, 6,5), 𝑃3(13,6, 6,8, 7,5), 𝑃4(14,6, 7, 8,5) dan 𝑃5(14,5, 7, 10) 

dengan menggunakan Persamaan (2.25) menghasilkan 𝐶5𝑥(𝑢), 𝐶5𝑦(𝑢), 
dan 𝐶5𝑧(𝑢) sebagai berikut: 𝐶5𝑥(𝑢) = 14,5(1 − 𝑢)5 + 74(1 − 𝑢)4(𝑢) + 134(1 − 𝑢)3𝑢2  +136(1 − 𝑢)2𝑢3 + 73(1 − 𝑢)𝑢4 + 14,5𝑢5  𝐶5𝑦(𝑢) = 7(1 − 𝑢)5 + 36(1 − 𝑢)4(𝑢) + 63(1 − 𝑢)3𝑢2  +68(1 − 𝑢)2𝑢3 + 35(1 − 𝑢)𝑢4 + 7𝑢5   𝐶5𝑧(𝑢) = 5(1 − 𝑢)5 + 47,5(1 − 𝑢)4(𝑢) + 65(1 − 𝑢)3𝑢2  +75(1 − 𝑢)2𝑢3 + 42,5(1 − 𝑢)𝑢4 + 10𝑢5   
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dengan 0 ≤ 𝑢 ≤ 1 Gambar 4.26 (c).  

(4) Kurva batas menggunakan kurva Bezier derajat enam 

Ditetapkan titik kontrol yaitu 𝑃0(14,5, 7, 5), 𝑃1(12,2, 6,2, 6,5), 𝑃2(17,5, 8,2, 7,5), 𝑃3(13, 6,6, 8,6), 𝑃4(17,5, 8,2, 6,8), 𝑃5(12,2, 6,2, 8,4) 

dan 𝑃6(14,5, 7, 10) dengan menggunakan Persamaan (2.23) menghasilkan 𝐶3𝑥(𝑢), 𝐶3𝑦(𝑢), dan 𝐶3𝑧(𝑢) sebagai berikut: 𝐶6𝑥(𝑢) = 14,5(1 − 𝑢)6 + 73,2(1 − 𝑢)5(𝑢) + 262,5(1 − 𝑢)4𝑢2  +260(1 − 𝑢)3𝑢3 + 262,5(1 − 𝑢)2𝑢4 + 73,2(1 − 𝑢)𝑢5  +14,5𝑢6  𝐶6𝑦(𝑢) = 7(1 − 𝑢)6 + 37,2(1 − 𝑢)5(𝑢) + 132(1 − 𝑢)4𝑢2  +132(1 − 𝑢)3𝑢3 + 132(1 − 𝑢)2𝑢4 + 37,2(1 − 𝑢)𝑢5  +7𝑢6   𝐶6𝑧(𝑢) = 5(1 − 𝑢)6 + 39(1 − 𝑢)5(𝑢) + 112,5(1 − 𝑢)4𝑢2  +172(1 − 𝑢)3𝑢3 + 102(1 − 𝑢)2𝑢4 + 50,4(1 − 𝑢)𝑢5  +10𝑢6  

dengan 0 ≤ 𝑢 ≤ 1 Gambar 4.26 (d).  

 

(a)Kurva batas Bezier derajat tiga (b) Kurva batas Bezier derajat empat 

(c) Kurva batas Bezier derajat lima (d) Kurva batas Bezier derajat enam 

Gambar 4.26 Kurva batas Bezier badan bagian atas prisma segi tujuh 

e) Melakukan hal yang sama seperti langkah a4 poin f dan g Subsubbab 4.1.2, 

untuk menghasilkan permukaan prisma segi tujuh (Gambar 4.27). Script 

program Maple 18 permukaan badan atas prisma segi tujuh dapat dilihat pada 

Lampiran (B.3 d)  
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(a)Model Bezier derajat tiga (b) Model Bezier derajat empat 

(c) Model Bezier derajat lima (d) Model Bezier derajat enam 

Gambar 4.27 Variasi bagian badan kotak hantaran prisma segi tujuh 

5) Prisma segi delapan 

Langkah -langkah membangun deformasi prisma segi delapan dengan teknik 

kurva Bezier sebagai berikut 

a) Melakukan hal yang sama seperti langkah a5 poin a Subsubbab 4.1.2, diberikan 

segmen garis 𝑂𝑂′̅̅ ̅̅ ̅ = 𝑡 dengan 𝑡 = 5 pada sumbu 𝑍. Diketahui segmen garis 𝑂𝑀̅̅ ̅̅ ̅ dengan titik koordinat 𝑂(0,0, 5) dan 𝑀(0,14, 5) maka persamaan 

parametrik 𝑂𝑀̅̅ ̅̅ ̅ yang terbentuk dengan menggunakan Persamaan (2.3). 𝑂𝑀̅̅ ̅̅ ̅ = [𝑥𝑦𝑧] = 𝑡 [ 0145 ] + (1 − 𝑡) [005] = [ 014𝑡5 ], 
diperoleh segmen 𝑂𝑀̅̅ ̅̅ ̅(0, 14𝑡, 5). Segmen 𝑂𝑀̅̅ ̅̅ ̅ merupakan awal untuk 

membentuk poligon segi delapan beraturan. Berikut langkah-langkah 

menentukan segmen baru pada prisma segi delapan. 

b) Melakukan hal yang sama seperti langkah a5 poin b Subsubbab 4.1.2 untuk 

membentuk bidang poligon segi delapan beraturan. Titik berat poligon segi 

delapan terletak di 𝑂(0,0, 5). Dengan demikian diperoleh bidang poligon segi 

delapan beraturan sejajar bidang 𝑋𝑂𝑌. 
c) Melakukan hal yang sama seperti langkah a5 poin c Subsubbab 4.1.2 untuk 

membentuk sisi atas poligon segi delapan dengan 𝑡 = 5 menggunakan 

Persamaan (2.13). terbentuk titik berat baru yaitu 𝑂′(0,0, 5). Maka segmen 

baru yang terbentuk yaitu 𝑀1′(16.8, 14𝑡 − 7, 10),  𝑀2′(16.8, −14𝑡 +7, 10),  𝑀3′(−7√2𝑡 + 16.8, 7√2𝑡 + 7, 10), 𝑀4′(−7√2𝑡 + 16.8, −7√2𝑡 − 7,
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10),𝑀5′(7√2𝑡 − 16.8, 7√2𝑡 + 7, 10),𝑀6′(7√2𝑡 − 16.8, −7√2𝑡 − 7,10),𝑀7′(−14𝑡 + 7, −16.8, 10), 𝑀8′(14𝑡 − 7,−16.8, 10). 

d) Melakukan hal yang sama seperti langkah a5 poin e Subsubbab 4.1.2 untuk 

membangun kurva batas prisma segi delapan dengan kurva Bezier berderajat (𝑛 = 3,4,5,6). Penentuan kurva Bezier pada prisma segi delapan dibagi 

menjadi tiga yaitu kurva batas dengan satu jenis kurva, kurva batas dengan 2 

jenis kurva, dan kurva batas dengan empat jenis kurva. Kurva dari kurva Bezier 

berderajat 𝑛 = 3,4,5,6 adalah sebagai berikut: 

(1) Kurva batas menggunakan kurva Bezier derajat tiga  

Ditetapkan titik kontrol yaitu 𝑃0(16,8, 7, 5), 𝑃1(16,2, 6,8, 7,5), 𝑃2(20, 8,3, 7,5) dan 𝑃3(16,8, 7, 10) dengan menggunakan Persamaan 

(2.23) menghasilkan 𝐶3𝑥(𝑢), 𝐶3𝑦(𝑢), dan 𝐶3𝑧(𝑢) sebagai berikut: 𝐶3𝑥(𝑢) = 16,8(1 − 𝑢)3 + 48,6(1 − 𝑢)2(𝑢) + 60(1 − 𝑢)𝑢2 + 16,8𝑢3  𝐶3𝑦(𝑢) = 7(1 − 𝑢)3 + 20,4(1 − 𝑢)2(𝑢) + 24,9(1 − 𝑢)𝑢2 + 7𝑢3  𝐶3𝑧(𝑢) = 5(1 − 𝑢)3 + 22,5(1 − 𝑢)2(𝑢) + 22,5(1 − 𝑢)𝑢2 + 10𝑢3  

dengan 0 ≤ 𝑢 ≤ 1 Gambar 4.28 (a).  

(2) Kurva batas menggunakan kurva Bezier derajat empat 

Ditetapkan titik kontrol yaitu 𝑃0(16,8, 7, 5), 𝑃1(18,6, 7,8, 5,5), 𝑃2(15, 6,2, 8,8), 𝑃3(16,75, 6,95, 8,5), dan 𝑃4(16,8, 7, 10) dengan 

menggunakan Persamaan (2.24) menghasilkan 𝐶4𝑥(𝑢), 𝐶4𝑦(𝑢), dan 𝐶4𝑧(𝑢) sebagai berikut: 𝐶4𝑥(𝑢) = 16,8(1 − 𝑢)4 + 74,4(1 − 𝑢)3(𝑢) + 90(1 − 𝑢)2𝑢2  +67(1 − 𝑢)𝑢3 + 𝑢4  𝐶4𝑦(𝑢) = 7(1 − 𝑢)4 + 31,2(1 − 𝑢)3(𝑢) + 37,2(1 − 𝑢)2𝑢2  +27,8(1 − 𝑢)𝑢3 + 7𝑢4  𝐶4𝑧(𝑢) = 5(1 − 𝑢)4 + 22(1 − 𝑢)3(𝑢) + 52,8(1 − 𝑢)2𝑢2  +34(1 − 𝑢)𝑢3 + 10𝑢4  

dengan 0 ≤ 𝑢 ≤ 1 Gambar 4.28 (b).  

(3) Kurva batas menggunakan kurva Bezier derajat lima 
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Ditetapkan titik kontrol yaitu 𝑃0(16,8, 7, 5), 𝑃1(17,6, 7,4, 6), 𝑃2(14,4, 6,2, 7), 𝑃3(15,6, 6,8, 8), 𝑃4(18,2, 7,4, 7) dan 𝑃5(16,8, 7, 10) 

dengan menggunakan Persamaan (2.25) menghasilkan 𝐶5𝑥(𝑢), 𝐶5𝑦(𝑢), 
dan 𝐶5𝑧(𝑢) sebagai berikut: 𝐶5𝑥(𝑢) = 16.8(1 − 𝑢)5 + 88(1 − 𝑢)4(𝑢) + 144(1 − 𝑢)3𝑢2  +156(1 − 𝑢)2𝑢3 + 91(1 − 𝑢)𝑢4 + 16,8𝑢5  𝐶5𝑦(𝑢) = 7(1 − 𝑢)5 + 37(1 − 𝑢)4(𝑢) + 62(1 − 𝑢)3𝑢2  +68(1 − 𝑢)2𝑢3 + 37(1 − 𝑢)𝑢4 + 7𝑢5   𝐶5𝑧(𝑢) = 5(1 − 𝑢)5 + 30(1 − 𝑢)4(𝑢) + 70(1 − 𝑢)3𝑢2  +80(1 − 𝑢)2𝑢3 + 35(1 − 𝑢)𝑢4 + 10𝑢5  

dengan 0 ≤ 𝑢 ≤ 1 Gambar 4.28 (c).  

(4) Kurva batas menggunakan kurva Bezier derajat enam 

Ditetapkan titik kontrol yaitu 𝑃0(16,8, 7, 5), 𝑃1(15,4, 6,2, 5), 𝑃2(19,6, 8,6, 9,5), 𝑃3(15,4, 5,8, 7,5), 𝑃4(15,8, 7, 9,8), 𝑃5(18,4, 7,6, 8,8) 

dan 𝑃6(16,8, 7, 10) dengan menggunakan Persamaan (2.26) menghasilkan 𝐶6𝑥(𝑢), 𝐶6𝑦(𝑢), dan 𝐶6𝑧(𝑢) sebagai berikut: 𝐶6𝑥(𝑢) = 16,8(1 − 𝑢)6 + 92,4(1 − 𝑢)5(𝑢) + 294(1 − 𝑢)4𝑢2  +308(1 − 𝑢)3𝑢3 + 237(1 − 𝑢)2𝑢4 + 110,4(1 − 𝑢)𝑢5  +16,8𝑢6  𝐶6𝑦(𝑢) = 7(1 − 𝑢)6 + 37,2(1 − 𝑢)5(𝑢) + 129(1 − 𝑢)4𝑢2  +116(1 − 𝑢)3𝑢3 + 105(1 − 𝑢)2𝑢4 + 45,6(1 − 𝑢)𝑢5  +7𝑢6   𝐶6𝑧(𝑢) = 5(1 − 𝑢)6 + 30(1 − 𝑢)5(𝑢) + 142,5(1 − 𝑢)4𝑢2  +150(1 − 𝑢)3𝑢3 + 147(1 − 𝑢)2𝑢4 + 52,8(1 − 𝑢)𝑢5  +10𝑢6   
dengan 0 ≤ 𝑢 ≤ 1 Gambar 4.28 (d). 
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(a)Kurva batas Bezier derajat tiga (b) Kurva batas Bezier derajat empat 

(c) Kurva batas Bezier derajat lima (d) Kurva batas Bezier derajat enam 

Gambar 4.28 Kurva batas Bezier badan bagian atas prisma segi delapan 

e) Melakukan hal yang sama seperti langkah a5 poin f Subsubbab 4.1.2, untuk 

menghasilkan permukaan prisma segi delapan (Gambar 4,29). Script program 

Maple 18 permukaan badan atas prisma segi delapan dapat dilihat pada 

Lampiran (B.3 e). 

 

(a)Model Bezier derajat tiga (b) Model Bezier derajat empat 

(c) Model Bezier derajat lima (d) Model Bezier derajat enam 

Gambar 4.29 Variasi badan bagian atas prisma segi delapan 

Contoh visualisasi hasil penggabungan modelisasi penutup bagian bawah dan 

bagian atas menggunakan teknik kurva Bezier ditunjukan pada Tabel 4.1. 

Tabel 4.1 Hasil modelisasi badan bagian bawah dan atas 

No Gambar Keterangan 

1. 

 

Tersusun atas: 

• Badan atas prisma segi empat kurva 

Bezier 3 

• Badan bawah prisma segi empat 

kurva Bezier 4 

2. 

 

Tersusun atas: 

• Badan atas prisma segi empat kurva 

Bezier 4 dan 3 

• Badan bawah prisma segi empat 

kurva Bezier 5 dan 3 
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3. 

 

Tersusun atas: 

• Badan atas prisma segi lima kurva 

Bezier 4 

• Badan bawah prisma segi lima kurva 

Bezier 5 

4. 

 

Tersusun atas: 

• Badan atas prisma segi enam kurva 

Bezier 5 

• Badan bawah prisma segi enam 

kurva Bezier 6 

5. 

 

Tersusun atas: 

• Badan atas prisma segi enam kurva 

Bezier 3,4 dan 5 

• Badan bawah prisma segi enam 

kurva Bezier 6,3 dan 4 

6. 

 

Tersusun atas: 

• Badan atas prisma segi tujuh kurva 

Bezier 6  

• Badan bawah prisma segi tujuh 

kurva Bezier 3 

7. 

 

Tersusun atas: 

• Badan atas prisma segi delapan 

kurva Bezier 3 

• Badan bawah prisma segi delapan 

kurva Bezier 5 

8. 

 

Tersusun atas: 

• Badan atas prisma segi delapan 

kurva Bezier 3,4,5, dan 6 

• Badan bawah prisma segi delapan 

kurva Bezier 4,3,6 dan 5 

 

4.1.3 Modelisasi Bagian Penutup Kotak Hantaran 

Penutup kotak hantaran terbentuk dari benda geometri dasar prisma segi-𝑎 (𝑎 = 4, 5, 6, 7, 8). Penutup kotak hantaran dibagi menjadi dua model, yaitu model 

satu tersusun atas deformasi prisma segi-𝑎 menggunakan teknik dilatasi, model dua 

tersusuan atas prisma segi-𝑎 menggunakan teknik dilatasi dan kurva Bezier. Setiap 

model penutup kotak hantaran dibagi menjadi dua bagian yaitu bagian bawah dan 

bagian atas (Gambar 4.30). Bagian bawah memiliki ukuran lebih tinggi yaitu 12 cm 

sedangkan bagian atas memiliki ukuran 4 cm. Modelisasi penutup kotak hantaran 

simetris berdasarkan modelnya akan di jelaskan sebagai berikut. 
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Gambar 4.30 Segmen-segmen bagian penutup kotak hantaran  

a. Deformasi prisma segi-𝑎 menggunakan teknik dilatasi 

Berikut tahapan membangun bagian-bagian penutup kotak hantaran. 

1) Modelisasi penutup bagian bawah 

Misal penutup bagian bawah (segmen 𝐷𝐸̅̅ ̅̅ ) dibangun prisma segi-𝑎 (𝑎 = 4, 5, 6, 7, 8) yang bagian sisi atas nya didilatasi dengan skala 𝑘, dengan setiap 

rusuknya memiliki koordinat titik (𝑀𝑗(𝑥𝑗 , 𝑦𝑗 , 𝑧𝑗),𝑀𝑗′(𝑥𝑗 , 𝑦𝑗 , 𝑧𝑗 + 𝑡)) dengan 𝑗 =1, 2, 3, … , 𝑎. Panjang sisi prisma segi-𝑎 yaitu 𝑝 = 14 cm dan tinggi 12 cm. Titik 

berat penutup bagian bawah terletak di 𝑂(0,0,10). Berikut tahapan membangun 

bagian-bagian penutup kotak hantaran menggunakan metode interpolasi untuk 

mendilatasi sisi atas prisma segi-𝑎 (𝑎 = 4, 5, 6, 7, 8) dengan faktor skala 𝑘. 

a) Melakukan hal yang sama seperti langkah a1 sampai a5 poin a dan b Sebsubbab 

4.1.2 untuk membentuk poligon segi-a beraturan. Diperoleh titik segmen 𝑀1, 𝑀2, … ,𝑀𝑎 dan 𝑀1′, 𝑀2′, … ,𝑀𝑎′. 
b) Mendilatasi titik segmen 𝑀1′, 𝑀2′, … ,𝑀𝑎′ dengan faktor skala 𝑘1 = 𝑘2 =57  dan 𝑘3 = 1 menggunakan Persamaan (2.15), diperoleh titik koordinat baru 

sisi atas lebih kecil daripada sisi bawah (Gambar 4.4) 

𝑀𝑗′′ = [𝑥𝑗′𝑦𝑗′𝑧𝑗′] = [  
  57 0 00 57 00 0 1]  

  [ 𝑥𝑗𝑦𝑗𝑧𝑗 + 𝑡] = [  
  57 𝑥𝑗57𝑦𝑗𝑧𝑗 + 𝑡]  

  
 

c) Menginterpolasi segmen garis yang bersesuaian dengan Persamaan (2.4) untuk 

menghasilkan bidang sisi tegak prisma, sehingga diperoleh bidang interpolasi 
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linier. Misal menginterpolasi segmen garis 𝑀1𝑀2̅̅ ̅̅ ̅̅ ̅̅  dengan segmen garis 𝑀1′𝑀2′̅̅ ̅̅ ̅̅ ̅̅ ̅, segmen garis 𝑀2𝑀3̅̅ ̅̅ ̅̅ ̅̅  dengan segmen garis 𝑀2′𝑀3′̅̅ ̅̅ ̅̅ ̅̅ ̅ sampai segmen 

garis 𝑀𝑎𝑀1̅̅ ̅̅ ̅̅ ̅̅  dengan segmen garis 𝑀𝑎′𝑀1′̅̅ ̅̅ ̅̅ ̅̅ ̅̅  (Gambar 4.31). 

 

Gambar 4.31 Modifikasi prisma segi-a dengan teknik dilatasi 

Berikut diperoleh visualisasi hasil interpolasi deformasi prisma segi-𝑎 dengan 

mendilatasi bagian sisi atasnya menggunakan faktor skala 𝑘 (Gambar 4.32). Script 

program Maple 18 permukaan badan atas prisma segi-𝑎 dapat dilihat pada 

Lampiran (B.4)  

 

(a) Kurva Bezier 𝑛 = 3; (b) Kurva Bezier 𝑛 = 4; (c) Kurva Bezier 𝑛 = 5  

(d) Kaki kurva Bezier 𝑛 = 6 

Gambar 4.32 Variasi bagian tutup bawah kotak hantaran 
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2) Modelisasi penutup bagian atas 

Penutup bagian atas (segmen 𝐷𝐸̅̅ ̅̅ ) dibagun prisma segi-𝑎 (𝑎 = 4, 5, 6, 7, 8) 

yang bagian sisi atasnya didilatasi dengan skala 𝑘, dengan setiap rusuknya memiliki 

koordinat titik (𝑀𝑗(𝑥𝑗 , 𝑦𝑗 , 𝑧𝑗),𝑀𝑗′(𝑥𝑗 , 𝑦𝑗 , 𝑧𝑗 + 𝑡)) dengan 𝑗 = 1, 2, 3, … , 𝑎. Panjang 

sisi prisma segi-𝑎 merupakan hasil dilatasi dari prisma segi-𝑎 pada segmen 𝐷𝐸̅̅ ̅̅  

yaitu  𝑝 = 10 cm dan tinggi 𝑡 = 4 cm. Titik berat penutup bagian atas terletak di 𝑂′(0,0,22). Berikut tahapan membangun bagian-bagian penutup kotak hantaran 

menggunakan metode interpolasi untuk mendilatasi sisi atas prisma segi-𝑎 (𝑎 = 4, 5, 6, 7, 8) dengan faktor skala 𝑘. 

a) Melakukan hal yang sama seperti langkah a1 sampai a5 poin a dan b Sebsubbab 

4.1.2 untuk membentuk poligon segi-a beraturan. Diperoleh titik segmen 𝑀1, 𝑀2, … ,𝑀𝑎 dan 𝑀1′, 𝑀2′, … ,𝑀𝑎′. 
b) Mendilatasi prisma segi-𝑎 beraturan seperti langkah a1 poin b Subsubbab 4.1.3 

dengan faktor skala  𝑘1 = 𝑘2 = 12  dan 𝑘3 = 1 menggunakan Persamaan 

(2.15), diperoleh koordinat baru yaitu: 

𝑀𝑗′′ = [𝑥𝑗′𝑦𝑗′𝑧𝑗′] = [  
  12 0 00 12 00 0 1]  

  [ 𝑥𝑗𝑦𝑗𝑧𝑗 + 𝑡] = [  
  12 𝑥𝑗12𝑦𝑗𝑧𝑗 + 𝑡]  

  
 

c) Menginterpolasi segmen 𝑀1′, 𝑀2′, … ,𝑀𝑎′ prisma segi-𝑎 (𝑎 = 4, 5, 6, 7, 8) 

seperti langkah a1 sampai a5 poin c Subsubbab 4.1.2 dengan Persamaan (2.4), 

untuk membentuk poligon segi-𝑎 beraturan sebagai tutup alas bagian atas dari 

kotak hantaran. 

d) Menginterpolasi segmen 𝑀1, 𝑀2, … ,𝑀𝑎 dengan 𝑀1′, 𝑀2′, … ,𝑀𝑎′ yang 

bersesuaian seperti langkah a1 poin d Subsubbab 4.1.3 dengan Persamaan 

(2.4), untuk membangun bidang sisi tegak pada prisma segi-a beraturan.  

Berikut diperoleh visualisasi hasil interpolasi deformasi prisma segi-𝑎 beraturan dengan mendilatasi bagian sisi atasnya menggunakan faktor skala 𝑘 
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(Gambar 4.33). Script program Maple 18 permukaan badan atas prisma segi-𝑎 

dapat dilihat pada Lampiran (B.5)  

 

(a) Kurva Bezier 𝑛 = 3; (b) Kurva Bezier 𝑛 = 4; (c) Kurva Bezier 𝑛 = 5  

(d) Kaki kurva Bezier 𝑛 = 6 

Gambar 4.33 Variasi penutup bagian atas kotak hantaran 

Contoh visualisasi hasil penggabungan modelisasi penutup bagian bawah dan 

bagian atas menggunakan teknik dilatasi ditunjukan pada Tabel 4.2. 

b. Deformasi prisma segi-𝑎 menggunakan teknik kurva Bezier 

Berikut tahapan membangun bagian-bagian penutup kotak hantaran. 

1) Modelisasi penutup bagian bawah  

Penutup bagian bawah (segmen 𝐷𝐸̅̅ ̅̅ ) akan dibangun prisma segi-a (𝑎 =4,5,6,7,8) yang sisi atasnya didilatasi dengan faktor skala 𝑘 dan bagian sisi 

tegaknya dideformasi menggunakan kurva Bezier berderajat tiga dan empat. 

Berikut langkah-langkah mendeformasi prisma segi-a beraturan. 

a) Membangun prisma segi-𝑎 beraturan seperti langkah a1 sampai a5 poin a dan 

b Subsubbab 4.1.2 untuk membentuk poligon segi-a beraturan dengan panjang 

14 cm, tinggi 𝑡 = 12 cm, dan titik berat terletak dititik 𝑂(0,0,10). Diperoleh 

titik segmen 𝑀1, 𝑀2, … ,𝑀𝑎 dan 𝑀1′, 𝑀2′, … ,𝑀𝑎′. 
b) Melakukan hal yang sama seperti langkah a1 sampai a5 poin e Subsubbab 4.1.2 

untuk membentuk kurva batas dari kurva Bezier berderajat tiga dan empat. 

Kurva batas dari kurva Bezier prisma segi segi-𝑎 beraturan dibangun oleh dua 

titik tetap 𝑃0 dan 𝑃𝑛, serta 𝑛 − 1 titik kontrol yang terletak diantaran 𝑃0 dan 𝑃𝑛.  
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Titik 𝑃0 dan 𝑃𝑛 diperoleh dengan mendilatasi titik 𝑀1 dan 𝑀1′dengan skala 𝑘1 = 0, 𝑘2 = 12  dan 𝑘3 = 1 sebagai berikut: 

𝑃0 = [𝑥0𝑦0𝑧0] = [0 0 00 12 00 0 1] [𝑥1𝑦110] = [ 𝑥112𝑦110 ] 

𝑃𝑛 = [𝑥𝑛𝑦𝑛𝑧𝑛] = [0 0 00 12 00 0 1] [𝑥1𝑦122] = [ 𝑥112𝑦122 ] 

c) Mendilatasi titik tetap 𝑃𝑛 dengan faktor skala 𝑘1 = 𝑘2 = 57  dan 𝑘3 = 1 

menggunakan Persamaan (2.15), sebagai berikut: 

𝑃𝑛 ′ = [𝑥𝑛′𝑦𝑛′𝑧𝑛′] = [  
  57 0 00 57 00 0 1]  

  [ 𝑥112𝑦122 ] = [ 𝑥1514 𝑦122 ] 

Kurva batas dari kurva Bezier berderajat tiga dan empat pada setiap prisma 

segi-𝑎 beraturan dengan titik tetap 𝑃0 dan 𝑃𝑛 ′ sebagai berikut. 

(1) Prisma segi empat  

Kurva batas dari kurva Bezier berderajat tiga dan empat pada prisma segi 

empat sebagai berikut: 

• Kurva batas menggunakan kurva Bezier derajat tiga  

Ditetapkan titik kontrol yaitu 𝑃0(−7, 7, 10), 𝑃1(−8, 8, 18,5), 𝑃2(−5, 5, 20) dan 𝑃3(−5, 5, 22) dengan menggunakan Persamaan 

(2.23) menghasilkan 𝐶3𝑥(𝑢), 𝐶3𝑦(𝑢), dan 𝐶3𝑧(𝑢) sebagai berikut: 𝐶3𝑥(𝑢) = −7(1 − 𝑢)3 − 24(1 − 𝑢)2(𝑢) − 15(1 − 𝑢)𝑢2 − 5𝑢3  𝐶3𝑦(𝑢) = 7(1 − 𝑢)3 + 24(1 − 𝑢)2(𝑢) + 15(1 − 𝑢)𝑢2 + 5𝑢3  𝐶3𝑧(𝑢) = 10(1 − 𝑢)3 + 55,5(1 − 𝑢)2(𝑢) + 60(1 − 𝑢)𝑢2 + 22𝑢3  

dengan 0 ≤ 𝑢 ≤ 1 Gambar 4.34 (a).  

• Kurva batas menggunakan kurva Bezier derajat empat 

Ditetapkan titik kontrol yaitu 𝑃0(−7, 7, 10), 𝑃1(−8,9, 8,9, 15), 𝑃2(−4,8, 4,8, 18,5), 𝑃3(−5,6, 5,6, 20), dan 𝑃4(−5, 5, 22) dengan 
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menggunakan Persamaan (2.24) menghasilkan 𝐶4𝑥(𝑢), 𝐶4𝑦(𝑢), dan 𝐶4𝑧(𝑢) sebagai berikut: 𝐶4𝑥(𝑢) = −7(1 − 𝑢)4 − 35,6(1 − 𝑢)3(𝑢) − 22,8(1 − 𝑢)2𝑢2  +22,4(1 − 𝑢)𝑢3 − 5𝑢4  𝐶4𝑦(𝑢) = 7(1 − 𝑢)4 + 35,6(1 − 𝑢)3(𝑢) + 22,8(1 − 𝑢)2𝑢2
  +22,4(1 − 𝑢)𝑢3 + 5𝑢4  𝐶4𝑧(𝑢) = 10(1 − 𝑢)4 + 60(1 − 𝑢)3(𝑢) + 111(1 − 𝑢)2𝑢2  +80(1 − 𝑢)𝑢3 + 22𝑢4  

dengan 0 ≤ 𝑢 ≤ 1 Gambar 4.34 (b). 

 

(a)Kurva batas Bezier derajat tiga (b) Kurva batas Bezier derajat empat 

Gambar 4.34 Kurva batas Bezier bagian tutup prisma segi empat 

(2) Prisma segi lima  

Kurva batas dari kurva Bezier berderajat tiga dan empat pada prisma segi 

lima sebagai berikut: 

• Kurva batas menggunakan kurva Bezier derajat tiga  

Ditetapkan titik kontrol yaitu 𝑃0(9,6, 7, 10), 𝑃1(10,2, 7,5, 15), 𝑃2(6,2, 4,5, 20) dan 𝑃3(6,8, 5, 22) dengan menggunakan Persamaan 

(2.23) menghasilkan 𝐶3𝑥(𝑢), 𝐶3𝑦(𝑢), dan 𝐶3𝑧(𝑢) sebagai berikut: 𝐶3𝑥(𝑢) = 9,6(1 − 𝑢)3 + 30,6(1 − 𝑢)2(𝑢) + 18,6(1 − 𝑢)𝑢2 + 6,8𝑢3  𝐶3𝑦(𝑢) = 7(1 − 𝑢)3 + 22,5(1 − 𝑢)2(𝑢) + 13,5(1 − 𝑢)𝑢2 + 5𝑢3  𝐶3𝑧(𝑢) = 10(1 − 𝑢)3 + 45(1 − 𝑢)2(𝑢) + 60(1 − 𝑢)𝑢2 + 22𝑢3  

dengan 0 ≤ 𝑢 ≤ 1 (Gambar 4.35 (a).  

• Kurva batas menggunakan kurva Bezier derajat empat 
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Ditetapkan titik kontrol yaitu 𝑃0(9,6, 7, 10), 𝑃1(9,4, 6,8, 15), 𝑃2(9,6, 7, 15), 𝑃3(6,8, 5, 22), dan 𝑃4(6,8, 5, 22) dengan menggunakan 

Persamaan (2.24) menghasilkan 𝐶4𝑥(𝑢), 𝐶4𝑦(𝑢), dan 𝐶4𝑧(𝑢) sebagai 

berikut: 𝐶4𝑥(𝑢) = 9,6(1 − 𝑢)4 + 37,6(1 − 𝑢)3(𝑢) + 57,6(1 − 𝑢)2𝑢2  +27,2(1 − 𝑢)𝑢3 + 6,8𝑢4  𝐶4𝑦(𝑢) = 7(1 − 𝑢)4 + 27,2(1 − 𝑢)3(𝑢) + 42(1 − 𝑢)2𝑢2
  +20(1 − 𝑢)𝑢3 + 5𝑢4  𝐶4𝑧(𝑢) = 10(1 − 𝑢)4 + 60(1 − 𝑢)3(𝑢) + 90(1 − 𝑢)2𝑢2  +88(1 − 𝑢)𝑢3 + 22𝑢4  

dengan 0 ≤ 𝑢 ≤ 1 Gambar 4.35 (b). 

 

Gambar 4.35 Kurva batas Bezier bagian tutup prisma segi lima 

 (a)Kurva batas Bezier derajat tiga (b) Kurva batas Bezier derajat empat  

(3) Prisma segi enam  

Kurva batas dari kurva Bezier berderajat tiga dan empat pada prisma segi 

enam sebagai berikut: 

• Kurva batas menggunakan kurva Bezier derajat tiga  

Ditetapkan titik kontrol yaitu 𝑃0(7√3, 7, 10), 𝑃1(10,1, 5,9, 15), 𝑃2(13,2, 7,6, 20) dan 𝑃3(5√3, 5, 22) dengan menggunakan Persamaan 

(2.23) menghasilkan 𝐶3𝑥(𝑢), 𝐶3𝑦(𝑢), dan 𝐶3𝑧(𝑢) sebagai berikut: 𝐶3𝑥(𝑢) = 7√3(1 − 𝑢)3 + 30,3(1 − 𝑢)2(𝑢) + 13,2(1 − 𝑢)𝑢2  +5√3𝑢3  
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𝐶3𝑦(𝑢) = 7(1 − 𝑢)3 + 17,7(1 − 𝑢)2(𝑢) + 22,8(1 − 𝑢)𝑢2 + 5𝑢3  𝐶3𝑧(𝑢) = 10(1 − 𝑢)3 + 45(1 − 𝑢)2(𝑢) + 60(1 − 𝑢)𝑢2 + 22𝑢3  

dengan 0 ≤ 𝑢 ≤ 1 Gambar 4.36 (a).  

• Kurva batas menggunakan kurva Bezier derajat empat 

Ditetapkan titik kontrol yaitu 𝑃0(7√3, 7, 10), 𝑃1(12,4, 7,2, 15), 𝑃2(13, 7,4, 20), 𝑃3(8,4, 5,2, 22), dan 𝑃4(5√3, 5, 22) dengan 

menggunakan Persamaan (2.24) menghasilkan 𝐶4𝑥(𝑢), 𝐶4𝑦(𝑢), dan 𝐶4𝑧(𝑢) sebagai berikut: 𝐶4𝑥(𝑢) = 7√3(1 − 𝑢)4 + 49,6(1 − 𝑢)3(𝑢) + 78(1 − 𝑢)2𝑢2  +33,6(1 − 𝑢)𝑢3 + 5√3𝑢4  𝐶4𝑦(𝑢) = 7(1 − 𝑢)4 + 28,8(1 − 𝑢)3(𝑢) + 44,4(1 − 𝑢)2𝑢2
  +20,8(1 − 𝑢)𝑢3 + 5𝑢4  𝐶4𝑧(𝑢) = 10(1 − 𝑢)4 + 60(1 − 𝑢)3(𝑢) + 120(1 − 𝑢)2𝑢2  +88(1 − 𝑢)𝑢3 + 22𝑢4  

dengan 0 ≤ 𝑢 ≤ 1 Gambar 4.36 (b). 

 

(a)Kurva batas Bezier derajat tiga (b) Kurva batas Bezier derajat empat 

Gambar 4.36 Kurva batas Bezier bagian tutup prisma segi enam 

(4) Prisma segi tujuh 

Kurva batas dari kurva Bezier berderajat tiga dan empat pada prisma segi 

tujuh sebagai berikut: 

• Kurva batas menggunakan kurva Bezier derajat tiga  
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Ditetapkan titik kontrol yaitu 𝑃0(14,5, 7, 10), 𝑃1(15,7, 7,6, 15), 𝑃2(12,4, 6, 20) dan 𝑃3(10,35, 5, 22) dengan menggunakan Persamaan 

(2.23) menghasilkan 𝐶3𝑥(𝑢), 𝐶3𝑦(𝑢), dan 𝐶3𝑧(𝑢) sebagai berikut: 𝐶3𝑥(𝑢) = 14,5(1 − 𝑢)3 + 47,1(1 − 𝑢)2(𝑢) + 37,2(1 − 𝑢)𝑢2  +10,35𝑢3  𝐶3𝑦(𝑢) = 7(1 − 𝑢)3 + 22,8(1 − 𝑢)2(𝑢) + 18(1 − 𝑢)𝑢2 + 5𝑢3  𝐶3𝑧(𝑢) = 10(1 − 𝑢)3 + 45(1 − 𝑢)2(𝑢) + 60(1 − 𝑢)𝑢2 + 22𝑢3  

dengan 0 ≤ 𝑢 ≤ 1 Gambar 4.37 (a).  

• Kurva batas menggunakan kurva Bezier derajat empat 

Ditetapkan titik kontrol yaitu 𝑃0(14,5, 7, 10), 𝑃1(13,6, 6,6, 15), 𝑃2(14,8, 7,2, 20), 𝑃3(11,8, 5,8, 22), dan 𝑃4(10,35, 5, 22) dengan 

menggunakan Persamaan (2.24) menghasilkan 𝐶4𝑥(𝑢), 𝐶4𝑦(𝑢), dan 𝐶4𝑧(𝑢) sebagai berikut: 𝐶4𝑥(𝑢) = 14,5(1 − 𝑢)4 + 54,4(1 − 𝑢)3(𝑢) + 88,8(1 − 𝑢)2𝑢2  +47,2(1 − 𝑢)𝑢3 + 10,35𝑢4  𝐶4𝑦(𝑢) = 7(1 − 𝑢)4 + 26,4(1 − 𝑢)3(𝑢) + 43,2(1 − 𝑢)2𝑢2
  +23,2(1 − 𝑢)𝑢3 + 5𝑢4  𝐶4𝑧(𝑢) = 10(1 − 𝑢)4 + 60(1 − 𝑢)3(𝑢) + 120(1 − 𝑢)2𝑢2  +88(1 − 𝑢)𝑢3 + 22𝑢4  

dengan 0 ≤ 𝑢 ≤ 1 Gambar 4.37 (b). 

 

(a)Kurva batas Bezier derajat tiga (b) Kurva batas Bezier derajat empat 

Gambar 4.37 Kurva batas Bezier bagian tutup prisma segi tujuh 
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(5) Prisma segi delapan 

Kurva batas dari kurva Bezier berderajat tiga dan empat pada prisma segi 

delapan sebagai berikut: 

• Kurva batas menggunakan kurva Bezier derajat tiga  

Ditetapkan titik kontrol yaitu 𝑃0(−7, 7, 10),  𝑃1(16,2, 6,8, 15), 𝑃2(13,4, 5,8, 20) dan 𝑃3(−5, 5, 22) dengan menggunakan Persamaan 

(2.23) menghasilkan 𝐶3𝑥(𝑢), 𝐶3𝑦(𝑢), dan 𝐶3𝑧(𝑢) sebagai berikut: 𝐶3𝑥(𝑢) = 16,8(1 − 𝑢)3 + 48,6(1 − 𝑢)2(𝑢) + 40,2(1 − 𝑢)𝑢2 + 12𝑢3  𝐶3𝑦(𝑢) = 7(1 − 𝑢)3 + 20,4(1 − 𝑢)2(𝑢) + 17,4(1 − 𝑢)𝑢2 + 5𝑢3  𝐶3𝑧(𝑢) = 10(1 − 𝑢)3 + 45(1 − 𝑢)2(𝑢) + 60(1 − 𝑢)𝑢2 + 22𝑢3  

dengan 0 ≤ 𝑢 ≤ 1 Gambar 4.38 (a).  

• Kurva batas menggunakan kurva Bezier derajat empat 

Ditetapkan titik kontrol yaitu 𝑃0(16,8, 7, 10), 𝑃1(15,6, 6,8, 15), 𝑃2(15, 6,2, 20), 𝑃3(17,75, 7,5, 24), dan 𝑃4(−5, 5, 22) dengan 

menggunakan Persamaan (2.24) menghasilkan 𝐶4𝑥(𝑢), 𝐶4𝑦(𝑢), dan 𝐶4𝑧(𝑢) sebagai berikut: 𝐶4𝑥(𝑢) = 16,8(1 − 𝑢)4 + 62,4(1 − 𝑢)3(𝑢) + 6(1 − 𝑢)2𝑢2  +71(1 − 𝑢)𝑢3 + 12𝑢4  𝐶4𝑦(𝑢) = 7(1 − 𝑢)4 + 27,2(1 − 𝑢)3(𝑢) + 6(1 − 𝑢)2𝑢2
  +30(1 − 𝑢)𝑢3 + 5𝑢4  𝐶4𝑧(𝑢) = 10(1 − 𝑢)4 + 60(1 − 𝑢)3(𝑢) + 120(1 − 𝑢)2𝑢2  +96(1 − 𝑢)𝑢3 + 22𝑢4  

dengan 0 ≤ 𝑢 ≤ 1 Gambar 4.38 (b). 
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(a)Kurva batas Bezier derajat tiga (b) Kurva batas Bezier derajat empat 

Gambar 4.38 Kurva batas Bezier bagian tutup prisma segi delapan 

d) Melakukan yang sama seperti langkah a1, a3 dan a5 poin f1 serta a2 dan a4 

poin f dan g Subsubbab 4.1.2 untuk menghasilkan permukaan prisma segi-𝑎. 

Visualisasi hasil deformasi permukaan Bezier prisma segi-𝑎 ditunjukan pada 

(Gambar 4.39). 

 

Gambar 4.39 Variasi bagian tutup kotak hantaran prisma segi-𝑎 beraturan 

Script program Maple 18 deformasi permukaan Bezier prisma segi-𝑎 dapat dilihat 

pada Langkah B.6. 

2) Modelisasi penutup bagian atas 

Penutup bagian bawah (segmen 𝐷𝐸̅̅ ̅̅ ) akan dibangun prisma segi-a (𝑎 =4,5,6,7,8) yang sisi atasnya didilatasi dengan faktor skala 𝑘 dan bagian sisi 
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tegaknya dideformasi menggunakan kurva Bezier berderajat tiga dan empat. 

Berikut langkah-langkah mendeformasi prisma segi-a beraturan. 

a) Membangun prisma segi-𝑎 beraturan seperti langkah a1 sampai a5 poin a dan 

b Subsubbab 4.1.2 untuk membentuk poligon segi-a beraturan dengan panjang 

10 cm, tinggi 4 cm, dan titik berat terletak dititik 𝑂(0,0,22). Diperoleh titik 

segmen 𝑀1, 𝑀2, … ,𝑀𝑎 dan 𝑀1′, 𝑀2′, … ,𝑀𝑎′. 
b) Melakukan hal yang sama seperti langkah a1 sampai a5 poin e Subsubbab 4.1.2 

untuk membentuk kurva batas dari kurva Bezier berderajat tiga dan empat. 

Kurva batas dari kurva Bezier prisma segi-𝑎 beraturan dibangun oleh dua titik 

tetap 𝑃0 dan 𝑃𝑛, serta 𝑛 − 1 titik kontrol yang terletak diantaran 𝑃0 dan 𝑃𝑛.  

Titik 𝑃0 dan 𝑃𝑛 diperoleh dengan mendilatasi titik 𝑀1 dan 𝑀1′dengan skala 𝑘1 = 0, 𝑘2 = 12  dan 𝑘3 = 1 sebagai berikut: 

𝑃0 = [𝑥0𝑦0𝑧0] = [0 0 00 12 00 0 1] [𝑥1𝑦1𝑧0] = [ 𝑥112 𝑦1𝑧1 ] 

𝑃𝑛 = [𝑥𝑛𝑦𝑛𝑧𝑛] = [0 0 00 12 00 0 1] [ 𝑥1𝑦1𝑧0 + 𝑡] = [ 𝑥112𝑦1𝑧0 + 𝑡] 

c) Mendilatasi titik tetap 𝑃𝑛 dengan faktor skala 𝑘1 = 𝑘2 = 12  dan 𝑘3 = 1 

menggunakan Persamaan (2.15), sebagai berikut: 

𝑃𝑛 ′ = [𝑥𝑛′𝑦𝑛′𝑧𝑛′] = [  
  12 0 00 12 00 0 1]  

  [ 𝑥112𝑦1𝑧0 + 𝑡] = [ 𝑥114𝑦1𝑧0 + 𝑡] 

Kurva batas dari kurva Bezier berderajat tiga dan empat pada setiap prisma 

segi-𝑎 beraturan dengan titik tetap 𝑃0 dan 𝑃𝑛 ′ sebagai berikut. 

(1) Prisma segi empat 

Kurva batas dari kurva Bezier berderajat tiga dan empat pada prisma segi 

empat sebagai berikut: 

• Kurva batas menggunakan kurva Bezier derajat tiga  
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Ditetapkan titik kontrol yaitu 𝑃0(−5, 5, 22), 𝑃1(−6, 6, 23,5), 𝑃2(−2,7, 2,7, 25) dan 𝑃3(−2,5, 2,5, 26) dengan menggunakan 

Persamaan (2.23) menghasilkan 𝐶3𝑥(𝑢), 𝐶3𝑦(𝑢), dan 𝐶3𝑧(𝑢) sebagai 

berikut: 𝐶3𝑥(𝑢) = −5(1 − 𝑢)3 − 18(1 − 𝑢)2(𝑢) − 8,1(1 − 𝑢)𝑢2 − 2,5𝑢3  𝐶3𝑦(𝑢) = 5(1 − 𝑢)3 + 18(1 − 𝑢)2(𝑢)(𝑃1𝑦) + 8,1(1 − 𝑢)𝑢2 + 2,5𝑢3  𝐶3𝑧(𝑢) = 22(1 − 𝑢)3 + 70,5(1 − 𝑢)2(𝑢) + 75(1 − 𝑢)𝑢2 + 26𝑢3  

dengan 0 ≤ 𝑢 ≤ 1 Gambar 4.40 (a).  

• Kurva batas menggunakan kurva Bezier derajat empat 

Ditetapkan titik kontrol yaitu 𝑃0(−5, 5, 22), 𝑃1(−6,8, 6,8, 28), 𝑃2(−4,8, 4,8 24), 𝑃3(−3,6, 3,6, 25), dan 𝑃4(−2,5, 2,5, 26) dengan 

menggunakan Persamaan (2.24) menghasilkan 𝐶4𝑥(𝑢), 𝐶4𝑦(𝑢), dan 𝐶4𝑧(𝑢) sebagai berikut: 𝐶4𝑥(𝑢) = −5(1 − 𝑢)4 − 27,2(1 − 𝑢)3(𝑢) − 28,8(1 − 𝑢)2𝑢2  −14,4(1 − 𝑢)𝑢3 − 2,5𝑢4(𝑃4𝑥)  𝐶4𝑦(𝑢) = 5(1 − 𝑢)4 + 27,2(1 − 𝑢)3(𝑢) + 28,8(1 − 𝑢)2𝑢2
  +14,4(1 − 𝑢)𝑢3 + 2,5𝑢4(𝑃4𝑦)  𝐶4𝑧(𝑢) = 22(1 − 𝑢)4 + 112(1 − 𝑢)3(𝑢) + 144(1 − 𝑢)2𝑢2  +100(1 − 𝑢)𝑢3 + 26𝑢4  

dengan 0 ≤ 𝑢 ≤ 1 Gambar 4.40 (b). 

 

(a)Kurva batas Bezier derajat tiga (b) Kurva batas Bezier derajat empat 

Gambar 4.40 Kurva batas Bezier bagian tutup prisma segi empat 

(2) Prisma segi lima 

Kurva batas dari kurva Bezier berderajat tiga dan empat pada prisma segi 

lima sebagai berikut: 
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• Kurva batas menggunakan kurva Bezier derajat tiga  

Ditetapkan titik kontrol yaitu 𝑃0(6,8, 5, 22), 𝑃1(7, 5,2, 21), 𝑃2(3,2, 2,3, 26) dan 𝑃3(3,4, 2,5, 26) dengan menggunakan Persamaan 

(2.23) menghasilkan 𝐶3𝑥(𝑢), 𝐶3𝑦(𝑢), dan 𝐶3𝑧(𝑢) sebagai berikut: 𝐶3𝑥(𝑢) = 6,8(1 − 𝑢)3 + 21(1 − 𝑢)2(𝑢) + 9,6(1 − 𝑢)𝑢2 + 3,4𝑢3  𝐶3𝑦(𝑢) = 5(1 − 𝑢)3 + 15,6(1 − 𝑢)2(𝑢) + 6,9(1 − 𝑢)𝑢2 + 2,5𝑢3  𝐶3𝑧(𝑢) = 22(1 − 𝑢)3 + 63(1 − 𝑢)2(𝑢) + 78(1 − 𝑢)𝑢2 + 26𝑢3  

dengan 0 ≤ 𝑢 ≤ 1 (Gambar 4.41 (a).  

• Kurva batas menggunakan kurva Bezier derajat empat 

Ditetapkan titik kontrol yaitu 𝑃0(6,8, 5, 22), 𝑃1(6,6, 4,8, 23), 𝑃2(6,4, 4,8, 23), 𝑃3(3,8, 2,8, 24), dan 𝑃4(3,4, 2,5, 26) dengan 

menggunakan Persamaan (2.24) menghasilkan 𝐶4𝑥(𝑢), 𝐶4𝑦(𝑢), dan 𝐶4𝑧(𝑢) sebagai berikut: 𝐶4𝑥(𝑢) = 6,8(1 − 𝑢)4 + 26,4(1 − 𝑢)3(𝑢) + 38,4(1 − 𝑢)2𝑢2  +15,2(1 − 𝑢)𝑢3 + 3,4𝑢4  𝐶4𝑦(𝑢) = 5(1 − 𝑢)4(𝑃0) + 19,2(1 − 𝑢)3(𝑢) + 28,2(1 − 𝑢)2𝑢2
  +11,2(1 − 𝑢)𝑢3 + 2,5𝑢4  𝐶4𝑧(𝑢) = 22(1 − 𝑢)4 + 92(1 − 𝑢)3(𝑢) + 138(1 − 𝑢)2𝑢2  +96(1 − 𝑢)𝑢3 + 26𝑢4  

dengan 0 ≤ 𝑢 ≤ 1 Gambar 4.41 (b). 

 

(a)Kurva batas Bezier derajat tiga (b) Kurva batas Bezier derajat empat 

Gambar 4.41 Kurva batas Bezier bagian tutup prisma segi lima 
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(3) Prisma segi enam  

Kurva batas dari kurva Bezier berderajat tiga dan empat pada prisma segi 

enam sebagai berikut: 

• Kurva batas menggunakan kurva Bezier derajat tiga  

Ditetapkan titik kontrol yaitu 𝑃0(5√3, 5, 22), 𝑃1(9,1, 5,3, 23), 𝑃2(5,2, 3, 28) dan 𝑃3(2,5√3, 2,5, 26) dengan menggunakan Persamaan 

(2.23) menghasilkan 𝐶3𝑥(𝑢), 𝐶3𝑦(𝑢), dan 𝐶3𝑧(𝑢) sebagai berikut: 𝐶3𝑥(𝑢) = 5√3(1 − 𝑢)3 + 27,3(1 − 𝑢)2(𝑢) + 15,6(1 − 𝑢)𝑢2  +2,5√3𝑢3  𝐶3𝑦(𝑢) = 5(1 − 𝑢)3 + 15,9(1 − 𝑢)2(𝑢) + 9(1 − 𝑢)𝑢2 + 2,5𝑢3  𝐶3𝑧(𝑢) = 22(1 − 𝑢)3 + 69(1 − 𝑢)2(𝑢) + 84(1 − 𝑢)𝑢2 + 26𝑢3  

dengan 0 ≤ 𝑢 ≤ 1 Gambar 4.42 (a).  

• Kurva batas menggunakan kurva Bezier derajat empat 

Ditetapkan titik kontrol yaitu 𝑃0(5√3, 5, 22), 𝑃1(9, 5,2, 20), 𝑃2(9,2, 5,5, 25), 𝑃3(5,2, 3, 25), dan 𝑃4(2,5√3, 2,5, 26) dengan 

menggunakan Persamaan (2.24) menghasilkan 𝐶4𝑥(𝑢), 𝐶4𝑦(𝑢), dan 𝐶4𝑧(𝑢) sebagai berikut: 𝐶4𝑥(𝑢) = 5√3(1 − 𝑢)4 + 36(1 − 𝑢)3(𝑢) + 55,2(1 − 𝑢)2𝑢2  +20,8(1 − 𝑢)𝑢3 + 2,5√3𝑢4  𝐶4𝑦(𝑢) = 5(1 − 𝑢)4 + 20,8(1 − 𝑢)3(𝑢) + 33(1 − 𝑢)2𝑢2
  +12(1 − 𝑢)𝑢3 + 2,5𝑢4  𝐶4𝑧(𝑢) = 22(1 − 𝑢)4 + 80(1 − 𝑢)3(𝑢) + 150(1 − 𝑢)2𝑢2  +100(1 − 𝑢)𝑢3 + 𝑢4  

dengan 0 ≤ 𝑢 ≤ 1 Gambar 4.42 (b). 
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(a)Kurva batas Bezier derajat tiga (b) Kurva batas Bezier derajat empat 

Gambar 4.42 Kurva batas Bezier bagian tutup prisma segi enam 

(4) Prisma segi tujuh 

Kurva batas dari kurva Bezier berderajat tiga dan empat pada prisma segi 

tujuh sebagai berikut: 

• Kurva batas menggunakan kurva Bezier derajat tiga  

Ditetapkan titik kontrol yaitu 𝑃0(10,35, 5, 22), 𝑃1(13,7, 6,6, 20), 𝑃2(6, 3, 27) dan 𝑃3(5,17, 2,5, 26) dengan menggunakan Persamaan 

(2.23) menghasilkan 𝐶3𝑥(𝑢), 𝐶3𝑦(𝑢), dan 𝐶3𝑧(𝑢) sebagai berikut: 𝐶3𝑥(𝑢) = 10,35(1 − 𝑢)3 + 41,1(1 − 𝑢)2(𝑢) + 18(1 − 𝑢)𝑢2  +5,17𝑢3  𝐶3𝑦(𝑢) = 5(1 − 𝑢)3 + 19,8(1 − 𝑢)2(𝑢) + 9(1 − 𝑢)𝑢2 + 2,5𝑢3  𝐶3𝑧(𝑢) = 22(1 − 𝑢)3 + 60(1 − 𝑢)2(𝑢) + 81(1 − 𝑢)𝑢2 + 𝑢3  

dengan 0 ≤ 𝑢 ≤ 1 Gambar 4.43 (a).  

• Kurva batas menggunakan kurva Bezier derajat empat 

Ditetapkan titik kontrol yaitu 𝑃0(10,35, 5, 22), 𝑃1(10,4, 5, 25), 𝑃2(9,4, 4,6, 20), 𝑃3(5,8, 2,8, 28), dan 𝑃4(5,17, 2,5, 26) dengan 

menggunakan Persamaan (2.24) menghasilkan 𝐶4𝑥(𝑢), 𝐶4𝑦(𝑢), dan 𝐶4𝑧(𝑢) sebagai berikut: 𝐶4𝑥(𝑢) = 10,35(1 − 𝑢)4 + 41,6(1 − 𝑢)3(𝑢) + 6(1 − 𝑢)2𝑢2  +23,2(1 − 𝑢)𝑢3 + 5,17𝑢4  𝐶4𝑦(𝑢) = 5(1 − 𝑢)4 + 20(1 − 𝑢)3(𝑢) + 6(1 − 𝑢)2𝑢2
  +11,2(1 − 𝑢)𝑢3 + 2,5𝑢4  𝐶4𝑧(𝑢) = 22(1 − 𝑢)4 + 100(1 − 𝑢)3(𝑢) + 120(1 − 𝑢)2𝑢2  
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+112(1 − 𝑢)𝑢3 + 26𝑢4  

dengan 0 ≤ 𝑢 ≤ 1 Gambar 4.43 (b). 

 

(a)Kurva batas Bezier derajat tiga (b) Kurva batas Bezier derajat empat 

Gambar 4.43 Kurva batas Bezier bagian tutup prisma segi tujuh 

(5) Prisma segi delapan 

Kurva batas dari kurva Bezier berderajat tiga dan empat pada prisma segi 

delapan sebagai berikut: 

• Kurva batas menggunakan kurva Bezier derajat tiga  

Ditetapkan titik kontrol yaitu 𝑃0(12, 5, 22), 𝑃1(12,6, 5,2, 23), 𝑃2(6,2, 2,8, 26) dan 𝑃3(6, 2,5, 26) dengan menggunakan Persamaan 

(2.23) menghasilkan 𝐶3𝑥(𝑢), 𝐶3𝑦(𝑢), dan 𝐶3𝑧(𝑢) sebagai berikut: 𝐶3𝑥(𝑢) = 12(1 − 𝑢)3 + 37,8(1 − 𝑢)2(𝑢) + 18,6(1 − 𝑢)𝑢2 + 6𝑢3  𝐶3𝑦(𝑢) = 5(1 − 𝑢)3 + 15,6(1 − 𝑢)2(𝑢) + 8,4(1 − 𝑢)𝑢2 + 2,5𝑢3  𝐶3𝑧(𝑢) = 22(1 − 𝑢)3 + 69(1 − 𝑢)2(𝑢) + 78(1 − 𝑢)𝑢2 + 26𝑢3  

dengan 0 ≤ 𝑢 ≤ 1 Gambar 4.44 (a).  

• Kurva batas menggunakan kurva Bezier derajat empat 

Ditetapkan titik kontrol yaitu 𝑃0(12, 5, 22), 𝑃1(13,6, 6, 20), 𝑃2(15, 6, 24), 𝑃3(6,75, 3, 28), dan 𝑃4(6, 2,5, 26) dengan menggunakan 

Persamaan (2.24) menghasilkan 𝐶4𝑥(𝑢), 𝐶4𝑦(𝑢), dan 𝐶4𝑧(𝑢) sebagai 

berikut: 𝐶4𝑥(𝑢) = 12(1 − 𝑢)4 + 54,4(1 − 𝑢)3(𝑢) + 90(1 − 𝑢)2𝑢2  +27(1 − 𝑢)𝑢3 + 6𝑢4  𝐶4𝑦(𝑢) = 5(1 − 𝑢)4 + 24(1 − 𝑢)3(𝑢) + 36(1 − 𝑢)2𝑢2
  +12(1 − 𝑢)𝑢3 + 2,5𝑢4  
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𝐶4𝑧(𝑢) = 22(1 − 𝑢)4 + 80(1 − 𝑢)3(𝑢) + 144(1 − 𝑢)2𝑢2  +112(1 − 𝑢)𝑢3 + 26𝑢4  

dengan 0 ≤ 𝑢 ≤ 1 Gambar 4.44 (b). 

 

(a)Kurva batas Bezier derajat tiga (b) Kurva batas Bezier derajat empat 

Gambar 4.44 Kurva batas Bezier bagian tutup prisma segi delapan 

d) Melakukan yang sama seperti langkah a1, a3 dan a5 poin f1 serta a2 dan a4 

poin f dan g Subsubbab 4.1.2 untuk menghasilkan permukaan prisma segi-𝑎 

(Gambar 4.45) 

Visualisasi hasil deformasi permukaan Bezier prisma segi-𝑎 beraturan ditunjukan 

pada (Gambar 4.45). 

 

Gambar 4.45 Variasi bagian tutup kotak hantaran prisma segi-𝑎 beraturan 

Script program Maple 18 deformasi permukaan Bezier prisma segi empat dapat 

dilihat pada Langkah B.7. 

Contoh visualisasi hasil penggabungan modelisasi penutup bagian bawah dan 

bagian atas menggunakan teknik kurva Bezier ditunjukkan pada Tabel 4.2. 
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Tabel 4.2 Hasil modelisasi bagian penutup kotak hantaran 

No Gambar Keterangan 

1. 

 

Tersusun atas: 

• Tutup bagian atas prisma segi empat 

teknik kurva Bezier berderajat 4 

• Tutup bagian bawah prisma segi 

empat teknik kurva Bezier berderajat 

3 

2. 

 

Tersusun atas : 

• Tutup bagian atas prisma segi empat  

• Tutup bagian bawah prisma segi 

empat 

3. 

 

Tersusun atas : 

• Tutup bagian atas prisma segi lima 

teknik kurva Bezier berderajat 3 

• Tutup bagian bawah prisma segi 

lima teknik kurva Bezier berderajat 3 

4. 

 

Tersusun atas : 

• Tutup bagian atas prisma segi lima 

• Tutup bagian bawah prisma segi 

lima 

5. 

 

Tersusun atas : 

• Tutup bagian atas prisma segi enam 

teknik kurva Bezier berderajat 3 

• Tutup bagian bawah prisma segi 

enam teknik kurva Bezier berderajat 

4 

6. 

 

Tersusun atas : 

• Tutup bagian atas prisma segi enam 

• Tutup bagian bawah prisma segi 

enam 
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7. 

 

Tersusun atas : 

• Tutup bagian atas prisma segi tujuh 

teknik kurva Bezier berderajat 3 

• Tutup bagian bawah prisma segi 

tujuh teknik kurva Bezier berderajat 

4 

8. 

 

Tersusun atas : 

• Tutup bagian atas prisma segi tujuh 

• Tutup bagian bawah prisma segi 

tujuh 

9. 

 

Tersusun atas : 

• Tutup bagian atas prisma segi 

delapan teknik kurva Bezier 

berderajat 4 

• Tutup bagian bawah prisma segi 

delapan teknik kurva Bezier 

berderajat 4 

10. 

 

Tersusun atas : 

• Tutup bagian atas prisma segi 

delapan 

• Tutup bagian bawah prisma segi 

delapan 

11.  

 

Tersusun atas : 

• Tutup bagian atas prisma segi 

delapan teknik kurva Bezier 

berderajat 3 

• Tutup dilatasi 

12. 

 

Tersusun atas : 

• Tutup dilatasi 

• Tutup bagian atas prisma segi 

delapan teknik kurva Bezier 

berderajat 3 
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4.2 Penggabungan Bagian-bagian Kotak Hantaran 

Penggabungan bagian-bagian kotak hantaran dilakukan sesuai hasil modelisasi 

bagian-bagian kotak hantaran pada Subbab 4.1 yang telah dibuat. Penggabungan 

kotak hantaran secara utuh dibutuhkan kesimetrisan melalui sumbu vertikal dengan 

tinggi 𝑡 = 29 cm, 𝑡 sebagai tinggi sumbu pemodelan kotak hantaran. 

Penggabungan bagian-bagian kotak hantaran memiliki ukuran dan urutan masing-

masing yaitu tinggi kaki 𝑡𝑘𝑎𝑘𝑖 = 3 cm, tinggi badan 𝑡𝑏𝑎𝑑𝑎𝑛 = 10 cm dan tinggi 

penutup 𝑡𝑡𝑢𝑡𝑢𝑝 = 16 cm (Gambar 4.46). 

 

Gambar 4.46 Sumbu pemodelan bagian-bagian kotak hantaran 

Penggabungan kotak hantaran harus memperhatikan luas poligon segi-𝑎 pada 

bagian atas badan dan bagian bawah tutup serta prisma pada bagian badan harus 

sama dengan prisma pada bagian tutup. Semua hasil modelisasi bagian bagian kotak 

hantaran yang terdiri dari bagian kaki, bagian badan dan bagian penutup dapat 

dikombinasikan pada setiap bagian. Berikut contoh penggabungan bagian-bagian 

kotak hantaran pada Subbab 4.4 ditunjukan pada Tabel 4.3. 

Tabel 4.3 Hasil penggabungan bagian-bagian kotak hantaran 

No Prisma segi-𝑎 Gambar Keterangan 
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1. 
Prisma segi 

empat 

 

Tersusuan atas : 

• Kaki Bezier 5 

• Badan bawah Bezier 5 

• Badan atas Bezier 6 

• Tutup bawah Bezier 4 

• Tutup atas Bezier 3 

2. 
Prisma segi 

empat 

 

Tersusuan atas : 

• Kaki Bezier 3 

• Badan bawah Bezier 5 

dan 3 

• Badan atas Bezier 4 dan 

3 

• Tutup dilatasi 

3. 
Prisma segi 

lima 

 

Tersusuan atas : 

• Kaki Bezier 4 

• Badan bawah Bezier 4 

• Badan atas Bezier 5 

• Tutup bawah Bezier 3 

• Tutup atas Bezier 4 

4. 
Prisma segi 

lima 

 

Tersusuan atas : 

• Kaki Bezier 6 

• Badan bawah Bezier 6 

• Badan atas Bezier 3 

• Tutup dilatasi 

5. 
Prisma segi 

enam 

 

Tersusuan atas : 

• Kaki Bezier 5 

• Badan bawah Bezier 4 

• Badan atas Bezier 6 

• Tutup bawah Bezier 4 

• Tutup atas Bezier 3 

6. 
Prisma segi 

enam 

 

Tersusuan atas : 

• Kaki Bezier 3 

• Badan bawah Bezier 

3,4, dan 5 

• Badan atas Bezier 6, 3 

dan 4 

• Tutup dilatasi 
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7. 
Prisma segi 

tujuh 

 

Tersusuan atas : 

• Kaki Bezier 4 

• Badan bawah Bezier 4 

• Badan atas Bezier 3 

• Tutup bawah Bezier 4 

• Tutup atas Bezier 3 

8. 
Prisma segi 

tujuh 

 

Tersusuan atas : 

• Kaki Bezier 5 

• Badan bawah Bezier 3 

• Badan atas Bezier 5 

• Tutup dilatasi 

9. 
Prisma segi 

delapan 

 

Tersusuan atas : 

• Kaki Bezier 6 

• Badan bawah Bezier 5 

• Badan atas Bezier 3 

• Tutup bawah Bezier 3 

• Tutup atas Bezier 4 

10. 
Prisma segi 

delapan 

 

Tersusuan atas : 

• Kaki Bezier 2 

• Badan bawah Bezier 

4,3,6,5 

• Badan atas Bezier 

3.4,5,6 

• Tutup dilatasi 

11. 
Prisma segi 

delapan 

 

Tersusuan atas : 

• Kaki Bezier 6 

• Badan bawah Bezier 5 

• Badan atas Bezier 3 

• Tutup atas Bezier 4 

• Tutup bawah dilatasi 
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BAB 5. KESIMPULAN DAN SARAN 

5.1 Kesimpulan  

Berdasarkan hasil dan pembahasan pada Bab 4, maka diperoleh kesimpulan 

memodelisasi kotak hantaran sebagai berikut. 

1. Pada bagian kaki kotak hantaran dimodelisasi dengan teknik kurva Bezier dan 

memutar kurva. Pada bagian badan kotak hantaran dimodelisasi dengan teknik 

kurva Bezier, interpolasi, dan permukaan geser. Diperoleh model yang 

bervariasi berdasarkan penentuan jumlah kurva batas Bezier (𝑛 =  3, 4, 5, 6). 

Untuk mendapatkan hasil deformasi prisma yang simetris, penentuan jumlah 

kurva batas pada prisma segi empat menggunakan satu atau dua jenis kurva 

batas, pada prisma segi enam menggunakan satu atau tiga jenis kurva batas dan 

pada prisma segi delapan menggunakan satu, dua, atau empat jenis kurva batas. 

Sedangkan pada prisma segi ganjil hanya menggunakan satu jenis kurva batas. 

Pada bagian penutup kotak hantaran dibagi menjadi dua model. Model pertama 

menggunakan teknik dilatasi dan model yang kedua menggunakan teknik 

dilatasi dan kurva Bezier berderajat tiga dan empat. 

2. Hasil masing-masing model pada komponen kotak hantaran dapat 

dikombinasikan antara bagian satu dengan bagian yang lain, namun harus 

memperhatikan luas poligon segi-𝑎 pada bagian atas badan dan bagian bawah 

tutup serta prisma pada bagian badan harus sama dengan prisma pada bagian 

tutup. 

5.2 Saran  

Penelitian ini telah mendapatkan prosedur untuk memodelisasi kotak hantaran 

yang simetris dan bervariatif dengan menggabungkan hasil benda-benda geometri 

ruang menggunakan teknik deformasi dan kurva Bezier. Penelitian selanjutnya 

dapat mengembangkan metode tersebut dengan menggunakan benda geometri 

ruang lainnya selain tabung dan prisma segi-𝑎 (𝑎 = 4,5,6,7,8) serta dapat 

menambahkan teknik kurva Hermit dalam mendeformasi bangun ruang.  
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LAMPIRAN 

Lampiran A. Nilai-nilai untuk 𝑩𝒊𝒏 dengan 𝟎 ≤ 𝒊 ≤ 𝒏  

A.1 Kurva Bezier 𝑛 = 3 𝐵03(𝑢) = 𝐶03(1 − 𝑢)3−0. 𝑢0  = 3!3!0! (1 − 𝑢)3  = (1 − 𝑢)3  𝐵13(𝑢) = 𝐶13(1 − 𝑢)3−1. 𝑢1  = 3!2!1! (1 − 𝑢)2. 𝑢  = 3𝑢(1 − 𝑢)2  𝐵23(𝑢) = 𝐶23(1 − 𝑢)3−2. 𝑢2  = 3!1!2! (1 − 𝑢)1. 𝑢2  = 3𝑢2(1 − 𝑢)  𝐵33(𝑢) = 𝐶33(1 − 𝑢)3−3. 𝑢3  = 3!0!3! (1 − 𝑢)0. 𝑢3  = 𝑢3  

 

A.2 Kurva Bezier 𝑛 = 4 𝐵04(𝑢) = 𝐶04(1 − 𝑢)4−0. 𝑢0  = 4!4!0! (1 − 𝑢)4  = (1 − 𝑢)4  𝐵14(𝑢) = 𝐶14(1 − 𝑢)4−1. 𝑢1  = 4!3!1! (1 − 𝑢)3. 𝑢  = 4𝑢(1 − 𝑢)3  𝐵24(𝑢) = 𝐶24(1 − 𝑢)4−2. 𝑢2  = 4!2!2! (1 − 𝑢)2. 𝑢2  = 6𝑢2(1 − 𝑢)2  𝐵34(𝑢) = 𝐶34(1 − 𝑢)4−3. 𝑢3  = 4!1!3! (1 − 𝑢)1. 𝑢3  = 4𝑢3(1 − 𝑢)  𝐵44(𝑢) = 𝐶44(1 − 𝑢)4−4. 𝑢4  = 4!0!4! (1 − 𝑢)0. 𝑢4  = 𝑢4  

 

A.3 Kurva Bezier 𝑛 = 5 𝐵05(𝑢) = 𝐶05(1 − 𝑢)5−0. 𝑢0  = 5!5!0! (1 − 𝑢)5  

= (1 − 𝑢)5  𝐵15(𝑢) = 𝐶15(1 − 𝑢)5−1. 𝑢1  = 5!4!1! (1 − 𝑢)4. 𝑢  = 5𝑢(1 − 𝑢)4  𝐵25(𝑢) = 𝐶25(1 − 𝑢)5−2. 𝑢2  = 5!3!2! (1 − 𝑢)3. 𝑢2  = 10𝑢2(1 − 𝑢)3  𝐵35(𝑢) = 𝐶35(1 − 𝑢)5−3. 𝑢3  = 5!2!3! (1 − 𝑢)2. 𝑢3  = 10𝑢3(1 − 𝑢)2  𝐵45(𝑢) = 𝐶45(1 − 𝑢)5−4. 𝑢4  = 5!1!4! (1 − 𝑢)1. 𝑢4  = 5𝑢4(1 − 𝑢)  𝐵55(𝑢) = 𝐶55(1 − 𝑢)5−5. 𝑢5  = 5!0!5! (1 − 𝑢)0. 𝑢5  = 𝑢5  
 

A.4 Kurva Bezier 𝑛 = 6  𝐵06(𝑢) = 𝐶06(1 − 𝑢)6−0. 𝑢0  = 6!6!0! (1 − 𝑢)6  = (1 − 𝑢)6  𝐵16(𝑢) = 𝐶16(1 − 𝑢)6−1. 𝑢1  = 6!5!1! (1 − 𝑢)5. 𝑢  = 6𝑢(1 − 𝑢)5  𝐵26(𝑢) = 𝐶26(1 − 𝑢)6−2. 𝑢2  = 6!4!2! (1 − 𝑢)4. 𝑢2  = 15𝑢2(1 − 𝑢)4  𝐵36(𝑢) = 𝐶36(1 − 𝑢)6−3. 𝑢3  = 6!3!3! (1 − 𝑢)3. 𝑢3  = 20𝑢3(1 − 𝑢)3  𝐵46(𝑢) = 𝐶46(1 − 𝑢)6−4. 𝑢4  = 6!2!4! (1 − 𝑢)2. 𝑢4  = 15𝑢4(1 − 𝑢)2  
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𝐵56(𝑢) = 𝐶56(1 − 𝑢)6−5. 𝑢5  = 6!1!5! (1 − 𝑢)1. 𝑢5  = 6𝑢5(1 − 𝑢)  
𝐵66(𝑢) = 𝐶66(1 − 𝑢)6−6. 𝑢6  = 6!0!6! (1 − 𝑢)0. 𝑢6  = 𝑢6  

 

Lampiran B. Sintak Maple 18 

restart: 

with(plots): 

B.1 Kaki deformasi tabung dengan kurva Bezier 

a. Prisma segi empat  

1. Bezier berderajat tiga 
p0x := 2; p1x := 0; p2x := 2.5; p3x := 2; 

p0y := 2; p1y := 0; p2y := 2.5; p3y := 2; 

p0z := 0; p1z := -.5; p2z := -.75; p3z := -3; 

b3x := (1-u)^3*p0x+3*(1-u)^2*u*p1x+(3*(1-u))*u^2*p2x+u^3*p3x; 

b3y := (1-u)^3*p0y+3*(1-u)^2*u*p1y+(3*(1-u))*u^2*p2y+u^3*p3y; 

b3z := (1-u)^3*p0z+3*(1-u)^2*u*p1z+(3*(1-u))*u^2*p2z+u^3*p3z; 

bb3 := plot3d([b3x, b3y, b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb3, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 

 

bp1 := plot3d([5+b3x*cos(v), -5+b3y*sin(v), b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

a1 := plot3d([5+r*cos(v), -5+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

bp2 := plot3d([5+b3x*cos(v), 5+b3y*sin(v), b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

a2 := plot3d([5+r*cos(v), 5+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

bp3 := plot3d([-5+b3x*cos(v), -5+b3y*sin(v), b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

a3 := plot3d([-5+r*cos(v), -5+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

bp4 := plot3d([-5+b3x*cos(v), 5+b3y*sin(v), b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

a4 := plot3d([-5+r*cos(v), 5+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

kaki1 := bp1, bp2, bp3, bp4, a1, a2, a3, a4, color = red, style = patchnogrid; 

2. Bezier berderajat empat 
p0x := 2; p1x := 3.5; p2x := -1; p3x := 3.5; p4x := 2; 

p0y := 2; p1y := 3.5; p2y := -1; p3y := 3.5; p4y := 2; 

p0z := 0; p1z := -1.75; p2z := -.5; p3z := -2.5; p4z := -3; 

b4x := (1-u)^4*p0x+4*(1-u)^3*u*p1x+6*(1-u)^2*u^2*p2x+(4*(1-u))*u^3*p3x+u^4*p4x; 

b4y := (1-u)^4*p0y+4*(1-u)^3*u*p1y+6*(1-u)^2*u^2*p2y+(4*(1-u))*u^3*p3y+u^4*p4y; 

b4z := (1-u)^4*p0z+4*(1-u)^3*u*p1z+6*(1-u)^2*u^2*p2z+(4*(1-u))*u^3*p3z+u^4*p4z; 

bb4 := plot3d([b4x, b4y, b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb4, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 

 

bp1 := plot3d([5+b4x*cos(v), -5+b4y*sin(v), b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bp1); 

a1 := plot3d([5+r*cos(v), -5+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

bp2 := plot3d([5+b4x*cos(v), 5+b4y*sin(v), b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

a2 := plot3d([5+r*cos(v), 5+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

bp3 := plot3d([-5+b4x*cos(v), -5+b4y*sin(v), b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

a3 := plot3d([-5+r*cos(v), -5+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

bp4 := plot3d([-5+b4x*cos(v), 5+b4y*sin(v), b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

a4 := plot3d([-5+r*cos(v), 5+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

kaki2 := bp1, bp2, bp3, bp4, a1, a2, a3, a4, color = red, style = patchnogrid; 

3. Bezier berderajat lima 
p0x := 2; p1x := 3.8; p2x := .8; p3x := -.8; p4x := 3.8; p5x := 2; 

p0y := 2; p1y := 3.5; p2y := -.5; p3y := .5; p4y := 3.5; p5y := 2; 

p0z := 0; p1z := -1.5; p2z := -.5; p3z := -3.5; p4z := -1.5; p5z := -3; 

b5x := (1-u)^5*p0x+5*(1-u)^4*u*p1x+10*(1-u)^3*u^2*p2x+10*(1-u)^2*u^3*p3x+(5*(1-

u))*u^4*p4x+u^5*p5x; 

b5y := (1-u)^5*p0y+5*(1-u)^4*u*p1y+10*(1-u)^3*u^2*p2y+10*(1-u)^2*u^3*p3y+(5*(1-

u))*u^4*p4y+u^5*p5y; 

b5z := (1-u)^5*p0z+5*(1-u)^4*u*p1z+10*(1-u)^3*u^2*p2z+10*(1-u)^2*u^3*p3z+(5*(1-

u))*u^4*p4z+u^5*p5z; 

bb5 := plot3d([b5x, b5y, b5z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb5, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 
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bp1 := plot3d([5+b5x*cos(v), -5+b5y*sin(v), b5z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bp1); 

a1 := plot3d([5+r*cos(v), -5+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

bp2 := plot3d([5+b5x*cos(v), 5+b5y*sin(v), b5z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

a2 := plot3d([5+r*cos(v), 5+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

bp3 := plot3d([-5+b5x*cos(v), -5+b5y*sin(v), b5z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

a3 := plot3d([-5+r*cos(v), -5+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

bp4 := plot3d([-5+b5x*cos(v), 5+b5y*sin(v), b5z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

a4 := plot3d([-5+r*cos(v), 5+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

kaki3 := bp1, bp2, bp3, bp4, a1, a2, a3, a4, color = red, style = patchnogrid; 

4. Bezier berderajat enam 
p0x := 2; p1x := -.8; p2x := 3.8; p3x := -.6; p4x := 3.8; p5x := -.4; p6x := 2; 

p0y := 2; p1y := -.8; p2y := 3.8; p3y := .6; p4y := 3.8; p5y := -.4; p6y := 2; 

p0z := 0; p1z := -.5; p2z := -1.5; p3z := -1.75; p4z := -2.5; p5z := -2.9; p6z := 

-3; 

b6x := (1-u)^6*p0x+6*(1-u)^5*u*p1x+15*(1-u)^4*u^2*p2x+20*(1-u)^3*u^3*p3x+15*(1-

u)^2*u^4*p4x+(6*(1-u))*u^5*p5x+u^6*p6x; 

b6y := (1-u)^6*p0y+6*(1-u)^5*u*p1y+15*(1-u)^4*u^2*p2y+20*(1-u)^3*u^3*p3y+15*(1-

u)^2*u^4*p4y+(6*(1-u))*u^5*p5y+u^6*p6y; 

b6z := (1-u)^6*p0z+6*(1-u)^5*u*p1z+15*(1-u)^4*u^2*p2z+20*(1-u)^3*u^3*p3z+15*(1-

u)^2*u^4*p4z+(6*(1-u))*u^5*p5z+u^6*p6z; 

bb6 := plot3d([b6x, b6y, b6z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb6, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 

bp1 := plot3d([5+b6x*cos(v), -5+b6y*sin(v), b6z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bp1); 

a1 := plot3d([5+r*cos(v), -5+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

bp2 := plot3d([5+b6x*cos(v), 5+b6y*sin(v), b6z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

a2 := plot3d([5+r*cos(v), 5+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

bp3 := plot3d([-5+b6x*cos(v), -5+b6y*sin(v), b6z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

a3 := plot3d([-5+r*cos(v), -5+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

bp4 := plot3d([-5+b6x*cos(v), 5+b6y*sin(v), b6z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

a4 := plot3d([-5+r*cos(v), 5+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

kaki4 := bp1, bp2, bp3, bp4, a1, a2, a3, a4, color = red, style = patchnogrid; 

b. Prisma segi lima  

1. Bezier berderajat tiga 
p0x := 2; p1x := 0; p2x := 2.5; p3x := 2; 

p0y := 2; p1y := 0; p2y := 2.5; p3y := 2; 

p0z := 0; p1z := -.5; p2z := -.75; p3z := -3; 

b3x := (1-u)^3*p0x+3*(1-u)^2*u*p1x+(3*(1-u))*u^2*p2x+u^3*p3x; 

b3y := (1-u)^3*p0y+3*(1-u)^2*u*p1y+(3*(1-u))*u^2*p2y+u^3*p3y; 

b3z := (1-u)^3*p0z+3*(1-u)^2*u*p1z+(3*(1-u))*u^2*p2z+u^3*p3z; 

bb3 := plot3d([b3x, b3y, b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb3, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 

 

bp1 := plot3d([6+b3x*cos(v), -5+b3y*sin(v), b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

a1 := plot3d([6+r*cos(v), -5+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

bp2 := plot3d([6+b3x*cos(v), 5+b3y*sin(v), b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

a2 := plot3d([6+r*cos(v), 5+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

bp3 := plot3d([-6+b3x*cos(v), -5+b3y*sin(v), b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

a3 := plot3d([-6+r*cos(v), -5+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

bp4 := plot3d([-6+b3x*cos(v), 5+b3y*sin(v), b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

a4 := plot3d([-6+r*cos(v), 5+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

kaki1 := bp1, bp2, bp3, bp4, a1, a2, a3, a4, color = red, style = patchnogrid; 

2. Bezier berderajat empat 
p0x := 2; p1x := 3.5; p2x := -1; p3x := 3.5; p4x := 2; 

p0y := 2; p1y := 3.5; p2y := -1; p3y := 3.5; p4y := 2; 

p0z := 0; p1z := -1.75; p2z := -.5; p3z := -2.5; p4z := -3; 

b4x := (1-u)^4*p0x+4*(1-u)^3*u*p1x+6*(1-u)^2*u^2*p2x+(4*(1-u))*u^3*p3x+u^4*p4x; 

b4y := (1-u)^4*p0y+4*(1-u)^3*u*p1y+6*(1-u)^2*u^2*p2y+(4*(1-u))*u^3*p3y+u^4*p4y; 

b4z := (1-u)^4*p0z+4*(1-u)^3*u*p1z+6*(1-u)^2*u^2*p2z+(4*(1-u))*u^3*p3z+u^4*p4z; 

bb4 := plot3d([b4x, b4y, b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb4, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 

 

bp1 := plot3d([6+b4x*cos(v), -5+b4y*sin(v), b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bp1); 

a1 := plot3d([6+r*cos(v), -5+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

bp2 := plot3d([6+b4x*cos(v), 5+b4y*sin(v), b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

a2 := plot3d([6+r*cos(v), 5+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 
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bp3 := plot3d([-6+b4x*cos(v), -5+b4y*sin(v), b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

a3 := plot3d([-6+r*cos(v), -5+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

bp4 := plot3d([-6+b4x*cos(v), 5+b4y*sin(v), b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

a4 := plot3d([-6+r*cos(v), 5+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

kaki2 := bp1, bp2, bp3, bp4, a1, a2, a3, a4, color = red, style = patchnogrid; 

3. Bezier berderajat lima 
p0x := 2; p1x := 3.8; p2x := .8; p3x := -.8; p4x := 3.8; p5x := 2; 

p0y := 2; p1y := 3.5; p2y := -.5; p3y := .5; p4y := 3.5; p5y := 2; 

p0z := 0; p1z := -1.5; p2z := -.5; p3z := -3.5; p4z := -1.5; p5z := -3; 

b5x := (1-u)^5*p0x+5*(1-u)^4*u*p1x+10*(1-u)^3*u^2*p2x+10*(1-u)^2*u^3*p3x+(5*(1-

u))*u^4*p4x+u^5*p5x; 

b5y := (1-u)^5*p0y+5*(1-u)^4*u*p1y+10*(1-u)^3*u^2*p2y+10*(1-u)^2*u^3*p3y+(5*(1-

u))*u^4*p4y+u^5*p5y; 

b5z := (1-u)^5*p0z+5*(1-u)^4*u*p1z+10*(1-u)^3*u^2*p2z+10*(1-u)^2*u^3*p3z+(5*(1-

u))*u^4*p4z+u^5*p5z; 

bb5 := plot3d([b5x, b5y, b5z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb5, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 

 

bp1 := plot3d([6+b5x*cos(v), -5+b5y*sin(v), b5z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bp1); 

a1 := plot3d([6+r*cos(v), -5+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

bp2 := plot3d([6+b5x*cos(v), 5+b5y*sin(v), b5z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

a2 := plot3d([6+r*cos(v), 5+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

bp3 := plot3d([-6+b5x*cos(v), -5+b5y*sin(v), b5z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

a3 := plot3d([-6+r*cos(v), -5+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

bp4 := plot3d([-6+b5x*cos(v), 5+b5y*sin(v), b5z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

a4 := plot3d([-6+r*cos(v), 5+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

kaki3 := bp1, bp2, bp3, bp4, a1, a2, a3, a4, color = red, style = patchnogrid; 

4. Bezier berderajat enam 
p0x := 2; p1x := -.8; p2x := 3.8; p3x := -.6; p4x := 3.8; p5x := -.4; p6x := 2; 

p0y := 2; p1y := -.8; p2y := 3.8; p3y := .6; p4y := 3.8; p5y := -.4; p6y := 2; 

p0z := 0; p1z := -.5; p2z := -1.5; p3z := -1.75; p4z := -2.5; p5z := -2.9; p6z := 

-3; 

b6x := (1-u)^6*p0x+6*(1-u)^5*u*p1x+15*(1-u)^4*u^2*p2x+20*(1-u)^3*u^3*p3x+15*(1-

u)^2*u^4*p4x+(6*(1-u))*u^5*p5x+u^6*p6x; 

b6y := (1-u)^6*p0y+6*(1-u)^5*u*p1y+15*(1-u)^4*u^2*p2y+20*(1-u)^3*u^3*p3y+15*(1-

u)^2*u^4*p4y+(6*(1-u))*u^5*p5y+u^6*p6y; 

b6z := (1-u)^6*p0z+6*(1-u)^5*u*p1z+15*(1-u)^4*u^2*p2z+20*(1-u)^3*u^3*p3z+15*(1-

u)^2*u^4*p4z+(6*(1-u))*u^5*p5z+u^6*p6z; 

bb6 := plot3d([b6x, b6y, b6z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb6, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 

 

bp1 := plot3d([6+b6x*cos(v), -5+b6y*sin(v), b6z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bp1); 

a1 := plot3d([6+r*cos(v), -5+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

bp2 := plot3d([6+b6x*cos(v), 5+b6y*sin(v), b6z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

a2 := plot3d([6+r*cos(v), 5+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

bp3 := plot3d([-6+b6x*cos(v), -5+b6y*sin(v), b6z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

a3 := plot3d([-6+r*cos(v), -5+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

bp4 := plot3d([-6+b6x*cos(v), 5+b6y*sin(v), b6z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

a4 := plot3d([-6+r*cos(v), 5+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

kaki4 := bp1, bp2, bp3, bp4, a1, a2, a3, a4, color = red, style = patchnogrid; 

c. Prisma segi enam  

1. Bezier berderajat tiga 
p0x := 2; p1x := 0; p2x := 2.5; p3x := 2; 

p0y := 2; p1y := 0; p2y := 2.5; p3y := 2; 

p0z := 0; p1z := -.5; p2z := -.75; p3z := -3; 

b3x := (1-u)^3*p0x+3*(1-u)^2*u*p1x+(3*(1-u))*u^2*p2x+u^3*p3x; 

b3y := (1-u)^3*p0y+3*(1-u)^2*u*p1y+(3*(1-u))*u^2*p2y+u^3*p3y; 

b3z := (1-u)^3*p0z+3*(1-u)^2*u*p1z+(3*(1-u))*u^2*p2z+u^3*p3z; 

bb3 := plot3d([b3x, b3y, b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb3, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 

 

bp1 := plot3d([5+b3x*cos(v), -7+b3y*sin(v), b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

a1 := plot3d([5+r*cos(v), -7+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

bp2 := plot3d([5+b3x*cos(v), 7+b3y*sin(v), b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

a2 := plot3d([5+r*cos(v), 7+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

bp3 := plot3d([-5+b3x*cos(v), -7+b3y*sin(v), b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 
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a3 := plot3d([-5+r*cos(v), -7+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

bp4 := plot3d([-5+b3x*cos(v), 7+b3y*sin(v), b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

a4 := plot3d([-5+r*cos(v), 7+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

kaki1 := bp1, bp2, bp3, bp4, a1, a2, a3, a4, color = red, style = patchnogrid; 

2. Bezier berderajat empat 
p0x := 2; p1x := 3.5; p2x := -1; p3x := 3.5; p4x := 2; 

p0y := 2; p1y := 3.5; p2y := -1; p3y := 3.5; p4y := 2; 

p0z := 0; p1z := -1.75; p2z := -.5; p3z := -2.5; p4z := -3; 

b4x := (1-u)^4*p0x+4*(1-u)^3*u*p1x+6*(1-u)^2*u^2*p2x+(4*(1-u))*u^3*p3x+u^4*p4x; 

b4y := (1-u)^4*p0y+4*(1-u)^3*u*p1y+6*(1-u)^2*u^2*p2y+(4*(1-u))*u^3*p3y+u^4*p4y; 

b4z := (1-u)^4*p0z+4*(1-u)^3*u*p1z+6*(1-u)^2*u^2*p2z+(4*(1-u))*u^3*p3z+u^4*p4z; 

bb4 := plot3d([b4x, b4y, b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb4, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 

 

bp1 := plot3d([5+b4x*cos(v), -7+b4y*sin(v), b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bp1); 

a1 := plot3d([5+r*cos(v), -7+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

bp2 := plot3d([5+b4x*cos(v), 7+b4y*sin(v), b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

a2 := plot3d([5+r*cos(v), 7+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

bp3 := plot3d([-5+b4x*cos(v), -7+b4y*sin(v), b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

a3 := plot3d([-5+r*cos(v), -7+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

bp4 := plot3d([-5+b4x*cos(v), 7+b4y*sin(v), b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

a4 := plot3d([-5+r*cos(v), 7+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

kaki2 := bp1, bp2, bp3, bp4, a1, a2, a3, a4, color = red, style = patchnogrid; 

3. Bezier berderajat lima 
p0x := 2; p1x := 3.8; p2x := .8; p3x := -.8; p4x := 3.8; p5x := 2; 

p0y := 2; p1y := 3.5; p2y := -.5; p3y := .5; p4y := 3.5; p5y := 2; 

p0z := 0; p1z := -1.5; p2z := -.5; p3z := -3.5; p4z := -1.5; p5z := -3; 

b5x := (1-u)^5*p0x+5*(1-u)^4*u*p1x+10*(1-u)^3*u^2*p2x+10*(1-u)^2*u^3*p3x+(5*(1-

u))*u^4*p4x+u^5*p5x; 

b5y := (1-u)^5*p0y+5*(1-u)^4*u*p1y+10*(1-u)^3*u^2*p2y+10*(1-u)^2*u^3*p3y+(5*(1-

u))*u^4*p4y+u^5*p5y; 

b5z := (1-u)^5*p0z+5*(1-u)^4*u*p1z+10*(1-u)^3*u^2*p2z+10*(1-u)^2*u^3*p3z+(5*(1-

u))*u^4*p4z+u^5*p5z; 

bb5 := plot3d([b5x, b5y, b5z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb5, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 

 

bp1 := plot3d([5+b5x*cos(v), -7+b5y*sin(v), b5z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bp1); 

a1 := plot3d([5+r*cos(v), -7+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

bp2 := plot3d([5+b5x*cos(v), 7+b5y*sin(v), b5z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

a2 := plot3d([5+r*cos(v), 7+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

bp3 := plot3d([-5+b5x*cos(v), -7+b5y*sin(v), b5z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

a3 := plot3d([-5+r*cos(v), -7+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

bp4 := plot3d([-5+b5x*cos(v), 7+b5y*sin(v), b5z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

a4 := plot3d([-5+r*cos(v), 7+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

kaki3 := bp1, bp2, bp3, bp4, a1, a2, a3, a4, color = red, style = patchnogrid; 

4. Bezier berderajat enam 
p0x := 2; p1x := -.8; p2x := 3.8; p3x := -.6; p4x := 3.8; p5x := -.4; p6x := 2; 

p0y := 2; p1y := -.8; p2y := 3.8; p3y := .6; p4y := 3.8; p5y := -.4; p6y := 2; 

p0z := 0; p1z := -.5; p2z := -1.5; p3z := -1.75; p4z := -2.5; p5z := -2.9; p6z := 

-3; 

b6x := (1-u)^6*p0x+6*(1-u)^5*u*p1x+15*(1-u)^4*u^2*p2x+20*(1-u)^3*u^3*p3x+15*(1-

u)^2*u^4*p4x+(6*(1-u))*u^5*p5x+u^6*p6x; 

b6y := (1-u)^6*p0y+6*(1-u)^5*u*p1y+15*(1-u)^4*u^2*p2y+20*(1-u)^3*u^3*p3y+15*(1-

u)^2*u^4*p4y+(6*(1-u))*u^5*p5y+u^6*p6y; 

b6z := (1-u)^6*p0z+6*(1-u)^5*u*p1z+15*(1-u)^4*u^2*p2z+20*(1-u)^3*u^3*p3z+15*(1-

u)^2*u^4*p4z+(6*(1-u))*u^5*p5z+u^6*p6z; 

bb6 := plot3d([b6x, b6y, b6z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb6, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 

 

bp1 := plot3d([5+b6x*cos(v), -7+b6y*sin(v), b6z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bp1); 

a1 := plot3d([5+r*cos(v), -7+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

bp2 := plot3d([5+b6x*cos(v), 7+b6y*sin(v), b6z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

a2 := plot3d([5+r*cos(v), 7+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

bp3 := plot3d([-5+b6x*cos(v), -7+b6y*sin(v), b6z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

a3 := plot3d([-5+r*cos(v), -7+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

bp4 := plot3d([-5+b6x*cos(v), 7+b6y*sin(v), b6z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 
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a4 := plot3d([-5+r*cos(v), 7+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

kaki4 := bp1, bp2, bp3, bp4, a1, a2, a3, a4, color = red, style = patchnogrid; 

d. Prisma segi tujuh 

1. Bezier berderajat tiga 
p0x := 2; p1x := 0; p2x := 2.5; p3x := 2; 

p0y := 2; p1y := 0; p2y := 2.5; p3y := 2; 

p0z := 0; p1z := -.5; p2z := -.75; p3z := -3; 

b3x := (1-u)^3*p0x+3*(1-u)^2*u*p1x+(3*(1-u))*u^2*p2x+u^3*p3x; 

b3y := (1-u)^3*p0y+3*(1-u)^2*u*p1y+(3*(1-u))*u^2*p2y+u^3*p3y; 

b3z := (1-u)^3*p0z+3*(1-u)^2*u*p1z+(3*(1-u))*u^2*p2z+u^3*p3z; 

bb3 := plot3d([b3x, b3y, b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb3, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 

 

bp1 := plot3d([8+b3x*cos(v), -8+b3y*sin(v), b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

a1 := plot3d([8+r*cos(v), -8+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

bp2 := plot3d([8+b3x*cos(v), 8+b3y*sin(v), b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

a2 := plot3d([8+r*cos(v), 8+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

bp3 := plot3d([-8+b3x*cos(v), -8+b3y*sin(v), b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

a3 := plot3d([-8+r*cos(v), -8+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

bp4 := plot3d([-8+b3x*cos(v), 8+b3y*sin(v), b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

a4 := plot3d([-8+r*cos(v), 8+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

kaki1 := bp1, bp2, bp3, bp4, a1, a2, a3, a4, style = patchnogrid; 

2. Bezier berderajat empat 
p0x := 2; p1x := 3.5; p2x := -1; p3x := 3.5; p4x := 2; 

p0y := 2; p1y := 3.5; p2y := -1; p3y := 3.5; p4y := 2; 

p0z := 0; p1z := -1.75; p2z := -.5; p3z := -2.5; p4z := -3; 

b4x := (1-u)^4*p0x+4*(1-u)^3*u*p1x+6*(1-u)^2*u^2*p2x+(4*(1-u))*u^3*p3x+u^4*p4x; 

b4y := (1-u)^4*p0y+4*(1-u)^3*u*p1y+6*(1-u)^2*u^2*p2y+(4*(1-u))*u^3*p3y+u^4*p4y; 

b4z := (1-u)^4*p0z+4*(1-u)^3*u*p1z+6*(1-u)^2*u^2*p2z+(4*(1-u))*u^3*p3z+u^4*p4z; 

bb4 := plot3d([b4x, b4y, b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb4, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 

 

bp1 := plot3d([8+b4x*cos(v), -8+b4y*sin(v), b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bp1); 

a1 := plot3d([8+r*cos(v), -8+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

bp2 := plot3d([8+b4x*cos(v), 8+b4y*sin(v), b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

a2 := plot3d([8+r*cos(v), 8+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

bp3 := plot3d([-8+b4x*cos(v), -8+b4y*sin(v), b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

a3 := plot3d([-8+r*cos(v), -8+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

bp4 := plot3d([-8+b4x*cos(v), 8+b4y*sin(v), b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

a4 := plot3d([-8+r*cos(v), 8+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

kaki2 := bp1, bp2, bp3, bp4, a1, a2, a3, a4, style = patchnogrid; 

3. Bezier berderajat lima 
p0x := 2; p1x := 3.8; p2x := .8; p3x := -.8; p4x := 3.8; p5x := 2; 

p0y := 2; p1y := 3.5; p2y := -.5; p3y := .5; p4y := 3.5; p5y := 2; 

p0z := 0; p1z := -1.5; p2z := -.5; p3z := -3.5; p4z := -1.5; p5z := -3; 

b5x := (1-u)^5*p0x+5*(1-u)^4*u*p1x+10*(1-u)^3*u^2*p2x+10*(1-u)^2*u^3*p3x+(5*(1-

u))*u^4*p4x+u^5*p5x; 

b5y := (1-u)^5*p0y+5*(1-u)^4*u*p1y+10*(1-u)^3*u^2*p2y+10*(1-u)^2*u^3*p3y+(5*(1-

u))*u^4*p4y+u^5*p5y; 

b5z := (1-u)^5*p0z+5*(1-u)^4*u*p1z+10*(1-u)^3*u^2*p2z+10*(1-u)^2*u^3*p3z+(5*(1-

u))*u^4*p4z+u^5*p5z; 

bb5 := plot3d([b5x, b5y, b5z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb5, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 

 

bp1 := plot3d([8+b5x*cos(v), -8+b5y*sin(v), b5z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bp1); 

a1 := plot3d([8+r*cos(v), -8+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

bp2 := plot3d([8+b5x*cos(v), 8+b5y*sin(v), b5z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

a2 := plot3d([8+r*cos(v), 8+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

bp3 := plot3d([-8+b5x*cos(v), -8+b5y*sin(v), b5z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

a3 := plot3d([-8+r*cos(v), -8+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

bp4 := plot3d([-8+b5x*cos(v), 8+b5y*sin(v), b5z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

a4 := plot3d([-8+r*cos(v), 8+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

kaki3 := bp1, bp2, bp3, bp4, a1, a2, a3, a4, style = patchnogrid; 

4. Bezier berderajat enam 
p0x := 2; p1x := -.8; p2x := 3.8; p3x := -.6; p4x := 3.8; p5x := -.4; p6x := 2; 

p0y := 2; p1y := -.8; p2y := 3.8; p3y := .6; p4y := 3.8; p5y := -.4; p6y := 2; 
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p0z := 0; p1z := -.5; p2z := -1.5; p3z := -1.75; p4z := -2.5; p5z := -2.9; p6z := 

-3; 

b6x := (1-u)^6*p0x+6*(1-u)^5*u*p1x+15*(1-u)^4*u^2*p2x+20*(1-u)^3*u^3*p3x+15*(1-

u)^2*u^4*p4x+(6*(1-u))*u^5*p5x+u^6*p6x; 

b6y := (1-u)^6*p0y+6*(1-u)^5*u*p1y+15*(1-u)^4*u^2*p2y+20*(1-u)^3*u^3*p3y+15*(1-

u)^2*u^4*p4y+(6*(1-u))*u^5*p5y+u^6*p6y; 

b6z := (1-u)^6*p0z+6*(1-u)^5*u*p1z+15*(1-u)^4*u^2*p2z+20*(1-u)^3*u^3*p3z+15*(1-

u)^2*u^4*p4z+(6*(1-u))*u^5*p5z+u^6*p6z; 

bb6 := plot3d([b6x, b6y, b6z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb6, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 

 

bp1 := plot3d([8+b6x*cos(v), -8+b6y*sin(v), b6z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bp1); 

a1 := plot3d([8+r*cos(v), -8+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

bp2 := plot3d([8+b6x*cos(v), 8+b6y*sin(v), b6z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

a2 := plot3d([8+r*cos(v), 8+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

bp3 := plot3d([-8+b6x*cos(v), -8+b6y*sin(v), b6z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

a3 := plot3d([-8+r*cos(v), -8+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

bp4 := plot3d([-8+b6x*cos(v), 8+b6y*sin(v), b6z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

a4 := plot3d([-8+r*cos(v), 8+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

kaki4 := bp1, bp2, bp3, bp4, a1, a2, a3, a4, style = patchnogrid; 

e. Prisma segi delapan 

1. Bezier berderajat tiga 
p0x := 2; p1x := 0; p2x := 2.5; p3x := 2; 

p0y := 2; p1y := 0; p2y := 2.5; p3y := 2; 

p0z := 0; p1z := -.5; p2z := -.75; p3z := -3; 

b3x := (1-u)^3*p0x+3*(1-u)^2*u*p1x+(3*(1-u))*u^2*p2x+u^3*p3x; 

b3y := (1-u)^3*p0y+3*(1-u)^2*u*p1y+(3*(1-u))*u^2*p2y+u^3*p3y; 

b3z := (1-u)^3*p0z+3*(1-u)^2*u*p1z+(3*(1-u))*u^2*p2z+u^3*p3z; 

bb3 := plot3d([b3x, b3y, b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb3, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 

 

bp1 := plot3d([10+b3x*cos(v), -10+b3y*sin(v), b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

a1 := plot3d([10+r*cos(v), -10+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

bp2 := plot3d([10+b3x*cos(v), 10+b3y*sin(v), b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

a2 := plot3d([10+r*cos(v), 10+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

bp3 := plot3d([-10+b3x*cos(v), -10+b3y*sin(v), b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

a3 := plot3d([-10+r*cos(v), -10+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

bp4 := plot3d([-10+b3x*cos(v), 10+b3y*sin(v), b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

a4 := plot3d([-10+r*cos(v), 10+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

kaki1 := bp1, bp2, bp3, bp4, a1, a2, a3, a4, style = patchnogrid; 

2. Bezier berderajat empat 
p0x := 2; p1x := 3.5; p2x := -1; p3x := 3.5; p4x := 2; 

p0y := 2; p1y := 3.5; p2y := -1; p3y := 3.5; p4y := 2; 

p0z := 0; p1z := -1.75; p2z := -.5; p3z := -2.5; p4z := -3; 

b4x := (1-u)^4*p0x+4*(1-u)^3*u*p1x+6*(1-u)^2*u^2*p2x+(4*(1-u))*u^3*p3x+u^4*p4x; 

b4y := (1-u)^4*p0y+4*(1-u)^3*u*p1y+6*(1-u)^2*u^2*p2y+(4*(1-u))*u^3*p3y+u^4*p4y; 

b4z := (1-u)^4*p0z+4*(1-u)^3*u*p1z+6*(1-u)^2*u^2*p2z+(4*(1-u))*u^3*p3z+u^4*p4z; 

bb4 := plot3d([b4x, b4y, b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb4, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 

 

bp4 := plot3d([10.5+b4x*cos(v), -6+b4y*sin(v), b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bp4); 

bp1 := plot3d([10+b4x*cos(v), -10+b4y*sin(v), b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bp1); 

a1 := plot3d([10+r*cos(v), -10+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

bp2 := plot3d([10+b4x*cos(v), 10+b4y*sin(v), b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

a2 := plot3d([10+r*cos(v), 10+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

bp3 := plot3d([-10+b4x*cos(v), -10+b4y*sin(v), b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

a3 := plot3d([-10+r*cos(v), -10+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

bp4 := plot3d([-10+b4x*cos(v), 10+b4y*sin(v), b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

a4 := plot3d([-10+r*cos(v), 10+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

kaki2 := bp1, bp2, bp3, bp4, a1, a2, a3, a4, style = patchnogrid; 

3. Bezier berderajat lima 
p0x := 2; p1x := 3.8; p2x := .8; p3x := -.8; p4x := 3.8; p5x := 2; 

p0y := 2; p1y := 3.5; p2y := -.5; p3y := .5; p4y := 3.5; p5y := 2; 

p0z := 0; p1z := -1.5; p2z := -.5; p3z := -3.5; p4z := -1.5; p5z := -3; 
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b5x := (1-u)^5*p0x+5*(1-u)^4*u*p1x+10*(1-u)^3*u^2*p2x+10*(1-u)^2*u^3*p3x+(5*(1-

u))*u^4*p4x+u^5*p5x; 

b5y := (1-u)^5*p0y+5*(1-u)^4*u*p1y+10*(1-u)^3*u^2*p2y+10*(1-u)^2*u^3*p3y+(5*(1-

u))*u^4*p4y+u^5*p5y; 

b5z := (1-u)^5*p0z+5*(1-u)^4*u*p1z+10*(1-u)^3*u^2*p2z+10*(1-u)^2*u^3*p3z+(5*(1-

u))*u^4*p4z+u^5*p5z; 

bb5 := plot3d([b5x, b5y, b5z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb5, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 

 

bp1 := plot3d([10+b5x*cos(v), -10+b5y*sin(v), b5z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bp1); 

a1 := plot3d([10+r*cos(v), -10+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

bp2 := plot3d([10+b5x*cos(v), 10+b5y*sin(v), b5z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

a2 := plot3d([10+r*cos(v), 10+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

bp3 := plot3d([-10+b5x*cos(v), -10+b5y*sin(v), b5z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

a3 := plot3d([-10+r*cos(v), -10+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

bp4 := plot3d([-10+b5x*cos(v), 10+b5y*sin(v), b5z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

a4 := plot3d([-10+r*cos(v), 10+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

kaki3 := bp1, bp2, bp3, bp4, a1, a2, a3, a4, style = patchnogrid; 

4. Bezier berderajat enam 
p0x := 2; p1x := -.8; p2x := 3.8; p3x := -.6; p4x := 3.8; p5x := -.4; p6x := 2; 

p0y := 2; p1y := -.8; p2y := 3.8; p3y := .6; p4y := 3.8; p5y := -.4; p6y := 2; 

p0z := 0; p1z := -.5; p2z := -1.5; p3z := -1.75; p4z := -2.5; p5z := -2.9; p6z := 

-3; 

b6x := (1-u)^6*p0x+6*(1-u)^5*u*p1x+15*(1-u)^4*u^2*p2x+20*(1-u)^3*u^3*p3x+15*(1-

u)^2*u^4*p4x+(6*(1-u))*u^5*p5x+u^6*p6x; 

b6y := (1-u)^6*p0y+6*(1-u)^5*u*p1y+15*(1-u)^4*u^2*p2y+20*(1-u)^3*u^3*p3y+15*(1-

u)^2*u^4*p4y+(6*(1-u))*u^5*p5y+u^6*p6y; 

b6z := (1-u)^6*p0z+6*(1-u)^5*u*p1z+15*(1-u)^4*u^2*p2z+20*(1-u)^3*u^3*p3z+15*(1-

u)^2*u^4*p4z+(6*(1-u))*u^5*p5z+u^6*p6z; 

bb6 := plot3d([b6x, b6y, b6z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb6, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 

 

bp1 := plot3d([10+b6x*cos(v), -10+b6y*sin(v), b6z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bp1); 

a1 := plot3d([10+r*cos(v), -10+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

bp2 := plot3d([10+b6x*cos(v), 10+b6y*sin(v), b6z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

a2 := plot3d([10+r*cos(v), 10+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

bp3 := plot3d([-10+b6x*cos(v), -10+b6y*sin(v), b6z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

a3 := plot3d([-10+r*cos(v), -10+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

bp4 := plot3d([-10+b6x*cos(v), 10+b6y*sin(v), b6z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

a4 := plot3d([-10+r*cos(v), 10+r*sin(v), -3], r = 0 .. 2, t = 0 .. 2*Pi); 

kaki4 := bp1, bp2, bp3, bp4, a1, a2, a3, a4, style = patchnogrid; 

B.2 Deformasi prisma badan bagian bawah 

a. Prisma segi empat 

1. Bidang poligon 
poligon1 := plot3d([7*v+(1-v)*(-7), v*(14*t-7)+(1-v)*(14*t-7), 0], t = 0 .. 1, v = 

0 .. 1); 

poligon2 := plot3d([7*v+(1-v)*(-7), v*(14*t-7)+(1-v)*(14*t-7), 5], t = 0 .. 1, v = 

0 .. 1); 

display(poligon1, poligon2); 

2. Bezier berderajat tiga 
p0x := -7; p1x := -6.5; p2x := -8.4; p3x := -7; 

p0y := 7; p1y := 6.5; p2y := 8.4; p3y := 7; 

p0z := 0; p1z := 2.5; p2z := 5; p3z := 5; 

b3xb := (1-u)^3*p0x+3*(1-u)^2*u*p1x+(3*(1-u))*u^2*p2x+u^3*p3x; 

b3yb := (1-u)^3*p0y+3*(1-u)^2*u*p1y+(3*(1-u))*u^2*p2y+u^3*p3y; 

b3zb := (1-u)^3*p0z+3*(1-u)^2*u*p1z+(3*(1-u))*u^2*p2z+u^3*p3z; 

bb3 := plot3d([b3xb, b3yb, b3zb], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb3, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 

 

pg1 := plot3d([b3xb*v+(1-v)*b3xb, b3yb*v-(1-v)*b3yb, b3zb*v+(1-v)*b3zb], u = 0 .. 

1, v = 0 .. 1); 

pg2 := plot3d([(-1)*(b3xb*v+(1-v)*b3xb), b3yb*v-(1-v)*b3yb, b3zb*v+(1-v)*b3zb], u 

= 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg3 := plot3d([(-1)*(b3yb*v-(1-v)*b3yb), b3xb*v+(1-v)*b3xb, b3zb*v+(1-v)*b3zb], u 

= 0 .. 1, v = 0 .. 1); 
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pg4 := plot3d([b3yb*v-(1-v)*b3yb, (-1)*(b3xb*v+(1-v)*b3xb), b3zb*v+(1-v)*b3zb], u 

= 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

badan3b := pg1, pg2, pg3, pg4; 

display(badan3b, poligon1, color = red, scaling = constrained, style = 

patchnogrid, labels = [x, y, z]); 

3. Bezier berderajat empat 
p0x := -7; p1x := -8.9; p2x := -7.8; p3x := -7.4; p4x := -7; 

p0y := 7; p1y := 8.9; p2y := 7.8; p3y := 7.4; p4y := 7; 

p0z := 0; p1z := 2.5; p2z := 2.5; p3z := 5; p4z := 5; 

b4xb := (1-u)^4*p0x+4*(1-u)^3*u*p1x+6*(1-u)^2*u^2*p2x+(4*(1-u))*u^3*p3x+u^4*p4x; 

b4yb := (1-u)^4*p0y+4*(1-u)^3*u*p1y+6*(1-u)^2*u^2*p2y+(4*(1-u))*u^3*p3y+u^4*p4y; 

b4zb := (1-u)^4*p0z+4*(1-u)^3*u*p1z+6*(1-u)^2*u^2*p2z+(4*(1-u))*u^3*p3z+u^4*p4z; 

bb4b := plot3d([b4xb, b4yb, b4zb], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb4, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 

 

pg1 := plot3d([b4xb*v+(1-v)*b4xb, b4yb*v-(1-v)*b4yb, b4zb*v+(1-v)*b4zb], u = 0 .. 

1, v = 0 .. 1); 

pg2 := plot3d([(-1)*(b4xb*v+(1-v)*b4xb), b4yb*v-(1-v)*b4yb, b4zb*v+(1-v)*b4zb], u 

= 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg3 := plot3d([(-1)*(b4yb*v-(1-v)*b4yb), b4xb*v+(1-v)*b4xb, b4zb*v+(1-v)*b4zb], u 

= 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg4 := plot3d([b4yb*v-(1-v)*b4yb, (-1)*(b4xb*v+(1-v)*b4xb), b4zb*v+(1-v)*b4zb], u 

= 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

badan4b := pg1, pg2, pg3, pg4; 

display(badan4b, poligon1, color = red, scaling = constrained, style = 

patchnogrid, labels = [x, y, z]); 
4. Bezier berderajat lima 
p0x := -7; p1x := -9.8; p2x := -5.6; p3x := -7.2; p4x := -8.6; p5x := -7; 

p0y := 7; p1y := 9.8; p2y := 5.6; p3y := 7.2; p4y := 8.6; p5y := 7; 

p0z := 0; p1z := 2; p2z := 3; p3z := 4; p4z := 5; p5z := 5; 

b5xb := (1-u)^5*p0x+5*(1-u)^4*u*p1x+10*(1-u)^3*u^2*p2x+10*(1-u)^2*u^3*p3x+(5*(1-

u))*u^4*p4x+u^5*p5x; 

b5yb := (1-u)^5*p0y+5*(1-u)^4*u*p1y+10*(1-u)^3*u^2*p2y+10*(1-u)^2*u^3*p3y+(5*(1-

u))*u^4*p4y+u^5*p5y; 

b5zb := (1-u)^5*p0z+5*(1-u)^4*u*p1z+10*(1-u)^3*u^2*p2z+10*(1-u)^2*u^3*p3z+(5*(1-

u))*u^4*p4z+u^5*p5z; 

bb5 := plot3d([b5xb, b5yb, b5zb], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb5, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 

 

pg1 := plot3d([b5xb*v+(1-v)*b5xb, b5yb*v-(1-v)*b5yb, b5zb*v+(1-v)*b5zb], u = 0 .. 

1, v = 0 .. 1); 

pg2 := plot3d([(-1)*(b5xb*v+(1-v)*b5xb), b5yb*v-(1-v)*b5yb, b5zb*v+(1-v)*b5zb], u 

= 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg3 := plot3d([(-1)*(b5yb*v-(1-v)*b5yb), b5xb*v+(1-v)*b5xb, b5zb*v+(1-v)*b5zb], u 

= 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg4 := plot3d([b5yb*v-(1-v)*b5yb, (-1)*(b5xb*v+(1-v)*b5xb), b5zb*v+(1-v)*b5zb], u 

= 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

badan5b := pg1, pg2, pg3, pg4; 

display(badan5b, poligon1, color = red, scaling = constrained, style = 

patchnogrid, labels = [x, y, z]); 
5. Bezier berderajat enam 
p0x := -7; p1x := -5.6; p2x := -9.8; p3x := -6.6; p4x := -5.6; p5x := -8.6; p6x := 

-7; 

p0y := 7; p1y := 5.6; p2y := 9.8; p3y := 6.6; p4y := 5.6; p5y := 8.6; p6y := 7; 

p0z := 0; p1z := 1.5; p2z := 2.5; p3z := 3.5; p4z := 4.5; p5z := 5; p6z := 5; 

b6xb := (1-u)^6*p0x+6*(1-u)^5*u*p1x+15*(1-u)^4*u^2*p2x+20*(1-u)^3*u^3*p3x+15*(1-

u)^2*u^4*p4x+(6*(1-u))*u^5*p5x+u^6*p6x; 

b6yb := (1-u)^6*p0y+6*(1-u)^5*u*p1y+15*(1-u)^4*u^2*p2y+20*(1-u)^3*u^3*p3y+15*(1-

u)^2*u^4*p4y+(6*(1-u))*u^5*p5y+u^6*p6y; 

b6zb := (1-u)^6*p0z+6*(1-u)^5*u*p1z+15*(1-u)^4*u^2*p2z+20*(1-u)^3*u^3*p3z+15*(1-

u)^2*u^4*p4z+(6*(1-u))*u^5*p5z+u^6*p6z; 

bb6 := plot3d([b6xb, b6yb, b6zb], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb6, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 

 

pg1 := plot3d([b6xb*v+(1-v)*b6xb, b6yb*v-(1-v)*b6yb, b6zb*v+(1-v)*b6zb], u = 0 .. 

1, v = 0 .. 1); 

pg2 := plot3d([(-1)*(b6xb*v+(1-v)*b6xb), b6yb*v-(1-v)*b6yb, b6zb*v+(1-v)*b6zb], u 

= 0 .. 1, v = 0 .. 1); 
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pg3 := plot3d([(-1)*(b6yb*v-(1-v)*b6yb), b6xb*v+(1-v)*b6xb, b6zb*v+(1-v)*b6zb], u 

= 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg4 := plot3d([b6yb*v-(1-v)*b6yb, (-1)*(b6xb*v+(1-v)*b6xb), b6zb*v+(1-v)*b6zb], u 

= 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

badan6b := pg1, pg2, pg3, pg4; 

display(badan6b, color = red, scaling = constrained, style = patchnogrid, labels = 

[x, y, z]); 

6. Bezier berderajat empat dan tiga 
pg1 := plot3d([b5xb*v+(1-v)*b3xb, b5yb*v-(1-v)*b3yb, b5zb*v+(1-v)*b3zb], u = 0 .. 

1, v = 0 .. 1, color = red); 

pg2 := plot3d([b3xb*v-(1-v)*b5xb, -b3yb*v-(1-v)*b5yb, b3zb*v+(1-v)*b5zb], u = 0 .. 

1, v = 0 .. 1, color = red); 

pg3 := plot3d([-b5xb*v-(1-v)*b3xb, -b5yb*v+(1-v)*b3yb, b5zb*v+(1-v)*b3zb], u = 0 

.. 1, v = 0 .. 1, color = red); 

pg4 := plot3d([-b3xb*v+(1-v)*b5xb, b3yb*v+(1-v)*b5yb, b3zb*v+(1-v)*b5zb], u = 0 .. 

1, v = 0 .. 1, color = red); 

badan53b := pg1, pg3, pg2, pg4; 

b. Prisma segi lima 

1. Bidang poligon 
b1 := plot3d([v*(-13.3*t+9.6)+(1-v)*(-13.3*t+9.6), v*(4.3*t+7)+(1-v)*(-4.3*t-7), 

0], t = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

b2 := plot3d([v*(-8.22*t-3.7)+(1-v)*(-8.22*t-3.7), v*(11.3*t-11.3)+(1-v)*(-

11.3*t+11.3), 0], t = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

b3 := plot3d([v*(-13.3*t+9.6)+(1-v)*(-13.3*t+9.6), v*(4.3*t+7)+(1-v)*(-4.3*t-7), 

5], t = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

b4 := plot3d([v*(-8.22*t-3.7)+(1-v)*(-8.22*t-3.7), v*(11.3*t-11.3)+(1-v)*(-

11.3*t+11.3), 5], t = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

poligon1 := b1, b2; 

poligon2 := b3, b4; 

2. Bezier berderajat tiga 
p0x := 9.6; p1x := 8.8; p2x := 10.8; p3x := 9.6; 

p0y := 7; p1y := 6.35; p2y := 7.9; p3y := 7; 

p0z := 0; p1z := 2.5; p2z := 4; p3z := 5; 

b3x := (1-u)^3*p0x+3*(1-u)^2*u*p1x+(3*(1-u))*u^2*p2x+u^3*p3x; 

b3y := (1-u)^3*p0y+3*(1-u)^2*u*p1y+(3*(1-u))*u^2*p2y+u^3*p3y; 

b3z := (1-u)^3*p0z+3*(1-u)^2*u*p1z+(3*(1-u))*u^2*p2z+u^3*p3z; 

bb3 := plot3d([b3x, b3y, b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb3, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 

 

pg1 := plot3d([b3x*v+(1-v)*b3x, b3y*v-(1-v)*b3y, b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 1, v = 

0 .. 1); 

pg2 := plot3d([cos(2*Pi*(1/5))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-sin(2*Pi*(1/5))*(b3y*v-(1-

v)*b3y), sin(2*Pi*(1/5))*(b3x*v+(1-v)*b3x)+cos(2*Pi*(1/5))*(b3y*v-(1-v)*b3y), 

b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg3 := plot3d([cos(2*Pi*(1/5))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-sin(2*Pi*(1/5))*(b3y*v-(1-

v)*b3y), (-1)*(sin(2*Pi*(1/5))*(b3x*v+(1-v)*b3x)+cos(2*Pi*(1/5))*(b3y*v-(1-

v)*b3y)), b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg4 := plot3d([cos(2*Pi*(1/5))*(cos(2*Pi*(1/5))*(b3x*v+(1-

v)*b3x)+sin(2*Pi*(1/5))*(b3y*v-(1-v)*b3y))-

sin(2*Pi*(1/5))*(sin(2*Pi*(1/5))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-cos(2*Pi*(1/5))*(b3y*v-(1-

v)*b3y)), sin(2*Pi*(1/5))*(cos(2*Pi*(1/5))*(b3x*v+(1-

v)*b3x)+sin(2*Pi*(1/5))*(b3y*v-(1-

v)*b3y))+cos(2*Pi*(1/5))*(sin(2*Pi*(1/5))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-

cos(2*Pi*(1/5))*(b3y*v-(1-v)*b3y)), b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg5 := plot3d([cos(2*Pi*(1/5))*(cos(2*Pi*(1/5))*(b3x*v+(1-

v)*b3x)+sin(2*Pi*(1/5))*(b3y*v-(1-v)*b3y))-

sin(2*Pi*(1/5))*(sin(2*Pi*(1/5))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-cos(2*Pi*(1/5))*(b3y*v-(1-

v)*b3y)), -sin(2*Pi*(1/5))*(cos(2*Pi*(1/5))*(b3x*v+(1-

v)*b3x)+sin(2*Pi*(1/5))*(b3y*v-(1-v)*b3y))-

cos(2*Pi*(1/5))*(sin(2*Pi*(1/5))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-cos(2*Pi*(1/5))*(b3y*v-(1-

v)*b3y)), b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

badan3b := pg1, pg2, pg3, pg4, pg5, color = yellow; 

3. Bezier berderajat empat 
p0x := 9.6; p1x := 10.2; p2x := 8.4; p3x := 9.4; p4x := 9.6; 

p0y := 7; p1y := 7.4; p2y := 6.2; p3y := 6.8; p4y := 7; 

p0z := 0; p1z := 2.5; p2z := 3.5; p3z := 4.5; p4z := 5; 

b4x := (1-u)^4*p0x+4*(1-u)^3*u*p1x+6*(1-u)^2*u^2*p2x+(4*(1-u))*u^3*p3x+u^4*p4x; 

b4y := (1-u)^4*p0y+4*(1-u)^3*u*p1y+6*(1-u)^2*u^2*p2y+(4*(1-u))*u^3*p3y+u^4*p4y; 
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b4z := (1-u)^4*p0z+4*(1-u)^3*u*p1z+6*(1-u)^2*u^2*p2z+(4*(1-u))*u^3*p3z+u^4*p4z; 

bb4 := plot3d([b4x, b4y, b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); display(bb4); 

 

pg1 := plot3d([b4x*v+(1-v)*b4x, b4y*v-(1-v)*b4y, b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 

0 .. 1); 

pg2 := plot3d([cos(2*Pi*(1/5))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-sin(2*Pi*(1/5))*(b4y*v-(1-

v)*b4y), sin(2*Pi*(1/5))*(b4x*v+(1-v)*b4x)+cos(2*Pi*(1/5))*(b4y*v-(1-v)*b4y), 

b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg3 := plot3d([cos(2*Pi*(1/5))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-sin(2*Pi*(1/5))*(b4y*v-(1-

v)*b4y), (-1)*(sin(2*Pi*(1/5))*(b4x*v+(1-v)*b4x)+cos(2*Pi*(1/5))*(b4y*v-(1-

v)*b4y)), b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg4 := plot3d([cos(2*Pi*(1/5))*(cos(2*Pi*(1/5))*(b4x*v+(1-

v)*b4x)+sin(2*Pi*(1/5))*(b4y*v-(1-v)*b4y))-

sin(2*Pi*(1/5))*(sin(2*Pi*(1/5))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-cos(2*Pi*(1/5))*(b4y*v-(1-

v)*b4y)), sin(2*Pi*(1/5))*(cos(2*Pi*(1/5))*(b4x*v+(1-

v)*b4x)+sin(2*Pi*(1/5))*(b4y*v-(1-

v)*b4y))+cos(2*Pi*(1/5))*(sin(2*Pi*(1/5))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-

cos(2*Pi*(1/5))*(b4y*v-(1-v)*b4y)), b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg5 := plot3d([cos(2*Pi*(1/5))*(cos(2*Pi*(1/5))*(b4x*v+(1-

v)*b4x)+sin(2*Pi*(1/5))*(b4y*v-(1-v)*b4y))-

sin(2*Pi*(1/5))*(sin(2*Pi*(1/5))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-cos(2*Pi*(1/5))*(b4y*v-(1-

v)*b4y)), -sin(2*Pi*(1/5))*(cos(2*Pi*(1/5))*(b4x*v+(1-

v)*b4x)+sin(2*Pi*(1/5))*(b4y*v-(1-v)*b4y))-

cos(2*Pi*(1/5))*(sin(2*Pi*(1/5))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-cos(2*Pi*(1/5))*(b4y*v-(1-

v)*b4y)), b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

badan4b := pg1, pg2, pg3, pg4, pg5, color = yellow; 

4. Bezier berderajat lima 
p0x := 9.6; p1x := 10.7; p2x := 8.4; p3x := 9.8; p4x := 10.5; p5x := 9.6; 

p0y := 7; p1y := 7.8; p2y := 6.1; p3y := 7.2; p4y := 7.6; p5y := 7; 

p0z := 0; p1z := 2; p2z := 2; p3z := 3; p4z := 4; p5z := 5; 

b5x := (1-u)^5*p0x+5*(1-u)^4*u*p1x+10*(1-u)^3*u^2*p2x+10*(1-u)^2*u^3*p3x+(5*(1-

u))*u^4*p4x+u^5*p5x; 

b5y := (1-u)^5*p0y+5*(1-u)^4*u*p1y+10*(1-u)^3*u^2*p2y+10*(1-u)^2*u^3*p3y+(5*(1-

u))*u^4*p4y+u^5*p5y; 

b5z := (1-u)^5*p0z+5*(1-u)^4*u*p1z+10*(1-u)^3*u^2*p2z+10*(1-u)^2*u^3*p3z+(5*(1-

u))*u^4*p4z+u^5*p5z; 

bb5 := plot3d([b5x, b5y, b5z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb5, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 

 

pg1 := plot3d([b5x*v+(1-v)*b5x, b5y*v-(1-v)*b5y, b5z*v+(1-v)*b5z], u = 0 .. 1, v = 

0 .. 1); 

pg2 := plot3d([cos(2*Pi*(1/5))*(b5x*v+(1-v)*b5x)-sin(2*Pi*(1/5))*(b5y*v-(1-

v)*b5y), sin(2*Pi*(1/5))*(b5x*v+(1-v)*b5x)+cos(2*Pi*(1/5))*(b5y*v-(1-v)*b5y), 

b5z*v+(1-v)*b5z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg3 := plot3d([cos(2*Pi*(1/5))*(b5x*v+(1-v)*b5x)-sin(2*Pi*(1/5))*(b5y*v-(1-

v)*b5y), (-1)*(sin(2*Pi*(1/5))*(b5x*v+(1-v)*b5x)+cos(2*Pi*(1/5))*(b5y*v-(1-

v)*b5y)), b5z*v+(1-v)*b5z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg4 := plot3d([cos(2*Pi*(1/5))*(cos(2*Pi*(1/5))*(b5x*v+(1-

v)*b5x)+sin(2*Pi*(1/5))*(b5y*v-(1-v)*b5y))-

sin(2*Pi*(1/5))*(sin(2*Pi*(1/5))*(b5x*v+(1-v)*b5x)-cos(2*Pi*(1/5))*(b5y*v-(1-

v)*b5y)), sin(2*Pi*(1/5))*(cos(2*Pi*(1/5))*(b5x*v+(1-

v)*b5x)+sin(2*Pi*(1/5))*(b5y*v-(1-

v)*b5y))+cos(2*Pi*(1/5))*(sin(2*Pi*(1/5))*(b5x*v+(1-v)*b5x)-

cos(2*Pi*(1/5))*(b5y*v-(1-v)*b5y)), b5z*v+(1-v)*b5z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg5 := plot3d([cos(2*Pi*(1/5))*(cos(2*Pi*(1/5))*(b5x*v+(1-

v)*b5x)+sin(2*Pi*(1/5))*(b5y*v-(1-v)*b5y))-

sin(2*Pi*(1/5))*(sin(2*Pi*(1/5))*(b5x*v+(1-v)*b5x)-cos(2*Pi*(1/5))*(b5y*v-(1-

v)*b5y)), -sin(2*Pi*(1/5))*(cos(2*Pi*(1/5))*(b5x*v+(1-

v)*b5x)+sin(2*Pi*(1/5))*(b5y*v-(1-v)*b5y))-

cos(2*Pi*(1/5))*(sin(2*Pi*(1/5))*(b5x*v+(1-v)*b5x)-cos(2*Pi*(1/5))*(b5y*v-(1-

v)*b5y)), b5z*v+(1-v)*b5z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

badan5b := pg1, pg2, pg3, pg4, pg5, color = yellow; 

5. Bezier berderajat enam 
p0x := 9.6; p1x := 8.8; p2x := 10.4; p3x := 8.4; p4x := 7.6; p5x := 8.8; p6x := 

9.6; 

p0y := 7; p1y := 6.4; p2y := 7.6; p3y := 6.2; p4y := 5.4; p5y := 6.5; p6y := 7; 

p0z := 0; p1z := 0; p2z := 2.5; p3z := 3; p4z := 4; p5z := 5; p6z := 5; 

b6x := (1-u)^6*p0x+6*(1-u)^5*u*p1x+15*(1-u)^4*u^2*p2x+20*(1-u)^3*u^3*p3x+15*(1-

u)^2*u^4*p4x+(6*(1-u))*u^5*p5x+u^6*p6x; 
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b6y := (1-u)^6*p0y+6*(1-u)^5*u*p1y+15*(1-u)^4*u^2*p2y+20*(1-u)^3*u^3*p3y+15*(1-

u)^2*u^4*p4y+(6*(1-u))*u^5*p5y+u^6*p6y; 

b6z := (1-u)^6*p0z+6*(1-u)^5*u*p1z+15*(1-u)^4*u^2*p2z+20*(1-u)^3*u^3*p3z+15*(1-

u)^2*u^4*p4z+(6*(1-u))*u^5*p5z+u^6*p6z; 

bb6 := plot3d([b6x, b6y, b6z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb6, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 

 

pg1 := plot3d([b6x*v+(1-v)*b6x, b6y*v-(1-v)*b6y, b6z*v+(1-v)*b6z], u = 0 .. 1, v = 

0 .. 1); 

pg2 := plot3d([cos(2*Pi*(1/5))*(b6x*v+(1-v)*b6x)-sin(2*Pi*(1/5))*(b6y*v-(1-

v)*b6y), sin(2*Pi*(1/5))*(b6x*v+(1-v)*b6x)+cos(2*Pi*(1/5))*(b6y*v-(1-v)*b6y), 

b6z*v+(1-v)*b6z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg3 := plot3d([cos(2*Pi*(1/5))*(b6x*v+(1-v)*b6x)-sin(2*Pi*(1/5))*(b6y*v-(1-

v)*b6y), (-1)*(sin(2*Pi*(1/5))*(b6x*v+(1-v)*b6x)+cos(2*Pi*(1/5))*(b6y*v-(1-

v)*b6y)), b6z*v+(1-v)*b6z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg4 := plot3d([cos(2*Pi*(1/5))*(cos(2*Pi*(1/5))*(b6x*v+(1-

v)*b6x)+sin(2*Pi*(1/5))*(b6y*v-(1-v)*b6y))-

sin(2*Pi*(1/5))*(sin(2*Pi*(1/5))*(b6x*v+(1-v)*b6x)-cos(2*Pi*(1/5))*(b6y*v-(1-

v)*b6y)), sin(2*Pi*(1/5))*(cos(2*Pi*(1/5))*(b6x*v+(1-

v)*b6x)+sin(2*Pi*(1/5))*(b6y*v-(1-

v)*b6y))+cos(2*Pi*(1/5))*(sin(2*Pi*(1/5))*(b6x*v+(1-v)*b6x)-

cos(2*Pi*(1/5))*(b6y*v-(1-v)*b6y)), b6z*v+(1-v)*b6z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg5 := plot3d([cos(2*Pi*(1/5))*(cos(2*Pi*(1/5))*(b6x*v+(1-

v)*b6x)+sin(2*Pi*(1/5))*(b6y*v-(1-v)*b6y))-

sin(2*Pi*(1/5))*(sin(2*Pi*(1/5))*(b6x*v+(1-v)*b6x)-cos(2*Pi*(1/5))*(b6y*v-(1-

v)*b6y)), -sin(2*Pi*(1/5))*(cos(2*Pi*(1/5))*(b6x*v+(1-

v)*b6x)+sin(2*Pi*(1/5))*(b6y*v-(1-v)*b6y))-

cos(2*Pi*(1/5))*(sin(2*Pi*(1/5))*(b6x*v+(1-v)*b6x)-cos(2*Pi*(1/5))*(b6y*v-(1-

v)*b6y)), b6z*v+(1-v)*b6z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

badan6b := pg1, pg2, pg3, pg4, pg5, color = yellow; 

c. Prisma segi enam 

1. Bidang poligon 
c1 := plot3d([v*(-7*sqrt(3)*t)+(1-v)*(-7*sqrt(3)*t), v*(7*t-14)+(1-v)*(-7*t+14), 

0], t = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

c2 := plot3d([7*v*sqrt(3)*t+7*(1-v)*sqrt(3)*t, v*(7*t-14)+(1-v)*(-7*t+14), 0], t = 

0 .. 1, v = 0 .. 1); 

c3 := plot3d([v*(-7*sqrt(3)*t)+(1-v)*(-7*sqrt(3)*t), v*(7*t-14)+(1-v)*(-7*t+14), 

5], t = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

c4 := plot3d([7*v*sqrt(3)*t+7*(1-v)*sqrt(3)*t, v*(7*t-14)+(1-v)*(-7*t+14), 5], t = 

0 .. 1, v = 0 .. 1); 

poligon1 := c1, c2;  

poligon2 := c3, c4; 

2. Bezier berderajat tiga 
p0x := 7*sqrt(3); p1x := 10.1; p2x := 13.2; p3x := 7*sqrt(3); 

p0y := 7; p1y := 5.9; p2y := 7.6; p3y := 7; 

p0z := 0; p1z := 3.5; p2z := 2.5; p3z := 5; 

b3xb := (1-u)^3*p0x+3*(1-u)^2*u*p1x+(3*(1-u))*u^2*p2x+u^3*p3x; 

b3yb := (1-u)^3*p0y+3*(1-u)^2*u*p1y+(3*(1-u))*u^2*p2y+u^3*p3y; 

b3zb := (1-u)^3*p0z+3*(1-u)^2*u*p1z+(3*(1-u))*u^2*p2z+u^3*p3z; 

bb3 := plot3d([b3xb, b3yb, b3zb], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb3, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 

 

pg1 := plot3d([b3xb*v+(1-v)*b3xb, b3yb*v-(1-v)*b3yb, b3zb*v+(1-v)*b3zb], u = 0 .. 

1, v = 0 .. 1); 

pg2 := plot3d([(-1)*(b3xb*v+(1-v)*b3xb), b3yb*v-(1-v)*b3yb, b3zb*v+(1-v)*b3zb], u 

= 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg3 := plot3d([1/2*(b3xb*v+(1-v)*b3xb)-(1/2)*sqrt(3)*(b3yb*v-(1-v)*b3yb), 

(1/2)*sqrt(3)*(b3xb*v+(1-v)*b3xb)+1/2*(b3yb*v-(1-v)*b3yb), b3zb*v+(1-v)*b3zb], u = 

0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg4 := plot3d([1/2*(b3xb*v+(1-v)*b3xb)-(1/2)*sqrt(3)*(b3yb*v-(1-v)*b3yb), (-

1)*((1/2)*sqrt(3)*(b3xb*v+(1-v)*b3xb)+1/2*(b3yb*v-(1-v)*b3yb)), b3zb*v+(1-

v)*b3zb], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg5 := plot3d([(-1)*(1/2*(b3xb*v+(1-v)*b3xb)-(1/2)*sqrt(3)*(b3yb*v-(1-v)*b3yb)), 

(1/2)*sqrt(3)*(b3xb*v+(1-v)*b3xb)+1/2*(b3yb*v-(1-v)*b3yb), b3zb*v+(1-v)*b3zb], u = 

0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg6 := plot3d([(-1)*(1/2*(b3xb*v+(1-v)*b3xb)-(1/2)*sqrt(3)*(b3yb*v-(1-v)*b3yb)), 

(-1)*((1/2)*sqrt(3)*(b3xb*v+(1-v)*b3xb)+1/2*(b3yb*v-(1-v)*b3yb)), b3zb*v+(1-

v)*b3zb], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

badan3b := pg1, pg2, pg3, pg4, pg6, pg5, color = green; 
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3. Bezier berderajat empat 
p0x := 7*sqrt(3); p1x := 13.4; p2x := 11.2; p3x := 11.8; p4x := 7*sqrt(3); 

p0y := 7; p1y := 7.8; p2y := 6.6; p3y := 6.8; p4y := 7; 

p0z := 0; p1z := 0; p2z := 2.5; p3z := 5; p4z := 5; 

b4xb := (1-u)^4*p0x+4*(1-u)^3*u*p1x+6*(1-u)^2*u^2*p2x+(4*(1-u))*u^3*p3x+u^4*p4x; 

b4yb := (1-u)^4*p0y+4*(1-u)^3*u*p1y+6*(1-u)^2*u^2*p2y+(4*(1-u))*u^3*p3y+u^4*p4y; 

b4zb := (1-u)^4*p0z+4*(1-u)^3*u*p1z+6*(1-u)^2*u^2*p2z+(4*(1-u))*u^3*p3z+u^4*p4z; 

bb4b := plot3d([b4x, b4y, b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb4, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 

 

pg1 := plot3d([b4xb*v+(1-v)*b4xb, b4yb*v-(1-v)*b4yb, b4zb*v+(1-v)*b4zb], u = 0 .. 

1, v = 0 .. 1); 

pg2 := plot3d([(-1)*(b4xb*v+(1-v)*b4xb), b4yb*v-(1-v)*b4yb, b4zb*v+(1-v)*b4zb], u 

= 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg3 := plot3d([1/2*(b4xb*v+(1-v)*b4xb)-(1/2)*sqrt(3)*(b4yb*v-(1-v)*b4yb), 

(1/2)*sqrt(3)*(b4xb*v+(1-v)*b4xb)+1/2*(b4yb*v-(1-v)*b4yb), b4zb*v+(1-v)*b4zb], u = 

0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg4 := plot3d([1/2*(b4xb*v+(1-v)*b4xb)-(1/2)*sqrt(3)*(b4yb*v-(1-v)*b4yb), (-

1)*((1/2)*sqrt(3)*(b4xb*v+(1-v)*b4xb)+1/2*(b4yb*v-(1-v)*b4yb)), b4zb*v+(1-

v)*b4zb], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg5 := plot3d([(-1)*(1/2*(b4xb*v+(1-v)*b4xb)-(1/2)*sqrt(3)*(b4yb*v-(1-v)*b4yb)), 

(1/2)*sqrt(3)*(b4xb*v+(1-v)*b4xb)+1/2*(b4yb*v-(1-v)*b4yb), b4zb*v+(1-v)*b4zb], u = 

0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg6 := plot3d([(-1)*(1/2*(b4xb*v+(1-v)*b4xb)-(1/2)*sqrt(3)*(b4yb*v-(1-v)*b4yb)), 

(-1)*((1/2)*sqrt(3)*(b4xb*v+(1-v)*b4xb)+1/2*(b4yb*v-(1-v)*b4yb)), b4zb*v+(1-

v)*b4zb], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

badan4b := pg1, pg2, pg3, pg4, pg6, pg5, color = green; 

4. Bezier berderajat lima 
p0x := 7*sqrt(3); p1x := 15; p2x := 9.5; p3x := 13.6; p4x := 13.2; p5x := 

7*sqrt(3); 

p0y := 7; p1y := 8.65; p2y := 5.6; p3y := 7.9; p4y := 7.6; p5y := 7; 

p0z := 0; p1z := 2.5; p2z := 3.5; p3z := 2.5; p4z := 3; p5z := 5; 

b5xb := (1-u)^5*p0x+5*(1-u)^4*u*p1x+10*(1-u)^3*u^2*p2x+10*(1-u)^2*u^3*p3x+(5*(1-

u))*u^4*p4x+u^5*p5x; 

b5yb := (1-u)^5*p0y+5*(1-u)^4*u*p1y+10*(1-u)^3*u^2*p2y+10*(1-u)^2*u^3*p3y+(5*(1-

u))*u^4*p4y+u^5*p5y; 

b5zb := (1-u)^5*p0z+5*(1-u)^4*u*p1z+10*(1-u)^3*u^2*p2z+10*(1-u)^2*u^3*p3z+(5*(1-

u))*u^4*p4z+u^5*p5z; 

bb5 := plot3d([b5xb, b5yb, b5zb], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb5, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 

 

pg1 := plot3d([b5xb*v+(1-v)*b5xb, b5yb*v-(1-v)*b5yb, b5zb*v+(1-v)*b5zb], u = 0 .. 

1, v = 0 .. 1); 

pg2 := plot3d([(-1)*(b5xb*v+(1-v)*b5xb), b5yb*v-(1-v)*b5yb, b5zb*v+(1-v)*b5zb], u 

= 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg3 := plot3d([1/2*(b5xb*v+(1-v)*b5xb)-(1/2)*sqrt(3)*(b5yb*v-(1-v)*b5yb), 

(1/2)*sqrt(3)*(b5xb*v+(1-v)*b5xb)+1/2*(b5yb*v-(1-v)*b5yb), b5zb*v+(1-v)*b5zb], u = 

0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg4 := plot3d([1/2*(b5xb*v+(1-v)*b5xb)-(1/2)*sqrt(3)*(b5yb*v-(1-v)*b5yb), (-

1)*((1/2)*sqrt(3)*(b5xb*v+(1-v)*b5xb)+1/2*(b5yb*v-(1-v)*b5yb)), b5zb*v+(1-

v)*b5zb], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg5 := plot3d([(-1)*(1/2*(b5xb*v+(1-v)*b5xb)-(1/2)*sqrt(3)*(b5yb*v-(1-v)*b5yb)), 

(1/2)*sqrt(3)*(b5xb*v+(1-v)*b5xb)+1/2*(b5yb*v-(1-v)*b5yb), b5zb*v+(1-v)*b5zb], u = 

0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg6 := plot3d([(-1)*(1/2*(b5xb*v+(1-v)*b5xb)-(1/2)*sqrt(3)*(b5yb*v-(1-v)*b5yb)), 

(-1)*((1/2)*sqrt(3)*(b5xb*v+(1-v)*b5xb)+1/2*(b5yb*v-(1-v)*b5yb)), b5zb*v+(1-

v)*b5zb], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

badan5b := pg1, pg2, pg3, pg4, pg6, pg5, color = green; 

5. Bezier berderajat enam 
p0x := 7*sqrt(3); p1x := 10.5; p2x := 14.6; p3x := 11; p4x := 10.2; p5x := 12.8; 

p6x := 7*sqrt(3); 

p0y := 7; p1y := 6.3; p2y := 8.4; p3y := 6.2; p4y := 6; p5y := 7.6; p6y := 7; 

p0z := 0; p1z := 3.5; p2z := 1.5; p3z := 3.5; p4z := 2.5; p5z := 4.5; p6z := 5; 

b6xb := (1-u)^6*p0x+6*(1-u)^5*u*p1x+15*(1-u)^4*u^2*p2x+20*(1-u)^3*u^3*p3x+15*(1-

u)^2*u^4*p4x+(6*(1-u))*u^5*p5x+u^6*p6x; 

b6yb := (1-u)^6*p0y+6*(1-u)^5*u*p1y+15*(1-u)^4*u^2*p2y+20*(1-u)^3*u^3*p3y+15*(1-

u)^2*u^4*p4y+(6*(1-u))*u^5*p5y+u^6*p6y; 

b6zb := (1-u)^6*p0z+6*(1-u)^5*u*p1z+15*(1-u)^4*u^2*p2z+20*(1-u)^3*u^3*p3z+15*(1-

u)^2*u^4*p4z+(6*(1-u))*u^5*p5z+u^6*p6z; 
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bb6 := plot3d([b6xb, b6yb, b6zb], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb6, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 

 

pg1 := plot3d([b6xb*v+(1-v)*b6xb, b6yb*v-(1-v)*b6yb, b6zb*v+(1-v)*b6zb], u = 0 .. 

1, v = 0 .. 1); 

pg2 := plot3d([(-1)*(b6xb*v+(1-v)*b6xb), b6yb*v-(1-v)*b6yb, b6zb*v+(1-v)*b6zb], u 

= 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg3 := plot3d([1/2*(b6xb*v+(1-v)*b6xb)-(1/2)*sqrt(3)*(b6yb*v-(1-v)*b6yb), 

(1/2)*sqrt(3)*(b6xb*v+(1-v)*b6xb)+1/2*(b6yb*v-(1-v)*b6yb), b6zb*v+(1-v)*b6zb], u = 

0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg4 := plot3d([1/2*(b6xb*v+(1-v)*b6xb)-(1/2)*sqrt(3)*(b6yb*v-(1-v)*b6yb), (-

1)*((1/2)*sqrt(3)*(b6xb*v+(1-v)*b6xb)+1/2*(b6yb*v-(1-v)*b6yb)), b6zb*v+(1-

v)*b6zb], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg5 := plot3d([(-1)*(1/2*(b6xb*v+(1-v)*b6xb)-(1/2)*sqrt(3)*(b6yb*v-(1-v)*b6yb)), 

(1/2)*sqrt(3)*(b6xb*v+(1-v)*b6xb)+1/2*(b6yb*v-(1-v)*b6yb), b6zb*v+(1-v)*b6zb], u = 

0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg6 := plot3d([(-1)*(1/2*(b6xb*v+(1-v)*b6xb)-(1/2)*sqrt(3)*(b6yb*v-(1-v)*b6yb)), 

(-1)*((1/2)*sqrt(3)*(b6xb*v+(1-v)*b6xb)+1/2*(b6yb*v-(1-v)*b6yb)), b6zb*v+(1-

v)*b6zb], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

badan6b := pg1, pg2, pg3, pg4, pg6, pg5, color = green; 

6. Bezier berderajat tiga dan empat 
ph1 := plot3d([b3xb*v+(1-v)*(-b4xb+(2*7)*sqrt(3)), -b3yb*v+(1-v)*b4yb, b3zb*v+(1-

v)*b4zb], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

ph2 := plot3d([(-b4xb+(2*7)*sqrt(3))*v+(1-v)*(b4xb-7*sqrt(3)), b4yb*v+(1-

v)*(b4yb+7), b4zb*v+(1-v)*b4zb], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

ph3 := plot3d([(b4xb-7*sqrt(3))*v-(1-v)*b3xb, (b4yb+7)*v+(1-v)*b3yb, b4zb*v+(1-

v)*b3zb], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

ph4 := plot3d([-b3xb*v+(1-v)*(b4xb-(2*7)*sqrt(3)), b3yb*v-(1-v)*b4yb, b3zb*v+(1-

v)*b4zb], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

ph5 := plot3d([(b4xb-(2*7)*sqrt(3))*v+(1-v)*(b3xb-7*sqrt(3)), -b4yb*v+(1-v)*(-

b3yb-7), b4zb*v+(1-v)*b3zb], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

ph6 := plot3d([(b3xb-7*sqrt(3))*v+(1-v)*b3xb, (-b5yb-7)*v-(1-v)*b3yb, b5zb*v+(1-

v)*b3zb], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

badan34b := ph1, ph2, ph3, ph4, ph5, ph6; 

7. Bezier berderajat tiga, empat dan lima 
ph1 := plot3d([b3x*v+(1-v)*(-b4x+(2*7)*sqrt(3)), -b3y*v+(1-v)*b4y, b3z*v+(1-

v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

ph2 := plot3d([(-b4x+(2*7)*sqrt(3))*v+(1-v)*(b5x-7*sqrt(3)), b4y*v+(1-v)*(b5y+7), 

b4z*v+(1-v)*b5z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

ph3 := plot3d([(b5xb-7*sqrt(3))*v-(1-v)*b3x, (b5y+7)*v+(1-v)*b3y, b5z*v+(1-

v)*b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

ph4 := plot3d([-b3x*v+(1-v)*(b4x-(2*7)*sqrt(3)), b3y*v-(1-v)*b4y, b3z*v+(1-

v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

ph5 := plot3d([(b4x-(2*7)*sqrt(3))*v+(1-v)*(b5x-7*sqrt(3)), -b4y*v+(1-v)*(-b5y-7), 

b4z*v+(1-v)*b5z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

ph6 := plot3d([(b5x-7*sqrt(3))*v+(1-v)*b3x, (-b5y-7)*v-(1-v)*b3y, b5z*v+(1-

v)*b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

badan345b := ph1, ph2, ph3, ph4, ph5, ph6; 

d. Prisma segi tujuh 

1. Bidang poligon 
c1 := plot3d([v*(-10.9*t+14.5)+(1-v)*(-10.9*t+14.5), v*(-8.7*t-7)+(1-v)*(8.7*t+7), 

0], t = 0 .. 1, v = 0 .. 1, color = blue); 

c2 := plot3d([v*(-13.64*t+3.6)+(1-v)*(-13.64*t+3.6), v*(3.11*t-15.7)+(1-v)*(-

3.11*t+15.7), 0], t = 0 .. 1, v = 0 .. 1, color = blue); 

c3 := plot3d([v*(-6.07*t-10)+(1-v)*(-6.07*t-10), v*(12.61*t-12.6)+(1-v)*(-

12.61*t+12.6), 0], t = 0 .. 1, v = 0 .. 1, color = blue); 

c4 := plot3d([v*(-10.9*t+14.5)+(1-v)*(-10.9*t+14.5), v*(-8.7*t-7)+(1-v)*(8.7*t+7), 

5], t = 0 .. 1, v = 0 .. 1, color = blue); 

c5 := plot3d([v*(-13.64*t+3.6)+(1-v)*(-13.64*t+3.6), v*(3.11*t-15.7)+(1-v)*(-

3.11*t+15.7), 5], t = 0 .. 1, v = 0 .. 1, color = blue); 

c6 := plot3d([v*(-6.07*t-10)+(1-v)*(-6.07*t-10), v*(12.61*t-12.6)+(1-v)*(-

12.61*t+12.6), 5], t = 0 .. 1, v = 0 .. 1, color = blue); 

poligon1 := c1, c2, c3; 

poligon2 := c4, c5, c6; 

2. Bezier berderajat tiga 
p0x := 14.5; p1x := 15.7; p2x := 12.4; p3x := 14.5; 

p0y := 7; p1y := 7.6; p2y := 6; p3y := 7; 

p0z := 0; p1z := 2.5; p2z := 4; p3z := 5; 
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b3x := (1-u)^3*p0x+3*(1-u)^2*u*p1x+(3*(1-u))*u^2*p2x+u^3*p3x; 

b3y := (1-u)^3*p0y+3*(1-u)^2*u*p1y+(3*(1-u))*u^2*p2y+u^3*p3y; 

b3z := (1-u)^3*p0z+3*(1-u)^2*u*p1z+(3*(1-u))*u^2*p2z+u^3*p3z; 

bb1 := plot3d([b3x, b3y, b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb1, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 

 

pg1 := plot3d([b3x*v+(1-v)*b3x, b3y*v-(1-v)*b3y, b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 1, v = 

0 .. 1, color = blue); 

pg2 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-

v)*b3y), sin(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-v)*b3x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y), 

b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1, color = blue); 

pg3 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-

v)*b3y), (-1)*(sin(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-v)*b3x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-

v)*b3y)), b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1, color = blue); 

pg4 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-

v)*b3x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y)), 

sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-

v)*b3y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-

v)*b3x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y)), b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 

1, color = blue); 

pg5 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-

v)*b3x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y)), (-

1)*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-

v)*b3y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-

v)*b3x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y))), b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 1, v = 0 

.. 1, color = blue); 

pg6 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-

v)*b3x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y))-

sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-v)*b3x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-

v)*b3y)))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-

v)*b3x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y))), 

sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-

v)*b3x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-

v)*b3y)))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-

v)*b3x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y))), b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 1, v = 0 

.. 1, color = blue); 

pg7 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-

v)*b3x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y))-

sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-v)*b3x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-

v)*b3y)))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-

v)*b3x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y))), (-

1)*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-

v)*b3x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-

v)*b3y)))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-

v)*b3x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y)))), b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 1, v = 0 

.. 1, color = blue); 

badan3b := pg1, pg2, pg3, pg4, pg5, pg6, pg7; display(badan3b, poligon1, style = 

patchnogrid); 

3. Bezier berderajat empat 
p0x := 14.5; p1x := 13.6; p2x := 16.8; p3x := 13.2; p4x := 14.5; 

p0y := 7; p1y := 6.6; p2y := 8; p3y := 6.4; p4y := 7; 

p0z := 0; p1z := 3.75; p2z := 1; p3z := 3.5; p4z := 5; 

b4x := (1-u)^4*p0x+4*(1-u)^3*u*p1x+6*(1-u)^2*u^2*p2x+(4*(1-u))*u^3*p3x+u^4*p4x; 

b4y := (1-u)^4*p0y+4*(1-u)^3*u*p1y+6*(1-u)^2*u^2*p2y+(4*(1-u))*u^3*p3y+u^4*p4y; 

b4z := (1-u)^4*p0z+4*(1-u)^3*u*p1z+6*(1-u)^2*u^2*p2z+(4*(1-u))*u^3*p3z+u^4*p4z; 

bb4 := plot3d([b4x, b4y, b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); display(bb4); 

 

pg1 := plot3d([b4x*v+(1-v)*b4x, b4y*v-(1-v)*b4y, b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 

0 .. 1, color = blue); 

pg2 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-

v)*b4y), sin(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-v)*b4x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y), 

b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1, color = blue); 
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pg3 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-

v)*b4y), (-1)*(sin(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-v)*b4x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-

v)*b4y)), b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1, color = blue); 

pg4 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-

v)*b4x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y)), 

sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-

v)*b4y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-

v)*b4x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y)), b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 

1, color = blue); 

pg5 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-

v)*b4x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y)), (-

1)*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-

v)*b4y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-

v)*b4x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y))), b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 0 

.. 1, color = blue); 

pg6 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-

v)*b4x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y))-

sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-v)*b4x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-

v)*b4y)))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-

v)*b4x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y))), 

sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-

v)*b4x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-

v)*b4y)))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-

v)*b4x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y))), b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 0 

.. 1, color = blue); 

pg7 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-

v)*b4x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y))-

sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-v)*b4x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-

v)*b4y)))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-

v)*b4x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y))), (-

1)*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-

v)*b4x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-

v)*b4y)))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-

v)*b4x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y)))), b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 0 

.. 1, color = blue); 

badan4b := pg1, pg2, pg3, pg4, pg5, pg6, pg7; display(badan4b, poligon1, style = 

patchnogrid); 

4. Bezier berderajat lima 
p0x := 14.5; p1x := 14.8; p2x := 13.4; p3x := 13.6; p4x := 14.6; p5x := 14.5; 

p0y := 7; p1y := 7.2; p2y := 6.3; p3y := 6.8; p4y := 7; p5y := 7; 

p0z := 0; p1z := 2; p2z := 2; p3z := 3; p4z := 4; p5z := 5; 

b5x := (1-u)^5*p0x+5*(1-u)^4*u*p1x+10*(1-u)^3*u^2*p2x+10*(1-u)^2*u^3*p3x+(5*(1-

u))*u^4*p4x+u^5*p5x; 

b5y := (1-u)^5*p0y+5*(1-u)^4*u*p1y+10*(1-u)^3*u^2*p2y+10*(1-u)^2*u^3*p3y+(5*(1-

u))*u^4*p4y+u^5*p5y; 

b5z := (1-u)^5*p0z+5*(1-u)^4*u*p1z+10*(1-u)^3*u^2*p2z+10*(1-u)^2*u^3*p3z+(5*(1-

u))*u^4*p4z+u^5*p5z; 

bb5 := plot3d([b5x, b5y, b5z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb5, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 

 

pg1 := plot3d([b5x*v+(1-v)*b5x, b5y*v-(1-v)*b5y, b5z*v+(1-v)*b5z], u = 0 .. 1, v = 

0 .. 1, color = blue); 

pg2 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(b5x*v+(1-v)*b5x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b5y*v-(1-

v)*b5y), sin(2*Pi*(1/7))*(b5x*v+(1-v)*b5x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b5y*v-(1-v)*b5y), 

b5z*v+(1-v)*b5z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1, color = blue); 

pg3 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(b5x*v+(1-v)*b5x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b5y*v-(1-

v)*b5y), (-1)*(sin(2*Pi*(1/7))*(b5x*v+(1-v)*b5x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b5y*v-(1-

v)*b5y)), b5z*v+(1-v)*b5z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1, color = blue); 

pg4 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b5x*v+(1-v)*b5x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b5y*v-(1-v)*b5y))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b5x*v+(1-

v)*b5x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b5y*v-(1-v)*b5y)), 

sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b5x*v+(1-v)*b5x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b5y*v-(1-

DIGITAL REPOSITORY UNIVERSITAS JEMBER

DIGITAL REPOSITORY UNIVERSITAS JEMBER



123 

 

 

 

v)*b5y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b5x*v+(1-

v)*b5x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b5y*v-(1-v)*b5y)), b5z*v+(1-v)*b5z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 

1, color = blue); 

pg5 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b5x*v+(1-v)*b5x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b5y*v-(1-v)*b5y))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b5x*v+(1-

v)*b5x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b5y*v-(1-v)*b5y)), (-

1)*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b5x*v+(1-v)*b5x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b5y*v-(1-

v)*b5y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b5x*v+(1-

v)*b5x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b5y*v-(1-v)*b5y))), b5z*v+(1-v)*b5z], u = 0 .. 1, v = 0 

.. 1, color = blue); 

pg6 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b5x*v+(1-

v)*b5x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b5y*v-(1-v)*b5y))-

sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b5x*v+(1-v)*b5x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b5y*v-(1-

v)*b5y)))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b5x*v+(1-v)*b5x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b5y*v-(1-v)*b5y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b5x*v+(1-

v)*b5x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b5y*v-(1-v)*b5y))), 

sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b5x*v+(1-v)*b5x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b5y*v-(1-v)*b5y))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b5x*v+(1-

v)*b5x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b5y*v-(1-

v)*b5y)))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b5x*v+(1-v)*b5x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b5y*v-(1-v)*b5y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b5x*v+(1-

v)*b5x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b5y*v-(1-v)*b5y))), b5z*v+(1-v)*b5z], u = 0 .. 1, v = 0 

.. 1, color = blue); 

pg7 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b5x*v+(1-

v)*b5x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b5y*v-(1-v)*b5y))-

sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b5x*v+(1-v)*b5x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b5y*v-(1-

v)*b5y)))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b5x*v+(1-v)*b5x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b5y*v-(1-v)*b5y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b5x*v+(1-

v)*b5x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b5y*v-(1-v)*b5y))), (-

1)*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b5x*v+(1-v)*b5x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b5y*v-(1-v)*b5y))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b5x*v+(1-

v)*b5x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b5y*v-(1-

v)*b5y)))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b5x*v+(1-v)*b5x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b5y*v-(1-v)*b5y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b5x*v+(1-

v)*b5x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b5y*v-(1-v)*b5y)))), b5z*v+(1-v)*b5z], u = 0 .. 1, v = 0 

.. 1, color = blue); 

badan5b := pg1, pg2, pg3, pg4, pg5, pg7, pg6; display(badan5b, poligon1, style = 

patchnogrid); 

5. Bezier berderajat enam 
p0x := 14.5; p1x := 12.2; p2x := 17.5; p3x := 13; p4x := 17.5; p5x := 12.2; p6x := 

14.5; 

p0y := -7; p1y := -6.2; p2y := -8.2; p3y := -6.6; p4y := -8.2; p5y := -6.2; p6y := 

-7; 

p0z := 0; p1z := 3.5; p2z := 1.5; p3z := 3; p4z := 4.5; p5z := 5; p6z := 5; 

b6x := (1-u)^6*p0x+6*(1-u)^5*u*p1x+15*(1-u)^4*u^2*p2x+20*(1-u)^3*u^3*p3x+15*(1-

u)^2*u^4*p4x+(6*(1-u))*u^5*p5x+u^6*p6x; 

b6y := (1-u)^6*p0y+6*(1-u)^5*u*p1y+15*(1-u)^4*u^2*p2y+20*(1-u)^3*u^3*p3y+15*(1-

u)^2*u^4*p4y+(6*(1-u))*u^5*p5y+u^6*p6y; 

b6z := (1-u)^6*p0z+6*(1-u)^5*u*p1z+15*(1-u)^4*u^2*p2z+20*(1-u)^3*u^3*p3z+15*(1-

u)^2*u^4*p4z+(6*(1-u))*u^5*p5z+u^6*p6z; 

bb6 := plot3d([b6x, b6y, b6z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb6, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 

 

pg1 := plot3d([b6x*v+(1-v)*b6x, b6y*v-(1-v)*b6y, b6z*v+(1-v)*b6z], u = 0 .. 1, v = 

0 .. 1, color = blue); 

pg2 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(b6x*v+(1-v)*b6x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b6y*v-(1-

v)*b6y), sin(2*Pi*(1/7))*(b6x*v+(1-v)*b6x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b6y*v-(1-v)*b6y), 

b6z*v+(1-v)*b6z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1, color = blue); 

pg3 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(b6x*v+(1-v)*b6x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b6y*v-(1-

v)*b6y), (-1)*(sin(2*Pi*(1/7))*(b6x*v+(1-v)*b6x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b6y*v-(1-

v)*b6y)), b6z*v+(1-v)*b6z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1, color = blue); 

pg4 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b6x*v+(1-v)*b6x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b6y*v-(1-v)*b6y))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b6x*v+(1-

v)*b6x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b6y*v-(1-v)*b6y)), 

sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b6x*v+(1-v)*b6x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b6y*v-(1-

v)*b6y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b6x*v+(1-

v)*b6x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b6y*v-(1-v)*b6y)), b6z*v+(1-v)*b6z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 

1, color = blue); 

pg5 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b6x*v+(1-v)*b6x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b6y*v-(1-v)*b6y))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b6x*v+(1-
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v)*b6x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b6y*v-(1-v)*b6y)), (-

1)*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b6x*v+(1-v)*b6x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b6y*v-(1-

v)*b6y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b6x*v+(1-

v)*b6x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b6y*v-(1-v)*b6y))), b6z*v+(1-v)*b6z], u = 0 .. 1, v = 0 

.. 1, color = blue); 

pg6 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b6x*v+(1-

v)*b6x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b6y*v-(1-v)*b6y))-

sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b6x*v+(1-v)*b6x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b6y*v-(1-

v)*b6y)))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b6x*v+(1-v)*b6x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b6y*v-(1-v)*b6y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b6x*v+(1-

v)*b6x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b6y*v-(1-v)*b6y))), 

sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b6x*v+(1-v)*b6x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b6y*v-(1-v)*b6y))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b6x*v+(1-

v)*b6x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b6y*v-(1-

v)*b6y)))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b6x*v+(1-v)*b6x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b6y*v-(1-v)*b6y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b6x*v+(1-

v)*b6x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b6y*v-(1-v)*b6y))), b6z*v+(1-v)*b6z], u = 0 .. 1, v = 0 

.. 1, color = blue); 

pg7 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b6x*v+(1-

v)*b6x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b6y*v-(1-v)*b6y))-

sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b6x*v+(1-v)*b6x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b6y*v-(1-

v)*b6y)))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b6x*v+(1-v)*b6x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b6y*v-(1-v)*b6y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b6x*v+(1-

v)*b6x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b6y*v-(1-v)*b6y))), (-

1)*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b6x*v+(1-v)*b6x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b6y*v-(1-v)*b6y))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b6x*v+(1-

v)*b6x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b6y*v-(1-

v)*b6y)))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b6x*v+(1-v)*b6x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b6y*v-(1-v)*b6y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b6x*v+(1-

v)*b6x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b6y*v-(1-v)*b6y)))), b6z*v+(1-v)*b6z], u = 0 .. 1, v = 0 

.. 1, color = blue); 

badan6b := pg1, pg2, pg3, pg4, pg5, pg6, pg7; display(badan6b, poligon1, style = 

patchnogrid); 

e. Prisma segi delapan 

1. Bidang poligon 
c1 := plot3d([v*((14*(1/2))*sqrt(2)*t-16.8)+(1-v)*((14*(1/2))*sqrt(2)*t-16.8), 

v*(-(14*(1/2))*sqrt(2)*t-14*(1/2))+(1-v)*((14*(1/2))*sqrt(2)*t+14*(1/2)), 0], t = 

0 .. 1, v = 0 .. 1); 

c2 := plot3d([v*(14*t-14*(1/2))+(1-v)*(14*t-14*(1/2)), v*(-(14*(1/2))*sqrt(2)-

14*(1/2))+(1-v)*((14*(1/2))*sqrt(2)+14*(1/2)), 0], t = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

c3 := plot3d([v*(-(14*(1/2))*sqrt(2)*t+16.8)+(1-v)*(-(14*(1/2))*sqrt(2)*t+16.8), 

v*(-(14*(1/2))*sqrt(2)*t-14*(1/2))+(1-v)*((14*(1/2))*sqrt(2)*t+14*(1/2)), 0], t = 

0 .. 1, v = 0 .. 1); 

c4 := plot3d([v*((14*(1/2))*sqrt(2)*t-16.8)+(1-v)*((14*(1/2))*sqrt(2)*t-16.8), 

v*(-(14*(1/2))*sqrt(2)*t-14*(1/2))+(1-v)*((14*(1/2))*sqrt(2)*t+14*(1/2)), 5], t = 

0 .. 1, v = 0 .. 1); 

c5 := plot3d([v*(14*t-14*(1/2))+(1-v)*(14*t-14*(1/2)), v*(-(14*(1/2))*sqrt(2)-

14*(1/2))+(1-v)*((14*(1/2))*sqrt(2)+14*(1/2)), 5], t = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

c6 := plot3d([v*(-(14*(1/2))*sqrt(2)*t+16.8)+(1-v)*(-(14*(1/2))*sqrt(2)*t+16.8), 

v*(-(14*(1/2))*sqrt(2)*t-14*(1/2))+(1-v)*((14*(1/2))*sqrt(2)*t+14*(1/2)), 5], t = 

0 .. 1, v = 0 .. 1); 

poligon1 := c1, c2, c3; 

poligon2 := c4, c5, c6; 

2. Bezier berderajat tiga 
p0x := 16.8; p1x := 16.2; p2x := 20; p3x := 16.8; 

p0y := 7; p1y := 6.8; p2y := 8.3; p3y := 7; 

p0z := 0; p1z := 2; p2z := 3.5; p3z := 5; 

b3xb := (1-u)^3*p0x+3*(1-u)^2*u*p1x+(3*(1-u))*u^2*p2x+u^3*p3x; 

b3yb := (1-u)^3*p0y+3*(1-u)^2*u*p1y+(3*(1-u))*u^2*p2y+u^3*p3y; 

b3zb := (1-u)^3*p0z+3*(1-u)^2*u*p1z+(3*(1-u))*u^2*p2z+u^3*p3z; 

bb3 := plot3d([b3xb, b3yb, b3zb], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb3, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 

 

pg6 := plot3d([b3xb*v+(1-v)*b3xb, b3yb*v-(1-v)*b3yb, b3zb*v+(1-v)*b3zb], u = 0 .. 

1, v = 0 .. 1); 

pg5 := plot3d([(-1)*(b3xb*v+(1-v)*b3xb), b3yb*v-(1-v)*b3yb, b3zb*v+(1-v)*b3zb], u 

= 0 .. 1, v = 0 .. 1); 
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pg4 := plot3d([(1/2)*sqrt(2)*(b3xb*v+(1-v)*b3xb)-(1/2)*sqrt(2)*(b3yb*v-(1-

v)*b3yb), (1/2)*sqrt(2)*(b3xb*v+(1-v)*b3xb)+(1/2)*sqrt(2)*(b3yb*v-(1-v)*b3yb), 

b3zb*v+(1-v)*b3zb], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg3 := plot3d([(1/2)*sqrt(2)*(b3xb*v+(1-v)*b3xb)-(1/2)*sqrt(2)*(b3yb*v-(1-

v)*b3yb), -(1/2)*sqrt(2)*(b3xb*v+(1-v)*b3xb)-(1/2)*sqrt(2)*(b3yb*v-(1-v)*b3yb), 

b3zb*v+(1-v)*b3zb], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg2 := plot3d([-(1/2)*sqrt(2)*(b3xb*v+(1-v)*b3xb)+(1/2)*sqrt(2)*(b3yb*v-(1-

v)*b3yb), (1/2)*sqrt(2)*(b3xb*v+(1-v)*b3xb)+(1/2)*sqrt(2)*(b3yb*v-(1-v)*b3yb), 

b3zb*v+(1-v)*b3zb], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg1 := plot3d([-(1/2)*sqrt(2)*(b3xb*v+(1-v)*b3xb)+(1/2)*sqrt(2)*(b3yb*v-(1-

v)*b3yb), -(1/2)*sqrt(2)*(b3xb*v+(1-v)*b3xb)-(1/2)*sqrt(2)*(b3yb*v-(1-v)*b3yb), 

b3zb*v+(1-v)*b3zb], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg7 := plot3d([(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b3xb*v+(1-v)*b3xb)-

(1/2)*sqrt(2)*(b3yb*v-(1-v)*b3yb))-(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b3xb*v+(1-

v)*b3xb)+(1/2)*sqrt(2)*(b3yb*v-(1-v)*b3yb)), 

(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b3xb*v+(1-v)*b3xb)-(1/2)*sqrt(2)*(b3yb*v-(1-

v)*b3yb))+(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b3xb*v+(1-v)*b3xb)+(1/2)*sqrt(2)*(b3yb*v-

(1-v)*b3yb)), b3zb*v+(1-v)*b3zb], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg8 := plot3d([(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b3xb*v+(1-v)*b3xb)-

(1/2)*sqrt(2)*(b3yb*v-(1-v)*b3yb))-(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b3xb*v+(1-

v)*b3xb)+(1/2)*sqrt(2)*(b3yb*v-(1-v)*b3yb)), -

(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b3xb*v+(1-v)*b3xb)-(1/2)*sqrt(2)*(b3yb*v-(1-

v)*b3yb))-(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b3xb*v+(1-v)*b3xb)+(1/2)*sqrt(2)*(b3yb*v-

(1-v)*b3yb)), b3zb*v+(1-v)*b3zb], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

badan3b := pg6, pg5, pg4, pg3, pg2, pg1, pg7, pg8, color = purple; 

3. Bezier berderajat empat 
p0x := 16.8; p1x := 18.6; p2x := 15; p3x := 16.75; p4x := 16.8; 

p0y := 7; p1y := 7.8; p2y := 6.2; p3y := 6.95; p4y := 7; 

p0z := 0; p1z := 4.5; p2z := 1.5; p3z := 4.5; p4z := 5; 

b4xb := (1-u)^4*p0x+4*(1-u)^3*u*p1x+6*(1-u)^2*u^2*p2x+(4*(1-u))*u^3*p3x+u^4*p4x; 

b4yb := (1-u)^4*p0y+4*(1-u)^3*u*p1y+6*(1-u)^2*u^2*p2y+(4*(1-u))*u^3*p3y+u^4*p4y; 

b4zb := (1-u)^4*p0z+4*(1-u)^3*u*p1z+6*(1-u)^2*u^2*p2z+(4*(1-u))*u^3*p3z+u^4*p4z; 

bb4 := plot3d([b4xb, b4yb, b4zb], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb4, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 

 

pg6 := plot3d([b4xb*v+(1-v)*b4xb, b4yb*v-(1-v)*b4yb, b4zb*v+(1-v)*b4zb], u = 0 .. 

1, v = 0 .. 1); 

pg5 := plot3d([(-1)*(b4xb*v+(1-v)*b4xb), b4yb*v-(1-v)*b4yb, b4zb*v+(1-v)*b4zb], u 

= 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg4 := plot3d([(1/2)*sqrt(2)*(b4xb*v+(1-v)*b4xb)-(1/2)*sqrt(2)*(b4yb*v-(1-

v)*b4yb), (1/2)*sqrt(2)*(b4xb*v+(1-v)*b4xb)+(1/2)*sqrt(2)*(b4yb*v-(1-v)*b4yb), 

b4zb*v+(1-v)*b4zb], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg3 := plot3d([(1/2)*sqrt(2)*(b4xb*v+(1-v)*b4xb)-(1/2)*sqrt(2)*(b4yb*v-(1-

v)*b4yb), -(1/2)*sqrt(2)*(b4xb*v+(1-v)*b4xb)-(1/2)*sqrt(2)*(b4yb*v-(1-v)*b4yb), 

b4zb*v+(1-v)*b4zb], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg2 := plot3d([-(1/2)*sqrt(2)*(b4xb*v+(1-v)*b4xb)+(1/2)*sqrt(2)*(b4yb*v-(1-

v)*b4yb), (1/2)*sqrt(2)*(b4xb*v+(1-v)*b4xb)+(1/2)*sqrt(2)*(b4yb*v-(1-v)*b4yb), 

b4zb*v+(1-v)*b4zb], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg1 := plot3d([-(1/2)*sqrt(2)*(b4xb*v+(1-v)*b4xb)+(1/2)*sqrt(2)*(b4yb*v-(1-

v)*b4yb), -(1/2)*sqrt(2)*(b4xb*v+(1-v)*b4xb)-(1/2)*sqrt(2)*(b4yb*v-(1-v)*b4yb), 

b4zb*v+(1-v)*b4zb], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg7 := plot3d([(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b4xb*v+(1-v)*b4xb)-

(1/2)*sqrt(2)*(b4yb*v-(1-v)*b4yb))-(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b4xb*v+(1-

v)*b4xb)+(1/2)*sqrt(2)*(b4yb*v-(1-v)*b4yb)), 

(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b4xb*v+(1-v)*b4xb)-(1/2)*sqrt(2)*(b4yb*v-(1-

v)*b4yb))+(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b4xb*v+(1-v)*b4xb)+(1/2)*sqrt(2)*(b4yb*v-

(1-v)*b4yb)), b4zb*v+(1-v)*b4zb], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg8 := plot3d([(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b4xb*v+(1-v)*b4xb)-

(1/2)*sqrt(2)*(b4yb*v-(1-v)*b4yb))-(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b4xb*v+(1-

v)*b4xb)+(1/2)*sqrt(2)*(b4yb*v-(1-v)*b4yb)), -

(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b4xb*v+(1-v)*b4xb)-(1/2)*sqrt(2)*(b4yb*v-(1-

v)*b4yb))-(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b4xb*v+(1-v)*b4xb)+(1/2)*sqrt(2)*(b4yb*v-

(1-v)*b4yb)), b4zb*v+(1-v)*b4zb], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

badan4b := pg1, pg2, pg3, pg4, pg5, pg6, pg7, pg8, color = purple; 

4. Bezier berderajat lima 
p0x := 16.8; p1x := 17.6; p2x := 14.4; p3x := 15.6; p4x := 18.2; p5x := 16.8; 

p0y := 7; p1y := 7.4; p2y := 5.8; p3y := 6.8; p4y := 7.4; p5y := 7; 

p0z := 0; p1z := 2; p2z := 1.5; p3z := 3; p4z := 2.5; p5z := 5; 
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b5xb := (1-u)^5*p0x+5*(1-u)^4*u*p1x+10*(1-u)^3*u^2*p2x+10*(1-u)^2*u^3*p3x+(5*(1-

u))*u^4*p4x+u^5*p5x; 

b5yb := (1-u)^5*p0y+5*(1-u)^4*u*p1y+10*(1-u)^3*u^2*p2y+10*(1-u)^2*u^3*p3y+(5*(1-

u))*u^4*p4y+u^5*p5y; 

b5zb := (1-u)^5*p0z+5*(1-u)^4*u*p1z+10*(1-u)^3*u^2*p2z+10*(1-u)^2*u^3*p3z+(5*(1-

u))*u^4*p4z+u^5*p5z; 

bb5 := plot3d([b5xb, b5yb, b5zb], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb5, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 

 

pg6 := plot3d([b5xb*v+(1-v)*b5xb, b5yb*v-(1-v)*b5yb, b5zb*v+(1-v)*b5zb], u = 0 .. 

1, v = 0 .. 1); 

pg5 := plot3d([(-1)*(b5xb*v+(1-v)*b5xb), b5yb*v-(1-v)*b5yb, b5zb*v+(1-v)*b5zb], u 

= 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg4 := plot3d([(1/2)*sqrt(2)*(b5xb*v+(1-v)*b5xb)-(1/2)*sqrt(2)*(b5yb*v-(1-

v)*b5yb), (1/2)*sqrt(2)*(b5xb*v+(1-v)*b5xb)+(1/2)*sqrt(2)*(b5yb*v-(1-v)*b5yb), 

b5zb*v+(1-v)*b5zb], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg3 := plot3d([(1/2)*sqrt(2)*(b5xb*v+(1-v)*b5xb)-(1/2)*sqrt(2)*(b5yb*v-(1-

v)*b5yb), -(1/2)*sqrt(2)*(b5xb*v+(1-v)*b5xb)-(1/2)*sqrt(2)*(b5yb*v-(1-v)*b5yb), 

b5zb*v+(1-v)*b5zb], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg2 := plot3d([-(1/2)*sqrt(2)*(b5xb*v+(1-v)*b5xb)+(1/2)*sqrt(2)*(b5yb*v-(1-

v)*b5yb), (1/2)*sqrt(2)*(b5xb*v+(1-v)*b5xb)+(1/2)*sqrt(2)*(b5yb*v-(1-v)*b5yb), 

b5zb*v+(1-v)*b5zb], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg1 := plot3d([-(1/2)*sqrt(2)*(b5xb*v+(1-v)*b5xb)+(1/2)*sqrt(2)*(b5yb*v-(1-

v)*b5yb), -(1/2)*sqrt(2)*(b5xb*v+(1-v)*b5xb)-(1/2)*sqrt(2)*(b5yb*v-(1-v)*b5yb), 

b5zb*v+(1-v)*b5zb], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg7 := plot3d([(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b5xb*v+(1-v)*b5xb)-

(1/2)*sqrt(2)*(b5yb*v-(1-v)*b5yb))-(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b5xb*v+(1-

v)*b5xb)+(1/2)*sqrt(2)*(b5yb*v-(1-v)*b5yb)), 

(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b5xb*v+(1-v)*b5xb)-(1/2)*sqrt(2)*(b5yb*v-(1-

v)*b5yb))+(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b5xb*v+(1-v)*b5xb)+(1/2)*sqrt(2)*(b5yb*v-

(1-v)*b5yb)), b5zb*v+(1-v)*b5zb], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg8 := plot3d([(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b5xb*v+(1-v)*b5xb)-

(1/2)*sqrt(2)*(b5yb*v-(1-v)*b5yb))-(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b5xb*v+(1-

v)*b5xb)+(1/2)*sqrt(2)*(b5yb*v-(1-v)*b5yb)), -

(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b5xb*v+(1-v)*b5xb)-(1/2)*sqrt(2)*(b5yb*v-(1-

v)*b5yb))-(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b5xb*v+(1-v)*b5xb)+(1/2)*sqrt(2)*(b5yb*v-

(1-v)*b5yb)), b5zb*v+(1-v)*b5zb], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

badan5b := pg1, pg2, pg3, pg4, pg5, pg6, pg7, pg8, color = purple; 

5. Bezier berderajat enam 
p0x := 16.8; p1x := 15.4; p2x := 19.6; p3x := 15.4; p4x := 15.8; p5x := 18.4; p6x 

:= 16.8; 

p0y := 7; p1y := 6.2; p2y := 8.6; p3y := 5.8; p4y := 7; p5y := 7.6; p6y := 7; 

p0z := 0; p1z := .5; p2z := 3.5; p3z := .5; p4z := 3.5; p5z := 2.5; p6z := 5; 

b6xb := (1-u)^6*p0x+6*(1-u)^5*u*p1x+15*(1-u)^4*u^2*p2x+20*(1-u)^3*u^3*p3x+15*(1-

u)^2*u^4*p4x+(6*(1-u))*u^5*p5x+u^6*p6x; 

b6yb := (1-u)^6*p0y+6*(1-u)^5*u*p1y+15*(1-u)^4*u^2*p2y+20*(1-u)^3*u^3*p3y+15*(1-

u)^2*u^4*p4y+(6*(1-u))*u^5*p5y+u^6*p6y; 

b6zb := (1-u)^6*p0z+6*(1-u)^5*u*p1z+15*(1-u)^4*u^2*p2z+20*(1-u)^3*u^3*p3z+15*(1-

u)^2*u^4*p4z+(6*(1-u))*u^5*p5z+u^6*p6z; 

bb6 := plot3d([b6xb, b6yb, b6zb], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb6, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 

 

pg6 := plot3d([b6xb*v+(1-v)*b6xb, b6yb*v-(1-v)*b6yb, b6zb*v+(1-v)*b6zb], u = 0 .. 

1, v = 0 .. 1); 

pg5 := plot3d([(-1)*(b6xb*v+(1-v)*b6xb), b6yb*v-(1-v)*b6yb, b6zb*v+(1-v)*b6zb], u 

= 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg4 := plot3d([(1/2)*sqrt(2)*(b6xb*v+(1-v)*b6xb)-(1/2)*sqrt(2)*(b6yb*v-(1-

v)*b6yb), (1/2)*sqrt(2)*(b6xb*v+(1-v)*b6xb)+(1/2)*sqrt(2)*(b6yb*v-(1-v)*b6yb), 

b6zb*v+(1-v)*b6zb], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg3 := plot3d([(1/2)*sqrt(2)*(b6xb*v+(1-v)*b6xb)-(1/2)*sqrt(2)*(b6yb*v-(1-

v)*b6yb), -(1/2)*sqrt(2)*(b6xb*v+(1-v)*b6xb)-(1/2)*sqrt(2)*(b6yb*v-(1-v)*b6yb), 

b6zb*v+(1-v)*b6zb], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg2 := plot3d([-(1/2)*sqrt(2)*(b6xb*v+(1-v)*b6xb)+(1/2)*sqrt(2)*(b6yb*v-(1-

v)*b6yb), (1/2)*sqrt(2)*(b6xb*v+(1-v)*b6xb)+(1/2)*sqrt(2)*(b6yb*v-(1-v)*b6yb), 

b6zb*v+(1-v)*b6zb], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg1 := plot3d([-(1/2)*sqrt(2)*(b6xb*v+(1-v)*b6xb)+(1/2)*sqrt(2)*(b6yb*v-(1-

v)*b6yb), -(1/2)*sqrt(2)*(b6xb*v+(1-v)*b6xb)-(1/2)*sqrt(2)*(b6yb*v-(1-v)*b6yb), 

b6zb*v+(1-v)*b6zb], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg7 := plot3d([(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b6xb*v+(1-v)*b6xb)-

(1/2)*sqrt(2)*(b6yb*v-(1-v)*b6yb))-(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b6xb*v+(1-
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v)*b6xb)+(1/2)*sqrt(2)*(b6yb*v-(1-v)*b6yb)), 

(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b6xb*v+(1-v)*b6xb)-(1/2)*sqrt(2)*(b6yb*v-(1-

v)*b6yb))+(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b6xb*v+(1-v)*b6xb)+(1/2)*sqrt(2)*(b6yb*v-

(1-v)*b6yb)), b6zb*v+(1-v)*b6zb], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg8 := plot3d([(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b6xb*v+(1-v)*b6xb)-

(1/2)*sqrt(2)*(b6yb*v-(1-v)*b6yb))-(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b6xb*v+(1-

v)*b6xb)+(1/2)*sqrt(2)*(b6yb*v-(1-v)*b6yb)), -

(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b6xb*v+(1-v)*b6xb)-(1/2)*sqrt(2)*(b6yb*v-(1-

v)*b6yb))-(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b6xb*v+(1-v)*b6xb)+(1/2)*sqrt(2)*(b6yb*v-

(1-v)*b6yb)), b6zb*v+(1-v)*b6zb], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

badan6b := pg1, pg2, pg3, pg4, pg5, pg6, pg7, pg8, color = purple; 

6. Bezier berderajat enam dan lima 
pg1 := plot3d([b6xb*v+(1-v)*b5xb, b6yb*v+(1-v)*(b5yb-14), b6zb*v+(1-v)*b5zb], u = 

0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg2 := plot3d([b5xb*v+(1-v)*(b6xb-10), (b5yb-14)*v+(1-v)*(-b6yb-10), b5zb*v+(1-

v)*b6zb], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg3 := plot3d([(b6xb-10)*v+(1-v)*(b5xb-23.8), (-b6yb-10)*v+(1-v)*(-b5yb-10), 

b6zb*v+(1-v)*b5zb], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg4 := plot3d([(b5xb-23.8)*v-(1-v)*b6xb, (-b5yb-10)*v+(1-v)*(b6yb-14), b5zb*v+(1-

v)*b6zb], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg5 := plot3d([-b6xb*v-(1-v)*b5xb, (b6yb-14)*v+(1-v)*b5yb, b6zb*v+(1-v)*b5zb], u = 

0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg6 := plot3d([-b5xb*v+(1-v)*(-b6xb+10), b5yb*v+(1-v)*(b6yb+10), b5zb*v+(1-

v)*b6zb], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg7 := plot3d([(-b6xb+10)*v+(1-v)*(-b5xb+23.8), (b6yb+10)*v+(1-v)*(b5yb+10), 

b6zb*v+(1-v)*b5zb], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg8 := plot3d([(-b5xb+23.8)*v+(1-v)*b6xb, (b5yb+10)*v+(1-v)*b6yb, b5zb*v+(1-

v)*b6zb], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

badan65b := pg1, pg2, pg3, pg4, pg5, pg6, pg7, pg8, color = purple; 

7. Bezier berderajat empat, tiga, enam dan lima 
pg1 := plot3d([b4xb*v+(1-v)*b3xb, b4yb*v+(1-v)*(b3yb-14), b4zb*v+(1-v)*b3zb], u = 

0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg2 := plot3d([b3xb*v+(1-v)*(b6xb-10), (b3yb-14)*v+(1-v)*(-b6yb-10), b3zb*v+(1-

v)*b6zb], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg3 := plot3d([(b6xb-10)*v+(1-v)*(b5xb-23.8), (-b6yb-10)*v+(1-v)*(-b5yb-10), 

b6zb*v+(1-v)*b5zb], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg4 := plot3d([(b5xb-23.8)*v-(1-v)*b4xb, (-b5yb-10)*v+(1-v)*(b4yb-14), b5zb*v+(1-

v)*b4zb], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg5 := plot3d([-b4xb*v-(1-v)*b3xb, (b4yb-14)*v+(1-v)*b3yb, b4zb*v+(1-v)*b3zb], u = 

0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg6 := plot3d([-b3xb*v+(1-v)*(-b6xb+10), b3yb*v+(1-v)*(b6yb+10), b3zb*v+(1-

v)*b6zb], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg7 := plot3d([(-b6xb+10)*v+(1-v)*(-b5xb+23.8), (b6yb+10)*v+(1-v)*(b5yb+10), 

b6zb*v+(1-v)*b5zb], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg8 := plot3d([(-b5xb+23.8)*v+(1-v)*b4xb, (b5yb+10)*v+(1-v)*b4yb, b5zb*v+(1-

v)*b4zb], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

badan4365b := pg1, pg2, pg3, pg4, pg5, pg6, pg7, pg8, color = purple; 
B.3 Deformasi prisma badan bagian bawah 

a. Prisma segi empat 

1. Bezier berderajat tiga 
p0x := -7; p1x := -6.5; p2x := -8.4; p3x := -7; 

p0y := 7; p1y := 6.5; p2y := 8.4; p3y := 7; 

p0z := 5; p1z := 2.5; p2z := 11.5; p3z := 10; 

b3xa := (1-u)^3*p0x+3*(1-u)^2*u*p1x+(3*(1-u))*u^2*p2x+u^3*p3x; 

b3ya := (1-u)^3*p0y+3*(1-u)^2*u*p1y+(3*(1-u))*u^2*p2y+u^3*p3y; 

b3za := (1-u)^3*p0z+3*(1-u)^2*u*p1z+(3*(1-u))*u^2*p2z+u^3*p3z; 

bb3 := plot3d([b3xa, b3ya, b3za], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb3, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 

 

pg1 := plot3d([b3xa*v+(1-v)*b3xa, b3ya*v-(1-v)*b3ya, b3za*v+(1-v)*b3za], u = 0 .. 

1, v = 0 .. 1); 

pg2 := plot3d([(-1)*(b3xa*v+(1-v)*b3xa), b3ya*v-(1-v)*b3ya, b3za*v+(1-v)*b3za], u 

= 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg3 := plot3d([(-1)*(b3ya*v-(1-v)*b3ya), b3xa*v+(1-v)*b3xa, b3za*v+(1-v)*b3za], u 

= 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg4 := plot3d([b3ya*v-(1-v)*b3ya, (-1)*(b3xa*v+(1-v)*b3xa), b3za*v+(1-v)*b3za], u 

= 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

badan3a := pg1, pg2, pg3, pg4, color = red; 
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2. Bezier berderajat empat 
p0x := -7; p1x := -8.9; p2x := -7.8; p3x := -7.4; p4x := -7; 

p0y := 7; p1y := 8.9; p2y := 7.8; p3y := 7.4; p4y := 7; 

p0z := 5; p1z := 5; p2z := 7.5; p3z := 10; p4z := 10; 

b4xa := (1-u)^4*p0x+4*(1-u)^3*u*p1x+6*(1-u)^2*u^2*p2x+(4*(1-u))*u^3*p3x+u^4*p4x; 

b4ya := (1-u)^4*p0y+4*(1-u)^3*u*p1y+6*(1-u)^2*u^2*p2y+(4*(1-u))*u^3*p3y+u^4*p4y; 

b4za := (1-u)^4*p0z+4*(1-u)^3*u*p1z+6*(1-u)^2*u^2*p2z+(4*(1-u))*u^3*p3z+u^4*p4z; 

bb4 := plot3d([b4xa, b4ya, b4za], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb4, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 

 

pg1 := plot3d([b4xa*v+(1-v)*b4xa, b4ya*v-(1-v)*b4ya, b4za*v+(1-v)*b4za], u = 0 .. 

1, v = 0 .. 1); 

pg2 := plot3d([(-1)*(b4xa*v+(1-v)*b4xa), b4ya*v-(1-v)*b4ya, b4za*v+(1-v)*b4za], u 

= 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg3 := plot3d([(-1)*(b4ya*v-(1-v)*b4ya), b4xa*v+(1-v)*b4xa, b4za*v+(1-v)*b4za], u 

= 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg4 := plot3d([b4ya*v-(1-v)*b4ya, (-1)*(b4xa*v+(1-v)*b4xa), b4za*v+(1-v)*b4za], u 

= 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

badan4a := pg1, pg2, pg3, pg4; 

3. Bezier berderajat lima 
p0x := -7; p1x := -9.8; p2x := -5.6; p3x := -7.2; p4x := -8.6; p5x := -7; 

p0y := 7; p1y := 9.8; p2y := 5.6; p3y := 7.2; p4y := 8.6; p5y := 7; 

p0z := 5; p1z := 7.5; p2z := 5.5; p3z := 8.5; p4z := 6.5; p5z := 10; 

b5xa := (1-u)^5*p0x+5*(1-u)^4*u*p1x+10*(1-u)^3*u^2*p2x+10*(1-u)^2*u^3*p3x+(5*(1-

u))*u^4*p4x+u^5*p5x; 

b5ya := (1-u)^5*p0y+5*(1-u)^4*u*p1y+10*(1-u)^3*u^2*p2y+10*(1-u)^2*u^3*p3y+(5*(1-

u))*u^4*p4y+u^5*p5y; 

b5za := (1-u)^5*p0z+5*(1-u)^4*u*p1z+10*(1-u)^3*u^2*p2z+10*(1-u)^2*u^3*p3z+(5*(1-

u))*u^4*p4z+u^5*p5z; 

bb5 := plot3d([b5xa, b5ya, b5za], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb5, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 

 

pg1 := plot3d([b5xa*v+(1-v)*b5xa, b5ya*v-(1-v)*b5ya, b5za*v+(1-v)*b5za], u = 0 .. 

1, v = 0 .. 1); 

pg2 := plot3d([(-1)*(b5xa*v+(1-v)*b5xa), b5ya*v-(1-v)*b5ya, b5za*v+(1-v)*b5za], u 

= 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg3 := plot3d([(-1)*(b5ya*v-(1-v)*b5ya), b5xa*v+(1-v)*b5xa, b5za*v+(1-v)*b5za], u 

= 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg4 := plot3d([b5ya*v-(1-v)*b5ya, (-1)*(b5xa*v+(1-v)*b5xa), b5za*v+(1-v)*b5za], u 

= 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

badan5a := pg1, pg2, pg3, pg4; 

4. Bezier berderajat enam 
p0x := -7; p1x := -5.6; p2x := -9.8; p3x := -6.6; p4x := -5.6; p5x := -8.6; p6x := 

-7; 

p0y := 7; p1y := 5.6; p2y := 9.8; p3y := 6.6; p4y := 5.6; p5y := 8.6; p6y := 7; 

p0z := 5; p1z := 8.5; p2z := 6.5; p3z := 10.5; p4z := 6; p5z := 8.5; p6z := 10; 

b6xa := (1-u)^6*p0x+6*(1-u)^5*u*p1x+15*(1-u)^4*u^2*p2x+20*(1-u)^3*u^3*p3x+15*(1-

u)^2*u^4*p4x+(6*(1-u))*u^5*p5x+u^6*p6x; 

b6ya := (1-u)^6*p0y+6*(1-u)^5*u*p1y+15*(1-u)^4*u^2*p2y+20*(1-u)^3*u^3*p3y+15*(1-

u)^2*u^4*p4y+(6*(1-u))*u^5*p5y+u^6*p6y; 

b6za := (1-u)^6*p0z+6*(1-u)^5*u*p1z+15*(1-u)^4*u^2*p2z+20*(1-u)^3*u^3*p3z+15*(1-

u)^2*u^4*p4z+(6*(1-u))*u^5*p5z+u^6*p6z; 

bb6 := plot3d([b6xa, b6ya, b6za], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb6, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 

 

pg1 := plot3d([b6xa*v+(1-v)*b6xa, b6ya*v-(1-v)*b6ya, b6za*v+(1-v)*b6za], u = 0 .. 

1, v = 0 .. 1); 

pg2 := plot3d([(-1)*(b6xa*v+(1-v)*b6xa), b4ya*v-(1-v)*b4ya, b6za*v+(1-v)*b6za], u 

= 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg3 := plot3d([(-1)*(b6ya*v-(1-v)*b6ya), b6xa*v+(1-v)*b6xa, b6za*v+(1-v)*b6za], u 

= 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg4 := plot3d([b6ya*v-(1-v)*b6ya, (-1)*(b6xa*v+(1-v)*b6xa), b6za*v+(1-v)*b6za], u 

= 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

badan6a := pg1, pg2, pg3, pg4; 

5. Bezier berderajat empat dan tiga 
pg1 := plot3d([b4xa*v+(1-v)*b3xa, b4ya*v-(1-v)*b3ya, b4za*v+(1-v)*b3za], u = 0 .. 

1, v = 0 .. 1, color = red); 
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pg2 := plot3d([b3xa*v-(1-v)*b4xa, -b3ya*v-(1-v)*b4ya, b3za*v+(1-v)*b4za], u = 0 .. 

1, v = 0 .. 1, color = red); 

pg3 := plot3d([-b4xa*v-(1-v)*b3xa, -b4ya*v+(1-v)*b3ya, b4za*v+(1-v)*b3za], u = 0 

.. 1, v = 0 .. 1, color = red); 

pg4 := plot3d([-b3xa*v+(1-v)*b4xa, b3ya*v+(1-v)*b4ya, b3za*v+(1-v)*b4za], u = 0 .. 

1, v = 0 .. 1, color = red); 

badan43a := pg1, pg2, pg3, pg4; 

b. Prisma segi lima  

1. Bezier berderajat tiga 
p0x := 9.6; p1x := 8.8; p2x := 10.8; p3x := 9.6; 

p0y := 7; p1y := 6.35; p2y := 7.9; p3y := 7; 

p0z := 5; p1z := 10.5; p2z := 4.5; p3z := 10; 

b3x := (1-u)^3*p0x+3*(1-u)^2*u*p1x+(3*(1-u))*u^2*p2x+u^3*p3x; 

b3y := (1-u)^3*p0y+3*(1-u)^2*u*p1y+(3*(1-u))*u^2*p2y+u^3*p3y; 

b3z := (1-u)^3*p0z+3*(1-u)^2*u*p1z+(3*(1-u))*u^2*p2z+u^3*p3z; 

bb3 := plot3d([b3x, b3y, b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb3, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 

 

pg1 := plot3d([b3x*v+(1-v)*b3x, b3y*v-(1-v)*b3y, b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 1, v = 

0 .. 1); 

pg2 := plot3d([cos(2*Pi*(1/5))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-sin(2*Pi*(1/5))*(b3y*v-(1-

v)*b3y), sin(2*Pi*(1/5))*(b3x*v+(1-v)*b3x)+cos(2*Pi*(1/5))*(b3y*v-(1-v)*b3y), 

b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg3 := plot3d([cos(2*Pi*(1/5))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-sin(2*Pi*(1/5))*(b3y*v-(1-

v)*b3y), (-1)*(sin(2*Pi*(1/5))*(b3x*v+(1-v)*b3x)+cos(2*Pi*(1/5))*(b3y*v-(1-

v)*b3y)), b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg4 := plot3d([cos(2*Pi*(1/5))*(cos(2*Pi*(1/5))*(b3x*v+(1-

v)*b3x)+sin(2*Pi*(1/5))*(b3y*v-(1-v)*b3y))-

sin(2*Pi*(1/5))*(sin(2*Pi*(1/5))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-cos(2*Pi*(1/5))*(b3y*v-(1-

v)*b3y)), sin(2*Pi*(1/5))*(cos(2*Pi*(1/5))*(b3x*v+(1-

v)*b3x)+sin(2*Pi*(1/5))*(b3y*v-(1-

v)*b3y))+cos(2*Pi*(1/5))*(sin(2*Pi*(1/5))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-

cos(2*Pi*(1/5))*(b3y*v-(1-v)*b3y)), b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg5 := plot3d([cos(2*Pi*(1/5))*(cos(2*Pi*(1/5))*(b3x*v+(1-

v)*b3x)+sin(2*Pi*(1/5))*(b3y*v-(1-v)*b3y))-

sin(2*Pi*(1/5))*(sin(2*Pi*(1/5))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-cos(2*Pi*(1/5))*(b3y*v-(1-

v)*b3y)), -sin(2*Pi*(1/5))*(cos(2*Pi*(1/5))*(b3x*v+(1-

v)*b3x)+sin(2*Pi*(1/5))*(b3y*v-(1-v)*b3y))-

cos(2*Pi*(1/5))*(sin(2*Pi*(1/5))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-cos(2*Pi*(1/5))*(b3y*v-(1-

v)*b3y)), b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

badan3a := pg1, pg2, pg3, pg4, pg5, color = yellow; 

2. Bezier berderajat empat 
p0x := 9.6; p1x := 10.2; p2x := 8.4; p3x := 9.4; p4x := 9.6; 

p0y := 7; p1y := 7.4; p2y := 6.2; p3y := 6.8; p4y := 7; 

p0z := 5; p1z := 5.5; p2z := 8; p3z := 10; p4z := 10; 

b4x := (1-u)^4*p0x+4*(1-u)^3*u*p1x+6*(1-u)^2*u^2*p2x+(4*(1-u))*u^3*p3x+u^4*p4x; 

b4y := (1-u)^4*p0y+4*(1-u)^3*u*p1y+6*(1-u)^2*u^2*p2y+(4*(1-u))*u^3*p3y+u^4*p4y; 

b4z := (1-u)^4*p0z+4*(1-u)^3*u*p1z+6*(1-u)^2*u^2*p2z+(4*(1-u))*u^3*p3z+u^4*p4z; 

bb4 := plot3d([b4x, b4y, b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); display(bb4); 

 

pg1 := plot3d([b4x*v+(1-v)*b4x, b4y*v-(1-v)*b4y, b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 

0 .. 1); 

pg2 := plot3d([cos(2*Pi*(1/5))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-sin(2*Pi*(1/5))*(b4y*v-(1-

v)*b4y), sin(2*Pi*(1/5))*(b4x*v+(1-v)*b4x)+cos(2*Pi*(1/5))*(b4y*v-(1-v)*b4y), 

b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg3 := plot3d([cos(2*Pi*(1/5))*(b4x*v+(1-v)*b4x)+sin(2*Pi*(1/5))*(b4y*v-(1-

v)*b4y), (-1)*(sin(2*Pi*(1/5))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-cos(2*Pi*(1/5))*(b4y*v-(1-

v)*b4y)), b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg4 := plot3d([cos(2*Pi*(1/5))*(cos(2*Pi*(1/5))*(b4x*v+(1-

v)*b4x)+sin(2*Pi*(1/5))*(b4y*v-(1-v)*b4y))-

sin(2*Pi*(1/5))*(sin(2*Pi*(1/5))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-cos(2*Pi*(1/5))*(b4y*v-(1-

v)*b4y)), sin(2*Pi*(1/5))*(cos(2*Pi*(1/5))*(b4x*v+(1-

v)*b4x)+sin(2*Pi*(1/5))*(b4y*v-(1-

v)*b4y))+cos(2*Pi*(1/5))*(sin(2*Pi*(1/5))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-

cos(2*Pi*(1/5))*(b4y*v-(1-v)*b4y)), b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg5 := plot3d([cos(2*Pi*(1/5))*(cos(2*Pi*(1/5))*(b4x*v+(1-

v)*b4x)+sin(2*Pi*(1/5))*(b4y*v-(1-v)*b4y))-

sin(2*Pi*(1/5))*(sin(2*Pi*(1/5))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-cos(2*Pi*(1/5))*(b4y*v-(1-

v)*b4y)), -sin(2*Pi*(1/5))*(cos(2*Pi*(1/5))*(b4x*v+(1-
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v)*b4x)+sin(2*Pi*(1/5))*(b4y*v-(1-v)*b4y))-

cos(2*Pi*(1/5))*(sin(2*Pi*(1/5))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-cos(2*Pi*(1/5))*(b4y*v-(1-

v)*b4y)), b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

badan4a := pg1, pg2, pg3, pg4, pg5, color = yellow; 

3. Bezier berderajat lima 
p0x := 9.6; p1x := 10.7; p2x := 8.4; p3x := 9.8; p4x := 10.5; p5x := 9.6; 

p0y := 7; p1y := 7.8; p2y := 6.1; p3y := 7.2; p4y := 7.6; p5y := 7; 

p0z := 5; p1z := 8.5; p2z := 5.5; p3z := 9.5; p4z := 6.5; p5z := 10; 

b5x := (1-u)^5*p0x+5*(1-u)^4*u*p1x+10*(1-u)^3*u^2*p2x+10*(1-u)^2*u^3*p3x+(5*(1-

u))*u^4*p4x+u^5*p5x; 

b5y := (1-u)^5*p0y+5*(1-u)^4*u*p1y+10*(1-u)^3*u^2*p2y+10*(1-u)^2*u^3*p3y+(5*(1-

u))*u^4*p4y+u^5*p5y; 

b5z := (1-u)^5*p0z+5*(1-u)^4*u*p1z+10*(1-u)^3*u^2*p2z+10*(1-u)^2*u^3*p3z+(5*(1-

u))*u^4*p4z+u^5*p5z; 

bb5 := plot3d([b5x, b5y, b5z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb5, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 

 

pg1 := plot3d([b5x*v+(1-v)*b5x, b5y*v-(1-v)*b5y, b5z*v+(1-v)*b5z], u = 0 .. 1, v = 

0 .. 1); 

pg2 := plot3d([cos(2*Pi*(1/5))*(b5x*v+(1-v)*b5x)-sin(2*Pi*(1/5))*(b5y*v-(1-

v)*b5y), sin(2*Pi*(1/5))*(b5x*v+(1-v)*b5x)+cos(2*Pi*(1/5))*(b5y*v-(1-v)*b5y), 

b5z*v+(1-v)*b5z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg3 := plot3d([cos(2*Pi*(1/5))*(b5x*v+(1-v)*b5x)-sin(2*Pi*(1/5))*(b5y*v-(1-

v)*b5y), (-1)*(sin(2*Pi*(1/5))*(b5x*v+(1-v)*b5x)+cos(2*Pi*(1/5))*(b5y*v-(1-

v)*b5y)), b5z*v+(1-v)*b5z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg4 := plot3d([cos(2*Pi*(1/5))*(cos(2*Pi*(1/5))*(b5x*v+(1-

v)*b5x)+sin(2*Pi*(1/5))*(b5y*v-(1-v)*b5y))-

sin(2*Pi*(1/5))*(sin(2*Pi*(1/5))*(b5x*v+(1-v)*b5x)-cos(2*Pi*(1/5))*(b5y*v-(1-

v)*b5y)), sin(2*Pi*(1/5))*(cos(2*Pi*(1/5))*(b5x*v+(1-

v)*b5x)+sin(2*Pi*(1/5))*(b5y*v-(1-

v)*b5y))+cos(2*Pi*(1/5))*(sin(2*Pi*(1/5))*(b5x*v+(1-v)*b5x)-

cos(2*Pi*(1/5))*(b5y*v-(1-v)*b5y)), b5z*v+(1-v)*b5z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1, 

color = yellow); 

pg5 := plot3d([cos(2*Pi*(1/5))*(cos(2*Pi*(1/5))*(b5x*v+(1-

v)*b5x)+sin(2*Pi*(1/5))*(b5y*v-(1-v)*b5y))-

sin(2*Pi*(1/5))*(sin(2*Pi*(1/5))*(b5x*v+(1-v)*b5x)-cos(2*Pi*(1/5))*(b5y*v-(1-

v)*b5y)), -sin(2*Pi*(1/5))*(cos(2*Pi*(1/5))*(b5x*v+(1-

v)*b5x)+sin(2*Pi*(1/5))*(b5y*v-(1-v)*b5y))-

cos(2*Pi*(1/5))*(sin(2*Pi*(1/5))*(b5x*v+(1-v)*b5x)-cos(2*Pi*(1/5))*(b5y*v-(1-

v)*b5y)), b5z*v+(1-v)*b5z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

badan5a := pg1, pg2, pg3, pg4, pg5, color = yellow; 
4. Bezier berderajat enam 
p0x := 9.6; p1x := 8.8; p2x := 10.4; p3x := 8.4; p4x := 7.6; p5x := 8.8; p6x := 

9.6; 

p0y := 7; p1y := 6.5; p2y := 7.6; p3y := 5.6; p4y := 6.6; p5y := 6.5; p6y := 7; 

p0z := 5; p1z := 6; p2z := 9.5; p3z := 6.5; p4z := 9.5; p5z := 6; p6z := 10; 

b6x := (1-u)^6*p0x+6*(1-u)^5*u*p1x+15*(1-u)^4*u^2*p2x+20*(1-u)^3*u^3*p3x+15*(1-

u)^2*u^4*p4x+(6*(1-u))*u^5*p5x+u^6*p6x; 

b6y := (1-u)^6*p0y+6*(1-u)^5*u*p1y+15*(1-u)^4*u^2*p2y+20*(1-u)^3*u^3*p3y+15*(1-

u)^2*u^4*p4y+(6*(1-u))*u^5*p5y+u^6*p6y; 

b6z := (1-u)^6*p0z+6*(1-u)^5*u*p1z+15*(1-u)^4*u^2*p2z+20*(1-u)^3*u^3*p3z+15*(1-

u)^2*u^4*p4z+(6*(1-u))*u^5*p5z+u^6*p6z; 

bb6 := plot3d([b6x, b6y, b6z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb6, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 

 

pg1 := plot3d([b6x*v+(1-v)*b6x, b6y*v-(1-v)*b6y, b6z*v+(1-v)*b6z], u = 0 .. 1, v = 

0 .. 1); 

pg2 := plot3d([cos(2*Pi*(1/5))*(b6x*v+(1-v)*b6x)-sin(2*Pi*(1/5))*(b6y*v-(1-

v)*b6y), sin(2*Pi*(1/5))*(b6x*v+(1-v)*b6x)+cos(2*Pi*(1/5))*(b6y*v-(1-v)*b6y), 

b6z*v+(1-v)*b6z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg3 := plot3d([cos(2*Pi*(1/5))*(b6x*v+(1-v)*b6x)-sin(2*Pi*(1/5))*(b6y*v-(1-

v)*b6y), (-1)*(sin(2*Pi*(1/5))*(b6x*v+(1-v)*b6x)+cos(2*Pi*(1/5))*(b6y*v-(1-

v)*b6y)), b6z*v+(1-v)*b6z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg4 := plot3d([cos(2*Pi*(1/5))*(cos(2*Pi*(1/5))*(b6x*v+(1-

v)*b6x)+sin(2*Pi*(1/5))*(b6y*v-(1-v)*b6y))-

sin(2*Pi*(1/5))*(sin(2*Pi*(1/5))*(b6x*v+(1-v)*b6x)-cos(2*Pi*(1/5))*(b6y*v-(1-

v)*b6y)), sin(2*Pi*(1/5))*(cos(2*Pi*(1/5))*(b6x*v+(1-

v)*b6x)+sin(2*Pi*(1/5))*(b6y*v-(1-
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v)*b6y))+cos(2*Pi*(1/5))*(sin(2*Pi*(1/5))*(b6x*v+(1-v)*b6x)-

cos(2*Pi*(1/5))*(b6y*v-(1-v)*b6y)), b6z*v+(1-v)*b6z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg5 := plot3d([cos(2*Pi*(1/5))*(cos(2*Pi*(1/5))*(b6x*v+(1-

v)*b6x)+sin(2*Pi*(1/5))*(b6y*v-(1-v)*b6y))-

sin(2*Pi*(1/5))*(sin(2*Pi*(1/5))*(b6x*v+(1-v)*b6x)-cos(2*Pi*(1/5))*(b6y*v-(1-

v)*b6y)), -sin(2*Pi*(1/5))*(cos(2*Pi*(1/5))*(b6x*v+(1-

v)*b6x)+sin(2*Pi*(1/5))*(b6y*v-(1-v)*b6y))-

cos(2*Pi*(1/5))*(sin(2*Pi*(1/5))*(b6x*v+(1-v)*b6x)-cos(2*Pi*(1/5))*(b6y*v-(1-

v)*b6y)), b6z*v+(1-v)*b6z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

badan6a := pg1, pg2, pg3, pg4, pg5, color = yellow; 

c. Prisma segi enam 

1. Bezier berderajat tiga 
p0x := 7*sqrt(3); p1x := 10.1; p2x := 13.2; p3x := 7*sqrt(3); 

p0y := 7; p1y := 5.9; p2y := 7.8; p3y := 7; 

p0z := 5; p1z := 7; p2z := 5.5; p3z := 10; 

b3x := (1-u)^3*p0x+3*(1-u)^2*u*p1x+(3*(1-u))*u^2*p2x+u^3*p3x; 

b3y := (1-u)^3*p0y+3*(1-u)^2*u*p1y+(3*(1-u))*u^2*p2y+u^3*p3y; 

b3z := (1-u)^3*p0z+3*(1-u)^2*u*p1z+(3*(1-u))*u^2*p2z+u^3*p3z; 

bb3 := plot3d([b3x, b3y, b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb3, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 

 

pg1 := plot3d([b3x*v+(1-v)*b3x, b3y*v-(1-v)*b3y, b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 1, v = 

0 .. 1); 

pg2 := plot3d([(-1)*(b3x*v+(1-v)*b3x), b3y*v-(1-v)*b3y, b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 

1, v = 0 .. 1); 

pg3 := plot3d([1/2*(b3x*v+(1-v)*b3x)-(1/2)*sqrt(3)*(b3y*v-(1-v)*b3y), 

(1/2)*sqrt(3)*(b3x*v+(1-v)*b3x)+1/2*(b3y*v-(1-v)*b3y), b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 

1, v = 0 .. 1); 

pg4 := plot3d([1/2*(b3x*v+(1-v)*b3x)-(1/2)*sqrt(3)*(b3y*v-(1-v)*b3y), (-

1)*((1/2)*sqrt(3)*(b3x*v+(1-v)*b3x)+1/2*(b3y*v-(1-v)*b3y)), b3z*v+(1-v)*b3z], u = 

0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg5 := plot3d([(-1)*(1/2*(b3x*v+(1-v)*b3x)-(1/2)*sqrt(3)*(b3y*v-(1-v)*b3y)), 

(1/2)*sqrt(3)*(b3x*v+(1-v)*b3x)+1/2*(b3y*v-(1-v)*b3y), b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 

1, v = 0 .. 1); 

pg6 := plot3d([(-1)*(1/2*(b3x*v+(1-v)*b3x)-(1/2)*sqrt(3)*(b3y*v-(1-v)*b3y)), (-

1)*((1/2)*sqrt(3)*(b3x*v+(1-v)*b3x)+1/2*(b3y*v-(1-v)*b3y)), b3z*v+(1-v)*b3z], u = 

0 .. 1, v = 0 .. 1); 

badan3a := pg1, pg2, pg3, pg4, pg6, pg5, color = green; 

2. Bezier berderajat empat 
p0x := 7*sqrt(3); p1x := 13.4; p2x := 11.2; p3x := 11.8; p4x := 7*sqrt(3); 

p0y := 7; p1y := 7.8; p2y := 6.6; p3y := 6.8; p4y := 7; 

p0z := 5; p1z := 9.5; p2z := 7.5; p3z := 9.5; p4z := 10; 

b4x := (1-u)^4*p0x+4*(1-u)^3*u*p1x+6*(1-u)^2*u^2*p2x+(4*(1-u))*u^3*p3x+u^4*p4x; 

b4y := (1-u)^4*p0y+4*(1-u)^3*u*p1y+6*(1-u)^2*u^2*p2y+(4*(1-u))*u^3*p3y+u^4*p4y; 

b4z := (1-u)^4*p0z+4*(1-u)^3*u*p1z+6*(1-u)^2*u^2*p2z+(4*(1-u))*u^3*p3z+u^4*p4z; 

bb4 := plot3d([b4x, b4y, b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb4, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 

 

pg1 := plot3d([b4x*v+(1-v)*b4x, b4y*v-(1-v)*b4y, b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 

0 .. 1); 

pg2 := plot3d([(-1)*(b4x*v+(1-v)*b4x), b4y*v-(1-v)*b4y, b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 

1, v = 0 .. 1); 

pg3 := plot3d([1/2*(b4x*v+(1-v)*b4x)-(1/2)*sqrt(3)*(b4y*v-(1-v)*b4y), 

(1/2)*sqrt(3)*(b4x*v+(1-v)*b4x)+1/2*(b4y*v-(1-v)*b4y), b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 

1, v = 0 .. 1); 

pg4 := plot3d([1/2*(b4x*v+(1-v)*b4x)-(1/2)*sqrt(3)*(b4y*v-(1-v)*b4y), (-

1)*((1/2)*sqrt(3)*(b4x*v+(1-v)*b4x)+1/2*(b4y*v-(1-v)*b4y)), b4z*v+(1-v)*b4z], u = 

0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg5 := plot3d([(-1)*(1/2*(b4x*v+(1-v)*b4x)-(1/2)*sqrt(3)*(b4y*v-(1-v)*b4y)), 

(1/2)*sqrt(3)*(b4x*v+(1-v)*b4x)+1/2*(b4y*v-(1-v)*b4y), b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 

1, v = 0 .. 1); 

pg6 := plot3d([(-1)*(1/2*(b4x*v+(1-v)*b4x)-(1/2)*sqrt(3)*(b4y*v-(1-v)*b4y)), (-

1)*((1/2)*sqrt(3)*(b4x*v+(1-v)*b4x)+1/2*(b4y*v-(1-v)*b4y)), b4z*v+(1-v)*b4z], u = 

0 .. 1, v = 0 .. 1); 

badan4a := pg1, pg2, pg3, pg4, pg6, pg5, color = green; 

3. Bezier berderajat lima 
p0x := 7*sqrt(3); p1x := 15; p2x := 9.5; p3x := 13.6; p4x := 13.2; p5x := 

7*sqrt(3); 
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p0y := 7; p1y := 8.65; p2y := 5.6; p3y := 7.9; p4y := 7.6; p5y := 7; 

p0z := 5; p1z := 7.5; p2z := 5.5; p3z := 6.5; p4z := 7.5; p5z := 10; 

b5x := (1-u)^5*p0x+5*(1-u)^4*u*p1x+10*(1-u)^3*u^2*p2x+10*(1-u)^2*u^3*p3x+(5*(1-

u))*u^4*p4x+u^5*p5x; 

b5y := (1-u)^5*p0y+5*(1-u)^4*u*p1y+10*(1-u)^3*u^2*p2y+10*(1-u)^2*u^3*p3y+(5*(1-

u))*u^4*p4y+u^5*p5y; 

b5z := (1-u)^5*p0z+5*(1-u)^4*u*p1z+10*(1-u)^3*u^2*p2z+10*(1-u)^2*u^3*p3z+(5*(1-

u))*u^4*p4z+u^5*p5z; 

bb5 := plot3d([b5x, b5y, b5z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb5, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 

 

pg1 := plot3d([b5x*v+(1-v)*b5x, b5y*v-(1-v)*b5y, b5z*v+(1-v)*b5z], u = 0 .. 1, v = 

0 .. 1); 

pg2 := plot3d([(-1)*(b5x*v+(1-v)*b5x), b5y*v-(1-v)*b5y, b5z*v+(1-v)*b5z], u = 0 .. 

1, v = 0 .. 1); 

pg3 := plot3d([1/2*(b5x*v+(1-v)*b5x)-(1/2)*sqrt(3)*(b5y*v-(1-v)*b5y), 

(1/2)*sqrt(3)*(b5x*v+(1-v)*b5x)+1/2*(b5y*v-(1-v)*b5y), b5z*v+(1-v)*b5z], u = 0 .. 

1, v = 0 .. 1); 

pg4 := plot3d([1/2*(b5x*v+(1-v)*b5x)-(1/2)*sqrt(3)*(b5y*v-(1-v)*b5y), (-

1)*((1/2)*sqrt(3)*(b5x*v+(1-v)*b5x)+1/2*(b5y*v-(1-v)*b5y)), b5z*v+(1-v)*b5z], u = 

0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg5 := plot3d([(-1)*(1/2*(b5x*v+(1-v)*b5x)-(1/2)*sqrt(3)*(b5y*v-(1-v)*b5y)), 

(1/2)*sqrt(3)*(b5x*v+(1-v)*b5x)+1/2*(b5y*v-(1-v)*b5y), b5z*v+(1-v)*b5z], u = 0 .. 

1, v = 0 .. 1); 

pg6 := plot3d([(-1)*(1/2*(b5x*v+(1-v)*b5x)-(1/2)*sqrt(3)*(b5y*v-(1-v)*b5y)), (-

1)*((1/2)*sqrt(3)*(b5x*v+(1-v)*b5x)+1/2*(b5y*v-(1-v)*b5y)), b5z*v+(1-v)*b5z], u = 

0 .. 1, v = 0 .. 1); 

badan5a := pg1, pg2, pg3, pg4, pg6, pg5, color = green; 

4. Bezier berderajat enam 
p0x := 7*sqrt(3); p1x := 10.5; p2x := 14.6; p3x := 11; p4x := 10.2; p5x := 12.8; 

p6x := 7*sqrt(3); 

p0y := 7; p1y := 6.3; p2y := 8.4; p3y := 6.2; p4y := 6; p5y := 7.6; p6y := 7; 

p0z := 5; p1z := 3.5; p2z := 6.5; p3z := 8.5; p4z := 5.5; p5z := 6.5; p6z := 10; 

b6x := (1-u)^6*p0x+6*(1-u)^5*u*p1x+15*(1-u)^4*u^2*p2x+20*(1-u)^3*u^3*p3x+15*(1-

u)^2*u^4*p4x+(6*(1-u))*u^5*p5x+u^6*p6x; 

b6y := (1-u)^6*p0y+6*(1-u)^5*u*p1y+15*(1-u)^4*u^2*p2y+20*(1-u)^3*u^3*p3y+15*(1-

u)^2*u^4*p4y+(6*(1-u))*u^5*p5y+u^6*p6y; 

b6z := (1-u)^6*p0z+6*(1-u)^5*u*p1z+15*(1-u)^4*u^2*p2z+20*(1-u)^3*u^3*p3z+15*(1-

u)^2*u^4*p4z+(6*(1-u))*u^5*p5z+u^6*p6z; 

bb6 := plot3d([b6x, b6y, b6z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb6, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 

 

pg1 := plot3d([b6x*v+(1-v)*b6x, b6y*v-(1-v)*b6y, b6z*v+(1-v)*b6z], u = 0 .. 1, v = 

0 .. 1); 

pg2 := plot3d([(-1)*(b6x*v+(1-v)*b6x), b6y*v-(1-v)*b6y, b6z*v+(1-v)*b6z], u = 0 .. 

1, v = 0 .. 1); 

pg3 := plot3d([1/2*(b6x*v+(1-v)*b6x)-(1/2)*sqrt(3)*(b6y*v-(1-v)*b6y), 

(1/2)*sqrt(3)*(b6x*v+(1-v)*b6x)+1/2*(b6y*v-(1-v)*b6y), b6z*v+(1-v)*b6z], u = 0 .. 

1, v = 0 .. 1); 

pg4 := plot3d([1/2*(b6x*v+(1-v)*b6x)-(1/2)*sqrt(3)*(b6y*v-(1-v)*b6y), (-

1)*((1/2)*sqrt(3)*(b6x*v+(1-v)*b6x)+1/2*(b6y*v-(1-v)*b6y)), b6z*v+(1-v)*b6z], u = 

0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg5 := plot3d([(-1)*(1/2*(b6x*v+(1-v)*b6x)-(1/2)*sqrt(3)*(b6y*v-(1-v)*b6y)), 

(1/2)*sqrt(3)*(b6x*v+(1-v)*b6x)+1/2*(b6y*v-(1-v)*b6y), b6z*v+(1-v)*b6z], u = 0 .. 

1, v = 0 .. 1); 

pg6 := plot3d([(-1)*(1/2*(b6x*v+(1-v)*b6x)-(1/2)*sqrt(3)*(b6y*v-(1-v)*b6y)), (-

1)*((1/2)*sqrt(3)*(b6x*v+(1-v)*b6x)+1/2*(b6y*v-(1-v)*b6y)), b6z*v+(1-v)*b6z], u = 

0 .. 1, v = 0 .. 1); 

badan6a := pg1, pg2, pg3, pg4, pg6, pg5, color = green; 

5. Bezier berderajat tiga dan empat 
ph1 := plot3d([b3x*v+(1-v)*(-b4x+(2*7)*sqrt(3)), -b3y*v+(1-v)*b4y, b3z*v+(1-

v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

ph2 := plot3d([(-b4x+(2*7)*sqrt(3))*v+(1-v)*(b4x-7*sqrt(3)), b4y*v+(1-v)*(b4y+7), 

b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

ph3 := plot3d([(b4x-7*sqrt(3))*v-(1-v)*b3x, (b4y+7)*v+(1-v)*b3y, b4z*v+(1-v)*b3z], 

u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

ph4 := plot3d([-b3x*v+(1-v)*(b4x-(2*7)*sqrt(3)), b3y*v-(1-v)*b4y, b3z*v+(1-

v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 
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ph5 := plot3d([(b4x-(2*7)*sqrt(3))*v+(1-v)*(b3x-7*sqrt(3)), -b4y*v+(1-v)*(-b3y-7), 

b4z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

ph6 := plot3d([(b3x-7*sqrt(3))*v+(1-v)*b3x, (-b5y-7)*v-(1-v)*b3y, b5z*v+(1-

v)*b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

badan34a := ph1, ph2, ph3, ph4, ph5, ph6; 

6. Bezier berderajat tiga, empat dan lima 
ph1 := plot3d([b3x*v+(1-v)*(-b4x+(2*7)*sqrt(3)), -b3y*v+(1-v)*b4y, b3z*v+(1-

v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

ph2 := plot3d([(-b4x+(2*7)*sqrt(3))*v+(1-v)*(b5x-7*sqrt(3)), b4y*v+(1-v)*(b5y+7), 

b4z*v+(1-v)*b5z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

ph3 := plot3d([(b5x-7*sqrt(3))*v-(1-v)*b3x, (b5y+7)*v+(1-v)*b3y, b5z*v+(1-v)*b3z], 

u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

ph4 := plot3d([-b3x*v+(1-v)*(b4x-(2*7)*sqrt(3)), b3y*v-(1-v)*b4y, b3z*v+(1-

v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

ph5 := plot3d([(b4x-(2*7)*sqrt(3))*v+(1-v)*(b5x-7*sqrt(3)), -b4y*v+(1-v)*(-b5y-7), 

b4z*v+(1-v)*b5z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

ph6 := plot3d([(b5x-7*sqrt(3))*v+(1-v)*b3x, (-b5y-7)*v-(1-v)*b3y, b5z*v+(1-

v)*b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

badan345a := ph1, ph2, ph3, ph4, ph5, ph6; 

d. Prisma segi tujuh 

1. Bezier berderajat tiga 
p0x := 14.5; p1x := 15.7; p2x := 12.4; p3x := 14.5; 

p0y := 7; p1y := 7.6; p2y := 6; p3y := 7; 

p0z := 5; p1z := 7.5; p2z := 5.5; p3z := 10; 

b3x := (1-u)^3*p0x+3*(1-u)^2*u*p1x+(3*(1-u))*u^2*p2x+u^3*p3x; 

b3y := (1-u)^3*p0y+3*(1-u)^2*u*p1y+(3*(1-u))*u^2*p2y+u^3*p3y; 

b3z := (1-u)^3*p0z+3*(1-u)^2*u*p1z+(3*(1-u))*u^2*p2z+u^3*p3z; 

bb1 := plot3d([b3x, b3y, b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb1, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 

 

pg1 := plot3d([b3x*v+(1-v)*b3x, b3y*v-(1-v)*b3y, b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 1, v = 

0 .. 1, color = blue); 

pg2 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-

v)*b3y), sin(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-v)*b3x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y), 

b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1, color = blue); 

pg3 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-

v)*b3y), (-1)*(sin(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-v)*b3x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-

v)*b3y)), b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1, color = blue); 

pg4 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-

v)*b3x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y)), 

sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-

v)*b3y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-

v)*b3x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y)), b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 

1, color = blue); 

pg5 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-

v)*b3x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y)), (-

1)*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-

v)*b3y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-

v)*b3x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y))), b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 1, v = 0 

.. 1, color = blue); 

pg6 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-

v)*b3x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y))-

sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-v)*b3x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-

v)*b3y)))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-

v)*b3x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y))), 

sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-

v)*b3x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-

v)*b3y)))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-

v)*b3x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y))), b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 1, v = 0 

.. 1, color = blue); 

pg7 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-

v)*b3x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y))-

sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-v)*b3x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-

v)*b3y)))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-
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sin(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-

v)*b3x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y))), (-

1)*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-

v)*b3x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-

v)*b3y)))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-

v)*b3x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y)))), b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 1, v = 0 

.. 1, color = blue); 

badan3a := pg1, pg2, pg3, pg4, pg5, pg6, pg7; display(badan3a, style = 

patchnogrid); 

2. Bezier berderajat empat 
p0x := 14.5; p1x := 13.6; p2x := 16.8; p3x := 13.2; p4x := 14.5; 

p0y := 7; p1y := 6.6; p2y := 8; p3y := 6.4; p4y := 7; 

p0z := 5; p1z := 8.5; p2z := 4.5; p3z := 8.5; p4z := 10; 

b4x := (1-u)^4*p0x+4*(1-u)^3*u*p1x+6*(1-u)^2*u^2*p2x+(4*(1-u))*u^3*p3x+u^4*p4x; 

b4y := (1-u)^4*p0y+4*(1-u)^3*u*p1y+6*(1-u)^2*u^2*p2y+(4*(1-u))*u^3*p3y+u^4*p4y; 

b4z := (1-u)^4*p0z+4*(1-u)^3*u*p1z+6*(1-u)^2*u^2*p2z+(4*(1-u))*u^3*p3z+u^4*p4z; 

bb4 := plot3d([b4x, b4y, b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); display(bb4); 

 

pg1 := plot3d([b4x*v+(1-v)*b4x, b4y*v-(1-v)*b4y, b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 

0 .. 1, color = blue); 

pg2 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-

v)*b4y), sin(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-v)*b4x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y), 

b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1, color = blue); 

pg3 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-

v)*b4y), (-1)*(sin(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-v)*b4x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-

v)*b4y)), b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1, color = blue); 

pg4 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-

v)*b4x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y)), 

sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-

v)*b4y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-

v)*b4x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y)), b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 

1, color = blue); 

pg5 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-

v)*b4x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y)), (-

1)*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-

v)*b4y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-

v)*b4x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y))), b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 0 

.. 1, color = blue); 

pg6 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-

v)*b4x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y))-

sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-v)*b4x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-

v)*b4y)))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-

v)*b4x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y))), 

sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-

v)*b4x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-

v)*b4y)))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-

v)*b4x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y))), b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 0 

.. 1, color = blue); 

pg7 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-

v)*b4x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y))-

sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-v)*b4x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-

v)*b4y)))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-

v)*b4x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y))), (-

1)*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-

v)*b4x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-

v)*b4y)))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-

v)*b4x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y)))), b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 0 

.. 1, color = blue); 

badan4a := pg1, pg2, pg3, pg4, pg5, pg6, pg7; display(badan4a, style = 

patchnogrid); 
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3. Bezier berderajat lima 
p0x := 14.5; p1x := 14.8; p2x := 13.4; p3x := 13.6; p4x := 14.6; p5x := 14.5; 

p0y := 7; p1y := 7.2; p2y := 6.3; p3y := 6.8; p4y := 7; p5y := 7; 

p0z := 5; p1z := 9.5; p2z := 6.5; p3z := 7.5; p4z := 8.5; p5z := 10; 

b5x := (1-u)^5*p0x+5*(1-u)^4*u*p1x+10*(1-u)^3*u^2*p2x+10*(1-u)^2*u^3*p3x+(5*(1-

u))*u^4*p4x+u^5*p5x; 

b5y := (1-u)^5*p0y+5*(1-u)^4*u*p1y+10*(1-u)^3*u^2*p2y+10*(1-u)^2*u^3*p3y+(5*(1-

u))*u^4*p4y+u^5*p5y; 

b5z := (1-u)^5*p0z+5*(1-u)^4*u*p1z+10*(1-u)^3*u^2*p2z+10*(1-u)^2*u^3*p3z+(5*(1-

u))*u^4*p4z+u^5*p5z; 

bb5 := plot3d([b5x, b5y, b5z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb5, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 

 

pg1 := plot3d([b5x*v+(1-v)*b5x, b5y*v-(1-v)*b5y, b5z*v+(1-v)*b5z], u = 0 .. 1, v = 

0 .. 1, color = blue); 

pg2 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(b5x*v+(1-v)*b5x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b5y*v-(1-

v)*b5y), sin(2*Pi*(1/7))*(b5x*v+(1-v)*b5x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b5y*v-(1-v)*b5y), 

b5z*v+(1-v)*b5z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1, color = blue); 

pg3 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(b5x*v+(1-v)*b5x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b5y*v-(1-

v)*b5y), (-1)*(sin(2*Pi*(1/7))*(b5x*v+(1-v)*b5x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b5y*v-(1-

v)*b5y)), b5z*v+(1-v)*b5z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1, color = blue); 

pg4 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b5x*v+(1-v)*b5x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b5y*v-(1-v)*b5y))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b5x*v+(1-

v)*b5x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b5y*v-(1-v)*b5y)), 

sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b5x*v+(1-v)*b5x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b5y*v-(1-

v)*b5y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b5x*v+(1-

v)*b5x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b5y*v-(1-v)*b5y)), b5z*v+(1-v)*b5z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 

1, color = blue); 

pg5 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b5x*v+(1-v)*b5x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b5y*v-(1-v)*b5y))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b5x*v+(1-

v)*b5x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b5y*v-(1-v)*b5y)), (-

1)*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b5x*v+(1-v)*b5x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b5y*v-(1-

v)*b5y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b5x*v+(1-

v)*b5x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b5y*v-(1-v)*b5y))), b5z*v+(1-v)*b5z], u = 0 .. 1, v = 0 

.. 1, color = blue); 

pg6 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b5x*v+(1-

v)*b5x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b5y*v-(1-v)*b5y))-

sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b5x*v+(1-v)*b5x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b5y*v-(1-

v)*b5y)))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b5x*v+(1-v)*b5x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b5y*v-(1-v)*b5y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b5x*v+(1-

v)*b5x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b5y*v-(1-v)*b5y))), 

sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b5x*v+(1-v)*b5x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b5y*v-(1-v)*b5y))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b5x*v+(1-

v)*b5x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b5y*v-(1-

v)*b5y)))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b5x*v+(1-v)*b5x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b5y*v-(1-v)*b5y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b5x*v+(1-

v)*b5x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b5y*v-(1-v)*b5y))), b5z*v+(1-v)*b5z], u = 0 .. 1, v = 0 

.. 1, color = blue); 

pg7 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b5x*v+(1-

v)*b5x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b5y*v-(1-v)*b5y))-

sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b5x*v+(1-v)*b5x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b5y*v-(1-

v)*b5y)))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b5x*v+(1-v)*b5x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b5y*v-(1-v)*b5y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b5x*v+(1-

v)*b5x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b5y*v-(1-v)*b5y))), (-

1)*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b5x*v+(1-v)*b5x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b5y*v-(1-v)*b5y))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b5x*v+(1-

v)*b5x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b5y*v-(1-

v)*b5y)))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b5x*v+(1-v)*b5x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b5y*v-(1-v)*b5y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b5x*v+(1-

v)*b5x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b5y*v-(1-v)*b5y)))), b5z*v+(1-v)*b5z], u = 0 .. 1, v = 0 

.. 1, color = blue); 

badan5a := pg1, pg2, pg3, pg4, pg5, pg7, pg6; display(badan5a, style = 

patchnogrid); 

4. Bezier berderajat enam 
p0x := 14.5; p1x := 12.2; p2x := 17.5; p3x := 13; p4x := 17.5; p5x := 12.2; p6x := 

14.5; 

p0y := -7; p1y := -6.2; p2y := -8.2; p3y := -6.6; p4y := -8.2; p5y := -6.2; p6y := 

-7; 

p0z := 5; p1z := 6.5; p2z := 7.5; p3z := 8.6; p4z := 6.8; p5z := 8.4; p6z := 10; 
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b6x := (1-u)^6*p0x+6*(1-u)^5*u*p1x+15*(1-u)^4*u^2*p2x+20*(1-u)^3*u^3*p3x+15*(1-

u)^2*u^4*p4x+(6*(1-u))*u^5*p5x+u^6*p6x; 

b6y := (1-u)^6*p0y+6*(1-u)^5*u*p1y+15*(1-u)^4*u^2*p2y+20*(1-u)^3*u^3*p3y+15*(1-

u)^2*u^4*p4y+(6*(1-u))*u^5*p5y+u^6*p6y; 

b6z := (1-u)^6*p0z+6*(1-u)^5*u*p1z+15*(1-u)^4*u^2*p2z+20*(1-u)^3*u^3*p3z+15*(1-

u)^2*u^4*p4z+(6*(1-u))*u^5*p5z+u^6*p6z; 

bb6 := plot3d([b6x, b6y, b6z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb6, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 

 

pg1 := plot3d([b6x*v+(1-v)*b6x, b6y*v-(1-v)*b6y, b6z*v+(1-v)*b6z], u = 0 .. 1, v = 

0 .. 1, color = blue); 

pg2 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(b6x*v+(1-v)*b6x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b6y*v-(1-

v)*b6y), sin(2*Pi*(1/7))*(b6x*v+(1-v)*b6x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b6y*v-(1-v)*b6y), 

b6z*v+(1-v)*b6z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1, color = blue); 

pg3 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(b6x*v+(1-v)*b6x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b6y*v-(1-

v)*b6y), (-1)*(sin(2*Pi*(1/7))*(b6x*v+(1-v)*b6x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b6y*v-(1-

v)*b6y)), b6z*v+(1-v)*b6z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1, color = blue); 

pg4 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b6x*v+(1-v)*b6x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b6y*v-(1-v)*b6y))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b6x*v+(1-

v)*b6x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b6y*v-(1-v)*b6y)), 

sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b6x*v+(1-v)*b6x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b6y*v-(1-

v)*b6y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b6x*v+(1-

v)*b6x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b6y*v-(1-v)*b6y)), b6z*v+(1-v)*b6z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 

1, color = blue); 

pg5 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b6x*v+(1-v)*b6x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b6y*v-(1-v)*b6y))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b6x*v+(1-

v)*b6x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b6y*v-(1-v)*b6y)), (-

1)*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b6x*v+(1-v)*b6x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b6y*v-(1-

v)*b6y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b6x*v+(1-

v)*b6x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b6y*v-(1-v)*b6y))), b6z*v+(1-v)*b6z], u = 0 .. 1, v = 0 

.. 1, color = blue); 

pg6 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b6x*v+(1-

v)*b6x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b6y*v-(1-v)*b6y))-

sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b6x*v+(1-v)*b6x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b6y*v-(1-

v)*b6y)))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b6x*v+(1-v)*b6x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b6y*v-(1-v)*b6y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b6x*v+(1-

v)*b6x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b6y*v-(1-v)*b6y))), 

sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b6x*v+(1-v)*b6x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b6y*v-(1-v)*b6y))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b6x*v+(1-

v)*b6x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b6y*v-(1-

v)*b6y)))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b6x*v+(1-v)*b6x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b6y*v-(1-v)*b6y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b6x*v+(1-

v)*b6x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b6y*v-(1-v)*b6y))), b6z*v+(1-v)*b6z], u = 0 .. 1, v = 0 

.. 1, color = blue); 

pg7 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b6x*v+(1-

v)*b6x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b6y*v-(1-v)*b6y))-

sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b6x*v+(1-v)*b6x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b6y*v-(1-

v)*b6y)))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b6x*v+(1-v)*b6x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b6y*v-(1-v)*b6y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b6x*v+(1-

v)*b6x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b6y*v-(1-v)*b6y))), (-

1)*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b6x*v+(1-v)*b6x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b6y*v-(1-v)*b6y))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b6x*v+(1-

v)*b6x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b6y*v-(1-

v)*b6y)))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b6x*v+(1-v)*b6x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b6y*v-(1-v)*b6y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b6x*v+(1-

v)*b6x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b6y*v-(1-v)*b6y)))), b6z*v+(1-v)*b6z], u = 0 .. 1, v = 0 

.. 1, color = blue); 

badan6a := pg1, pg2, pg3, pg4, pg5, pg6, pg7; display(badan6a, style = 

patchnogrid); 
e. Prisma segi delapan 

1. Bezier berderajat tiga 
p0x := 16.8; p1x := 16.2; p2x := 20; p3x := 16.8; 

p0y := 7; p1y := 6.8; p2y := 8.3; p3y := 7; 

p0z := 5; p1z := 7.5; p2z := 7.5; p3z := 10; 

b3x := (1-u)^3*p0x+3*(1-u)^2*u*p1x+(3*(1-u))*u^2*p2x+u^3*p3x; 

b3y := (1-u)^3*p0y+3*(1-u)^2*u*p1y+(3*(1-u))*u^2*p2y+u^3*p3y; 

b3z := (1-u)^3*p0z+3*(1-u)^2*u*p1z+(3*(1-u))*u^2*p2z+u^3*p3z; 

bb3 := plot3d([b3x, b3y, b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb3, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 
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pg6 := plot3d([b3x*v+(1-v)*b3x, b3y*v-(1-v)*b3y, b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 1, v = 

0 .. 1); 

pg5 := plot3d([(-1)*(b3x*v+(1-v)*b3x), b3y*v-(1-v)*b3y, b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 

1, v = 0 .. 1); 

pg4 := plot3d([(1/2)*sqrt(2)*(b3x*v+(1-v)*b3x)-(1/2)*sqrt(2)*(b3y*v-(1-v)*b3y), 

(1/2)*sqrt(2)*(b3x*v+(1-v)*b3x)+(1/2)*sqrt(2)*(b3y*v-(1-v)*b3y), b3z*v+(1-v)*b3z], 

u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg3 := plot3d([(1/2)*sqrt(2)*(b3x*v+(1-v)*b3x)-(1/2)*sqrt(2)*(b3y*v-(1-v)*b3y), -

(1/2)*sqrt(2)*(b3x*v+(1-v)*b3x)-(1/2)*sqrt(2)*(b3y*v-(1-v)*b3y), b3z*v+(1-v)*b3z], 

u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg2 := plot3d([-(1/2)*sqrt(2)*(b3x*v+(1-v)*b3x)+(1/2)*sqrt(2)*(b3y*v-(1-v)*b3y), 

(1/2)*sqrt(2)*(b3x*v+(1-v)*b3x)+(1/2)*sqrt(2)*(b3y*v-(1-v)*b3y), b3z*v+(1-v)*b3z], 

u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg1 := plot3d([-(1/2)*sqrt(2)*(b3x*v+(1-v)*b3x)+(1/2)*sqrt(2)*(b3y*v-(1-v)*b3y), -

(1/2)*sqrt(2)*(b3x*v+(1-v)*b3x)-(1/2)*sqrt(2)*(b3y*v-(1-v)*b3y), b3z*v+(1-v)*b3z], 

u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg7 := plot3d([(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b3x*v+(1-v)*b3x)-

(1/2)*sqrt(2)*(b3y*v-(1-v)*b3y))-(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b3x*v+(1-

v)*b3x)+(1/2)*sqrt(2)*(b3y*v-(1-v)*b3y)), (1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b3x*v+(1-

v)*b3x)-(1/2)*sqrt(2)*(b3y*v-(1-v)*b3y))+(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b3x*v+(1-

v)*b3x)+(1/2)*sqrt(2)*(b3y*v-(1-v)*b3y)), b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 

1); 

pg8 := plot3d([(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b3x*v+(1-v)*b3x)-

(1/2)*sqrt(2)*(b3y*v-(1-v)*b3y))-(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b3x*v+(1-

v)*b3x)+(1/2)*sqrt(2)*(b3y*v-(1-v)*b3y)), -(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b3x*v+(1-

v)*b3x)-(1/2)*sqrt(2)*(b3y*v-(1-v)*b3y))-(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b3x*v+(1-

v)*b3x)+(1/2)*sqrt(2)*(b3y*v-(1-v)*b3y)), b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 

1); 

badan3a := pg6, pg5, pg4, pg3, pg2, pg1, pg7, pg8, color = purple; 

2. Bezier berderajat empat 
p0x := 16.8; p1x := 18.6; p2x := 15; p3x := 16.75; p4x := 16.8; 

p0y := 7; p1y := 7.8; p2y := 6.2; p3y := 6.95; p4y := 7; 

p0z := 5; p1z := 5.5; p2z := 8.8; p3z := 8.5; p4z := 10; 

b4x := (1-u)^4*p0x+4*(1-u)^3*u*p1x+6*(1-u)^2*u^2*p2x+(4*(1-u))*u^3*p3x+u^4*p4x; 

b4y := (1-u)^4*p0y+4*(1-u)^3*u*p1y+6*(1-u)^2*u^2*p2y+(4*(1-u))*u^3*p3y+u^4*p4y; 

b4z := (1-u)^4*p0z+4*(1-u)^3*u*p1z+6*(1-u)^2*u^2*p2z+(4*(1-u))*u^3*p3z+u^4*p4z; 

bb4 := plot3d([b4x, b4y, b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb4, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 

 

pg6 := plot3d([b4x*v+(1-v)*b4x, b4y*v-(1-v)*b4y, b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 

0 .. 1); 

pg5 := plot3d([(-1)*(b4x*v+(1-v)*b4x), b4y*v-(1-v)*b4y, b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 

1, v = 0 .. 1); 

pg4 := plot3d([(1/2)*sqrt(2)*(b4x*v+(1-v)*b4x)-(1/2)*sqrt(2)*(b4y*v-(1-v)*b4y), 

(1/2)*sqrt(2)*(b4x*v+(1-v)*b4x)+(1/2)*sqrt(2)*(b4y*v-(1-v)*b4y), b4z*v+(1-v)*b4z], 

u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg3 := plot3d([(1/2)*sqrt(2)*(b4x*v+(1-v)*b4x)-(1/2)*sqrt(2)*(b4y*v-(1-v)*b4y), -

(1/2)*sqrt(2)*(b4x*v+(1-v)*b4x)-(1/2)*sqrt(2)*(b4y*v-(1-v)*b4y), b4z*v+(1-v)*b4z], 

u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg2 := plot3d([-(1/2)*sqrt(2)*(b4x*v+(1-v)*b4x)+(1/2)*sqrt(2)*(b4y*v-(1-v)*b4y), 

(1/2)*sqrt(2)*(b4x*v+(1-v)*b4x)+(1/2)*sqrt(2)*(b4y*v-(1-v)*b4y), b4z*v+(1-v)*b4z], 

u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg1 := plot3d([-(1/2)*sqrt(2)*(b4x*v+(1-v)*b4x)+(1/2)*sqrt(2)*(b4y*v-(1-v)*b4y), -

(1/2)*sqrt(2)*(b4x*v+(1-v)*b4x)-(1/2)*sqrt(2)*(b4y*v-(1-v)*b4y), b4z*v+(1-v)*b4z], 

u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg7 := plot3d([(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b4x*v+(1-v)*b4x)-

(1/2)*sqrt(2)*(b4y*v-(1-v)*b4y))-(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b4x*v+(1-

v)*b4x)+(1/2)*sqrt(2)*(b4y*v-(1-v)*b4y)), (1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b4x*v+(1-

v)*b4x)-(1/2)*sqrt(2)*(b4y*v-(1-v)*b4y))+(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b4x*v+(1-

v)*b4x)+(1/2)*sqrt(2)*(b4y*v-(1-v)*b4y)), b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 

1); 

pg8 := plot3d([(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b4x*v+(1-v)*b4x)-

(1/2)*sqrt(2)*(b4y*v-(1-v)*b4y))-(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b4x*v+(1-

v)*b4x)+(1/2)*sqrt(2)*(b4y*v-(1-v)*b4y)), -(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b4x*v+(1-

v)*b4x)-(1/2)*sqrt(2)*(b4y*v-(1-v)*b4y))-(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b4x*v+(1-

v)*b4x)+(1/2)*sqrt(2)*(b4y*v-(1-v)*b4y)), b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 

1); 

badan4a := pg1, pg2, pg3, pg4, pg5, pg6, pg7, pg8, color = purple; 
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3. Bezier berderajat lima 
p0x := 16.8; p1x := 17.6; p2x := 14.4; p3x := 15.6; p4x := 18.2; p5x := 16.8; 

p0y := 7; p1y := 7.4; p2y := 6.2; p3y := 6.8; p4y := 7.4; p5y := 7; 

p0z := 5; p1z := 6; p2z := 7; p3z := 8; p4z := 7; p5z := 10; 

b5x := (1-u)^5*p0x+5*(1-u)^4*u*p1x+10*(1-u)^3*u^2*p2x+10*(1-u)^2*u^3*p3x+(5*(1-

u))*u^4*p4x+u^5*p5x; 

b5y := (1-u)^5*p0y+5*(1-u)^4*u*p1y+10*(1-u)^3*u^2*p2y+10*(1-u)^2*u^3*p3y+(5*(1-

u))*u^4*p4y+u^5*p5y; 

b5z := (1-u)^5*p0z+5*(1-u)^4*u*p1z+10*(1-u)^3*u^2*p2z+10*(1-u)^2*u^3*p3z+(5*(1-

u))*u^4*p4z+u^5*p5z; 

bb5 := plot3d([b5x, b5y, b5z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb5, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 

 

pg6 := plot3d([b5x*v+(1-v)*b5x, b5y*v-(1-v)*b5y, b5z*v+(1-v)*b5z], u = 0 .. 1, v = 

0 .. 1); 

pg5 := plot3d([(-1)*(b5x*v+(1-v)*b5x), b5y*v-(1-v)*b5y, b5z*v+(1-v)*b5z], u = 0 .. 

1, v = 0 .. 1); 

pg4 := plot3d([(1/2)*sqrt(2)*(b5x*v+(1-v)*b5x)-(1/2)*sqrt(2)*(b5y*v-(1-v)*b5y), 

(1/2)*sqrt(2)*(b5x*v+(1-v)*b5x)+(1/2)*sqrt(2)*(b5y*v-(1-v)*b5y), b5z*v+(1-v)*b5z], 

u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg3 := plot3d([(1/2)*sqrt(2)*(b5x*v+(1-v)*b5x)-(1/2)*sqrt(2)*(b5y*v-(1-v)*b5y), -

(1/2)*sqrt(2)*(b5x*v+(1-v)*b5x)-(1/2)*sqrt(2)*(b5y*v-(1-v)*b5y), b5z*v+(1-v)*b5z], 

u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg2 := plot3d([-(1/2)*sqrt(2)*(b5x*v+(1-v)*b5x)+(1/2)*sqrt(2)*(b5y*v-(1-v)*b5y), 

(1/2)*sqrt(2)*(b5x*v+(1-v)*b5x)+(1/2)*sqrt(2)*(b5y*v-(1-v)*b5y), b5z*v+(1-v)*b5z], 

u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg1 := plot3d([-(1/2)*sqrt(2)*(b5x*v+(1-v)*b5x)+(1/2)*sqrt(2)*(b5y*v-(1-v)*b5y), -

(1/2)*sqrt(2)*(b5x*v+(1-v)*b5x)-(1/2)*sqrt(2)*(b5y*v-(1-v)*b5y), b5z*v+(1-v)*b5z], 

u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg7 := plot3d([(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b5x*v+(1-v)*b5x)-

(1/2)*sqrt(2)*(b5y*v-(1-v)*b5y))-(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b5x*v+(1-

v)*b5x)+(1/2)*sqrt(2)*(b5y*v-(1-v)*b5y)), (1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b5x*v+(1-

v)*b5x)-(1/2)*sqrt(2)*(b5y*v-(1-v)*b5y))+(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b5x*v+(1-

v)*b5x)+(1/2)*sqrt(2)*(b5y*v-(1-v)*b5y)), b5z*v+(1-v)*b5z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 

1); 

pg8 := plot3d([(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b5x*v+(1-v)*b5x)-

(1/2)*sqrt(2)*(b5y*v-(1-v)*b5y))-(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b5x*v+(1-

v)*b5x)+(1/2)*sqrt(2)*(b5y*v-(1-v)*b5y)), -(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b5x*v+(1-

v)*b5x)-(1/2)*sqrt(2)*(b5y*v-(1-v)*b5y))-(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b5x*v+(1-

v)*b5x)+(1/2)*sqrt(2)*(b5y*v-(1-v)*b5y)), b5z*v+(1-v)*b5z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 

1); 

badan5a := pg1, pg2, pg3, pg4, pg5, pg6, pg7, pg8, color = purple; 
4. Bezier berderajat enam 
p0x := 16.8; p1x := 15.4; p2x := 19.6; p3x := 15.4; p4x := 15.8; p5x := 18.4; p6x 

:= 16.8; 

p0y := 7; p1y := 6.2; p2y := 8.6; p3y := 5.8; p4y := 7; p5y := 7.6; p6y := 7; 

p0z := 5; p1z := 5; p2z := 9.5; p3z := 7.5; p4z := 9.8; p5z := 8.8; p6z := 10; 

b6x := (1-u)^6*p0x+6*(1-u)^5*u*p1x+15*(1-u)^4*u^2*p2x+20*(1-u)^3*u^3*p3x+15*(1-

u)^2*u^4*p4x+(6*(1-u))*u^5*p5x+u^6*p6x; 

b6y := (1-u)^6*p0y+6*(1-u)^5*u*p1y+15*(1-u)^4*u^2*p2y+20*(1-u)^3*u^3*p3y+15*(1-

u)^2*u^4*p4y+(6*(1-u))*u^5*p5y+u^6*p6y; 

b6z := (1-u)^6*p0z+6*(1-u)^5*u*p1z+15*(1-u)^4*u^2*p2z+20*(1-u)^3*u^3*p3z+15*(1-

u)^2*u^4*p4z+(6*(1-u))*u^5*p5z+u^6*p6z; 

bb6 := plot3d([b6x, b6y, b6z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb6, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 

 

pg6 := plot3d([b6x*v+(1-v)*b6x, b6y*v-(1-v)*b6y, b6z*v+(1-v)*b6z], u = 0 .. 1, v = 

0 .. 1); 

pg5 := plot3d([(-1)*(b6x*v+(1-v)*b6x), b6y*v-(1-v)*b6y, b6z*v+(1-v)*b6z], u = 0 .. 

1, v = 0 .. 1); 

pg4 := plot3d([(1/2)*sqrt(2)*(b6x*v+(1-v)*b6x)-(1/2)*sqrt(2)*(b6y*v-(1-v)*b6y), 

(1/2)*sqrt(2)*(b6x*v+(1-v)*b6x)+(1/2)*sqrt(2)*(b6y*v-(1-v)*b6y), b6z*v+(1-v)*b6z], 

u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg3 := plot3d([(1/2)*sqrt(2)*(b6x*v+(1-v)*b6x)-(1/2)*sqrt(2)*(b6y*v-(1-v)*b6y), -

(1/2)*sqrt(2)*(b6x*v+(1-v)*b6x)-(1/2)*sqrt(2)*(b6y*v-(1-v)*b6y), b6z*v+(1-v)*b6z], 

u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg2 := plot3d([-(1/2)*sqrt(2)*(b6x*v+(1-v)*b6x)+(1/2)*sqrt(2)*(b6y*v-(1-v)*b6y), 

(1/2)*sqrt(2)*(b6x*v+(1-v)*b6x)+(1/2)*sqrt(2)*(b6y*v-(1-v)*b6y), b6z*v+(1-v)*b6z], 

u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 
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pg1 := plot3d([-(1/2)*sqrt(2)*(b6x*v+(1-v)*b6x)+(1/2)*sqrt(2)*(b6y*v-(1-v)*b6y), -

(1/2)*sqrt(2)*(b6x*v+(1-v)*b6x)-(1/2)*sqrt(2)*(b6y*v-(1-v)*b6y), b6z*v+(1-v)*b6z], 

u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg7 := plot3d([(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b6x*v+(1-v)*b6x)-

(1/2)*sqrt(2)*(b6y*v-(1-v)*b6y))-(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b6x*v+(1-

v)*b6x)+(1/2)*sqrt(2)*(b6y*v-(1-v)*b6y)), (1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b6x*v+(1-

v)*b6x)-(1/2)*sqrt(2)*(b6y*v-(1-v)*b6y))+(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b6x*v+(1-

v)*b6x)+(1/2)*sqrt(2)*(b6y*v-(1-v)*b6y)), b6z*v+(1-v)*b6z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 

1); 

pg8 := plot3d([(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b6x*v+(1-v)*b6x)-

(1/2)*sqrt(2)*(b6y*v-(1-v)*b6y))-(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b6x*v+(1-

v)*b6x)+(1/2)*sqrt(2)*(b6y*v-(1-v)*b6y)), -(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b6x*v+(1-

v)*b6x)-(1/2)*sqrt(2)*(b6y*v-(1-v)*b6y))-(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b6x*v+(1-

v)*b6x)+(1/2)*sqrt(2)*(b6y*v-(1-v)*b6y)), b6z*v+(1-v)*b6z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 

1); 

badan6a := pg1, pg2, pg3, pg4, pg5, pg6, pg7, pg8, color = purple; 

5. Bezier berderajat tiga dan empat 
pg1 := plot3d([b3x*v+(1-v)*b4x, b3y*v+(1-v)*(b4y-14), b3z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 

1, v = 0 .. 1); 

pg2 := plot3d([b4x*v+(1-v)*(b3x-10), (b4y-14)*v+(1-v)*(-b3y-10), b4z*v+(1-v)*b3z], 

u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg3 := plot3d([(b3x-10)*v+(1-v)*(b4x-23.8), (-b3y-10)*v+(1-v)*(-b4y-10), b3z*v+(1-

v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg4 := plot3d([(b4x-23.8)*v-(1-v)*b3x, (-b4y-10)*v+(1-v)*(b3y-14), b4z*v+(1-

v)*b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg5 := plot3d([-b3x*v-(1-v)*b4x, (b3y-14)*v+(1-v)*b4y, b3z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 

1, v = 0 .. 1); 

pg6 := plot3d([-b4x*v+(1-v)*(-b3x+10), b4y*v+(1-v)*(b3y+10), b4z*v+(1-v)*b3z], u = 

0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg7 := plot3d([(-b3x+10)*v+(1-v)*(-b4x+23.8), (b3y+10)*v+(1-v)*(b4y+10), b3z*v+(1-

v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg8 := plot3d([(-b4x+23.8)*v+(1-v)*b3x, (b4y+10)*v+(1-v)*b3y, b4z*v+(1-v)*b3z], u 

= 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

badan34a := pg1, pg2, pg3, pg4, pg5, pg6, pg7, pg8, color = purple; 

6. Bezier berderajat tiga, empat, lima dan enam 
pg1 := plot3d([b3x*v+(1-v)*b4x, b3y*v+(1-v)*(b4y-14), b3z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 

1, v = 0 .. 1); 

pg2 := plot3d([b4x*v+(1-v)*(b5x-10), (b4y-14)*v+(1-v)*(-b5y-10), b4z*v+(1-v)*b5z], 

u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg3 := plot3d([(b5x-10)*v+(1-v)*(b6x-23.8), (-b5y-10)*v+(1-v)*(-b6y-10), b5z*v+(1-

v)*b6z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg4 := plot3d([(b6x-23.8)*v-(1-v)*b3x, (-b6y-10)*v+(1-v)*(b3y-14), b6z*v+(1-

v)*b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg5 := plot3d([-b3x*v-(1-v)*b4x, (b3y-14)*v+(1-v)*b4y, b3z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 

1, v = 0 .. 1); 

pg6 := plot3d([-b4x*v+(1-v)*(-b5x+10), b4y*v+(1-v)*(b5y+10), b5z*v+(1-v)*b3z], u = 

0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg7 := plot3d([(-b5x+10)*v+(1-v)*(-b6x+23.8), (b5y+10)*v+(1-v)*(b6y+10), b5z*v+(1-

v)*b6z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

pg8 := plot3d([(-b6x+23.8)*v+(1-v)*b3x, (b6y+10)*v+(1-v)*b3y, b6z*v+(1-v)*b3z], u 

= 0 .. 1, v = 0 .. 1); 

badan3456a := pg1, pg2, pg3, pg4, pg5, pg6, pg7, pg8, color = purple; 

display(badan3456a); 

 

B.4 Deformasi prisma tutup dilatasi bagian bawah 

a. Prisma segi empat 
t1 := 10; t2 := 22; 

x1 := 7*u+(1-u)*7; y1 := 7*u+(1-u)*(-7); z1 := u*t1+(1-u)*t1; 

x2 := 5*u+(1-u)*5; y2 := 5*u+(1-u)*(-5); z2 := u*t2+(1-u)*t2; 

x3 := 7*u+(1-u)*(-7); y3 := 7*u+(1-u)*7; z3 := u*t1+(1-u)*t1; 

x4 := 5*u+(1-u)*(-5); y4 := 5*u+(1-u)*5; z4 := u*t2+(1-u)*t2; 

x5 := 7*u+(1-u)*(-7); y5 := -7*u+(1-u)*(-7); z5 := u*t1+(1-u)*t1; 

x6 := 5*u+(1-u)*(-5); y6 := -5*u+(1-u)*(-5); z6 := u*t2+(1-u)*t2; 

x7 := -7*u+(1-u)*(-7); y7 := 7*u+(1-u)*(-7); z7 := u*t1+(1-u)*t1; 

x8 := -5*u+(1-u)*(-5); y8 := 5*u+(1-u)*(-5); z8 := u*t2+(1-u)*t2; 

 

a1 := plot3d([v*x1+(1-v)*x2, v*y1+(1-v)*y2, v*z1+(1-v)*z2], u = 0 .. 1, v = 0 .. 

1, color = red, transparency = .25); 
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a2 := plot3d([v*x3+(1-v)*x4, v*y3+(1-v)*y4, v*z3+(1-v)*z4], u = 0 .. 1, v = 0 .. 

1, color = red, transparency = .25); 

a3 := plot3d([v*x5+(1-v)*x6, v*y5+(1-v)*y6, v*z5+(1-v)*z6], u = 0 .. 1, v = 0 .. 

1, color = red, transparency = .25); 

a4 := plot3d([v*x7+(1-v)*x8, v*y7+(1-v)*y8, v*z7+(1-v)*z8], u = 0 .. 1, v = 0 .. 

1, color = red, transparency = .25); 

tutupB := a1, a2, a3, a4, labels = [x, y, z]; display(tutupB, style = 

patchnogrid); 

b. Prisma segi lima 
t1 := 10; t2 := 22; 

x1 := 9.6*u+(1-u)*9.6; y1 := -7*u+(1-u)*7; z1 := u*t1+(1-u)*t1; 

x2 := 6.8*u+(1-u)*6.8; y2 := -5*u+(1-u)*5; z2 := u*t2+(1-u)*t2; 

x3 := 9.6*u+(1-u)*(-3.7); y3 := -7*u+(1-u)*(-11.3); z3 := u*t1+(1-u)*t1; 

x4 := 6.8*u+(1-u)*(-2.64); y4 := -5*u+(1-u)*(-8.07); z4 := u*t2+(1-u)*t2; 

x5 := 9.6*u+(1-u)*(-3.7); y5 := 7*u+(1-u)*11.3; z5 := u*t1+(1-u)*t1; 

x6 := 6.8*u+(1-u)*(-2.64); y6 := 5*u+(1-u)*8.07; z6 := u*t2+(1-u)*t2; 

x7 := -3.7*u+(1-u)*(-11.8); y7 := 11.3*u+(1-u)*0; z7 := u*t1+(1-u)*t1; 

x8 := -2.64*u+(1-u)*(-8.4); y8 := 8.07*u+(1-u)*0; z8 := u*t2+(1-u)*t2; 

x9 := -3.7*u+(1-u)*(-11.8); y9 := -11.3*u+(1-u)*0; z9 := u*t1+(1-u)*t1; 

x10 := -2.64*u+(1-u)*(-8.4); y10 := -8.07*u+(1-u)*0; z10 := u*t2+(1-u)*t2; 

 

a1 := plot3d([v*x1+(1-v)*x2, v*y1+(1-v)*y2, v*z1+(1-v)*z2], u = 0 .. 1, v = 0 .. 

1, color = yellow, transparency = .25); 

a2 := plot3d([v*x3+(1-v)*x4, v*y3+(1-v)*y4, v*z3+(1-v)*z4], u = 0 .. 1, v = 0 .. 

1, color = yellow, transparency = .25); 

a3 := plot3d([v*x5+(1-v)*x6, v*y5+(1-v)*y6, v*z5+(1-v)*z6], u = 0 .. 1, v = 0 .. 

1, color = yellow, transparency = .25); 

a4 := plot3d([v*x7+(1-v)*x8, v*y7+(1-v)*y8, v*z7+(1-v)*z8], u = 0 .. 1, v = 0 .. 

1, color = yellow, transparency = .25); 

a5 := plot3d([v*x9+(1-v)*x10, v*y9+(1-v)*y10, v*z9+(1-v)*z10], u = 0 .. 1, v = 0 

.. 1, color = yellow, transparency = .25); 

tutupB := a1, a2, a3, a4, a5, labels = [x, y, z]; 

c. Prisma segi enam 
t1 := 10; t2 := 22; 

x1 := (-7*sqrt(3))*u+(1-u)*(-7*sqrt(3)); y1 := 7*u+(1-u)*(-7); z1 := u*t1+(1-

u)*t1; 

x2 := (-5*sqrt(3))*u+(1-u)*(-5*sqrt(3)); y2 := 5*u+(1-u)*(-5); z2 := u*t2+(1-

u)*t2; 

x3 := (-7*sqrt(3))*u+(1-u)*0; y3 := -7*u+(1-u)*(-14); z3 := u*t1+(1-u)*t1; 

x4 := (-5*sqrt(3))*u+(1-u)*0; y4 := -5*u+(1-u)*(-10); z4 := u*t2+(1-u)*t2; 

x5 := (-7*sqrt(3))*u+(1-u)*0; y5 := 7*u+(1-u)*14; z5 := u*t1+(1-u)*t1; 

x6 := (-5*sqrt(3))*u+(1-u)*0; y6 := 5*u+(1-u)*10; z6 := u*t2+(1-u)*t2; 

x7 := 7*sqrt(3)*u+7*(1-u)*sqrt(3); y7 := -7*u+(1-u)*7; z7 := u*t1+(1-u)*t1; 

x8 := 5*sqrt(3)*u+5*(1-u)*sqrt(3); y8 := -5*u+(1-u)*5; z8 := u*t2+(1-u)*t2; 

x9 := 7*sqrt(3)*u+(1-u)*0; y9 := -7*u+(1-u)*(-14); z9 := u*t1+(1-u)*t1; 

x10 := 5*sqrt(3)*u+(1-u)*0; y10 := -5*u+(1-u)*(-10); z10 := u*t2+(1-u)*t2; 

x11 := 7*sqrt(3)*u+(1-u)*0; y11 := 7*u+(1-u)*14; z11 := u*t1+(1-u)*t1; 

x12 := 5*sqrt(3)*u+(1-u)*0; y12 := 5*u+(1-u)*10; z12 := u*t2+(1-u)*t2; 

 

a1 := plot3d([v*x1+(1-v)*x2, v*y1+(1-v)*y2, v*z1+(1-v)*z2], u = 0 .. 1, v = 0 .. 

1, color = green, transparency = .25); 

a2 := plot3d([v*x3+(1-v)*x4, v*y3+(1-v)*y4, v*z3+(1-v)*z4], u = 0 .. 1, v = 0 .. 

1, color = green, transparency = .25); 

a3 := plot3d([v*x5+(1-v)*x6, v*y5+(1-v)*y6, v*z5+(1-v)*z6], u = 0 .. 1, v = 0 .. 

1, color = green, transparency = .25); 

a4 := plot3d([v*x7+(1-v)*x8, v*y7+(1-v)*y8, v*z7+(1-v)*z8], u = 0 .. 1, v = 0 .. 

1, color = green, transparency = .25); 

a5 := plot3d([v*x9+(1-v)*x10, v*y9+(1-v)*y10, v*z9+(1-v)*z10], u = 0 .. 1, v = 0 

.. 1, color = green, transparency = .25); 

a6 := plot3d([v*x11+(1-v)*x12, v*y11+(1-v)*y12, v*z11+(1-v)*z12], u = 0 .. 1, v = 

0 .. 1, color = green, transparency = .25); 

tutupB := a1, a2, a3, a4, a5, a6, labels = [x, y, z]; display(tutupB, style = 

patchnogrid); 

d. Prisma segi tujuh 
t1 := 10; t2 := 22; 

x1 := 14.5*u+(1-u)*14.5; y1 := -7*u+(1-u)*7; z1 := u*t1+(1-u)*t1; 

x2 := 10.35*u+(1-u)*10.35; y2 := -5*u+(1-u)*5; z2 := u*t2+(1-u)*t2; 

x3 := 14.5*u+(1-u)*3.6; y3 := 7*u+(1-u)*15.7; z3 := u*t1+(1-u)*t1; 

x4 := 10.35*u+(1-u)*2.5; y4 := 5*u+(1-u)*11.21; z4 := u*t2+(1-u)*t2; 
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x5 := 14.5*u+(1-u)*3.6; y5 := -7*u+(1-u)*(-15.7); z5 := u*t1+(1-u)*t1; 

x6 := 10.35*u+(1-u)*2.5; y6 := -5*u+(1-u)*(-11.21); z6 := u*t2+(1-u)*t2; 

x7 := 3.6*u+(1-u)*(-10); y7 := 15.7*u+(1-u)*12.61; z7 := u*t1+(1-u)*t1; 

x8 := 2.5*u+(1-u)*(-7.14); y8 := 11.21*u+(1-u)*9; z8 := u*t2+(1-u)*t2; 

x9 := 3.6*u+(1-u)*(-10); y9 := -15.7*u+(1-u)*(-12.61); z9 := u*t1+(1-u)*t1; 

x10 := 2.5*u+(1-u)*(-7.14); y10 := -11.21*u+(1-u)*(-9); z10 := u*t2+(1-u)*t2; 

x11 := -10*u+(1-u)*(-16); y11 := -12.61*u+(1-u)*0; z11 := u*t1+(1-u)*t1; 

x12 := -7.14*u+(1-u)*(-11.42); y12 := -9*u+(1-u)*0; z12 := u*t2+(1-u)*t2; 

x13 := -10*u+(1-u)*(-16); y13 := 12.61*u+(1-u)*0; z13 := u*t1+(1-u)*t1; 

x14 := -7.14*u+(1-u)*(-11.42); y14 := 9*u+(1-u)*0; z14 := u*t2+(1-u)*t2; 

 

a1 := plot3d([v*x1+(1-v)*x2, v*y1+(1-v)*y2, v*z1+(1-v)*z2], u = 0 .. 1, v = 0 .. 

1, color = blue, transparency = .25); 

a2 := plot3d([v*x3+(1-v)*x4, v*y3+(1-v)*y4, v*z3+(1-v)*z4], u = 0 .. 1, v = 0 .. 

1, color = blue, transparency = .25); 

a3 := plot3d([v*x5+(1-v)*x6, v*y5+(1-v)*y6, v*z5+(1-v)*z6], u = 0 .. 1, v = 0 .. 

1, color = blue, transparency = .25); 

a4 := plot3d([v*x7+(1-v)*x8, v*y7+(1-v)*y8, v*z7+(1-v)*z8], u = 0 .. 1, v = 0 .. 

1, color = blue, transparency = .25); 

a5 := plot3d([v*x9+(1-v)*x10, v*y9+(1-v)*y10, v*z9+(1-v)*z10], u = 0 .. 1, v = 0 

.. 1, color = blue, transparency = .25); 

a6 := plot3d([v*x11+(1-v)*x12, v*y11+(1-v)*y12, v*z11+(1-v)*z12], u = 0 .. 1, v = 

0 .. 1, color = blue, transparency = .25); 

a7 := plot3d([v*x13+(1-v)*x14, v*y13+(1-v)*y14, v*z13+(1-v)*z14], u = 0 .. 1, v = 

0 .. 1, color = blue, transparency = .25); 

tutupB := a1, a2, a3, a4, a5, a6, a7, labels = [x, y, z]; display(tutupB, style = 

patchnogrid); 

e. Prisma segi delapan 
t1 := 10; t2 := 22; 

x1 := -16.8*u+(1-u)*(-16.8); y1 := -7*u+(1-u)*7; z1 := u*t1+(1-u)*t1; 

x2 := -12*u+(1-u)*(-12); y2 := -5*u+(1-u)*5; z2 := u*t2+(1-u)*t2; 

x3 := -16.8*u+(1-u)*(-7); y3 := 7*u+(1-u)*16.8; z3 := u*t1+(1-u)*t1; 

x4 := -12*u+(1-u)*(-5); y4 := 5*u+(1-u)*12; z4 := u*t2+(1-u)*t2; 

x5 := -16.8*u+(1-u)*(-7); y5 := -7*u+(1-u)*(-16.8); z5 := u*t1+(1-u)*t1; 

x6 := -12*u+(1-u)*(-5); y6 := -5*u+(1-u)*(-12); z6 := u*t2+(1-u)*t2; 

x7 := -7*u+(1-u)*7; y7 := 16.8*u+(1-u)*16.8; z7 := u*t1+(1-u)*t1; 

x8 := -5*u+(1-u)*5; y8 := 12*u+(1-u)*12; z8 := u*t2+(1-u)*t2; 

x9 := -7*u+(1-u)*7; y9 := -16.8*u+(1-u)*(-16.8); z9 := u*t1+(1-u)*t1; 

x10 := -5*u+(1-u)*5; y10 := -12*u+(1-u)*(-12); z10 := u*t2+(1-u)*t2; 

x11 := 7*u+(1-u)*16.8; y11 := 16.8*u+(1-u)*7; z11 := u*t1+(1-u)*t1; 

x12 := 5*u+(1-u)*12; y12 := 12*u+(1-u)*5; z12 := u*t2+(1-u)*t2; 

x13 := 7*u+(1-u)*16.8; y13 := -16.8*u+(1-u)*(-7); z13 := u*t1+(1-u)*t1; 

x14 := 5*u+(1-u)*12; y14 := -12*u+(1-u)*(-5); z14 := u*t2+(1-u)*t2; 

x15 := 16.8*u+(1-u)*16.8; y15 := -7*u+(1-u)*7; z15 := u*t1+(1-u)*t1; 

x16 := 12*u+(1-u)*12; y16 := -5*u+(1-u)*5; z16 := u*t2+(1-u)*t2; 

a1 := plot3d([v*x1+(1-v)*x2, v*y1+(1-v)*y2, v*z1+(1-v)*z2], u = 0 .. 1, v = 0 .. 

1, color = purple, transparency = .25); 

a2 := plot3d([v*x3+(1-v)*x4, v*y3+(1-v)*y4, v*z3+(1-v)*z4], u = 0 .. 1, v = 0 .. 

1, color = purple, transparency = .25); 

a3 := plot3d([v*x5+(1-v)*x6, v*y5+(1-v)*y6, v*z5+(1-v)*z6], u = 0 .. 1, v = 0 .. 

1, color = purple, transparency = .25); 

a4 := plot3d([v*x7+(1-v)*x8, v*y7+(1-v)*y8, v*z7+(1-v)*z8], u = 0 .. 1, v = 0 .. 

1, color = purple, transparency = .25); 

a5 := plot3d([v*x9+(1-v)*x10, v*y9+(1-v)*y10, v*z9+(1-v)*z10], u = 0 .. 1, v = 0 

.. 1, color = purple, transparency = .25); 

a6 := plot3d([v*x11+(1-v)*x12, v*y11+(1-v)*y12, v*z11+(1-v)*z12], u = 0 .. 1, v = 

0 .. 1, color = purple, transparency = .25); 

a7 := plot3d([v*x13+(1-v)*x14, v*y13+(1-v)*y14, v*z13+(1-v)*z14], u = 0 .. 1, v = 

0 .. 1, color = purple, transparency = .25); 

a8 := plot3d([v*x15+(1-v)*x16, v*y15+(1-v)*y16, v*z15+(1-v)*z16], u = 0 .. 1, v = 

0 .. 1, color = purple, transparency = .25); 

tutupB := a1, a2, a3, a4, a5, a6, a7, a8, labels = [x, y, z]; display(tutupB, 

style = patchnogrid); 

 

B. 5 Deformasi prisma tutup dilatasi bagian atas 

a. Prisma segi empat 
t1 := 22; t2 := 26; 

x1 := 5*u+(1-u)*5; y1 := 5*u+(1-u)*(-5); z1 := u*t1+(1-u)*t1; 
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x2 := 2.5*u+(1-u)*2.5; y2 := 2.5*u+(1-u)*(-2.5); z2 := u*t2+(1-u)*t2; 

x3 := 5*u+(1-u)*(-5); y3 := 5*u+(1-u)*5; z3 := u*t1+(1-u)*t1; 

x4 := 2.5*u+(1-u)*(-2.5); y4 := 2.5*u+(1-u)*2.5; z4 := u*t2+(1-u)*t2; 

x5 := 5*u+(1-u)*(-5); y5 := -5*u+(1-u)*(-5); z5 := u*t1+(1-u)*t1; 

x6 := 2.5*u+(1-u)*(-2.5); y6 := -2.5*u+(1-u)*(-2.5); z6 := u*t2+(1-u)*t2; 

x7 := -5*u+(1-u)*(-5); y7 := 5*u+(1-u)*(-5); z7 := u*t1+(1-u)*t1; 

x8 := -2.5*u+(1-u)*(-2.5); y8 := 2.5*u+(1-u)*(-2.5); z8 := u*t2+(1-u)*t2; 

 

a1 := plot3d([v*x1+(1-v)*x2, v*y1+(1-v)*y2, v*z1+(1-v)*z2], u = 0 .. 1, v = 0 .. 

1, color = red, transparency = .25); 

a2 := plot3d([v*x3+(1-v)*x4, v*y3+(1-v)*y4, v*z3+(1-v)*z4], u = 0 .. 1, v = 0 .. 

1, color = red, transparency = .25); 

a3 := plot3d([v*x5+(1-v)*x6, v*y5+(1-v)*y6, v*z5+(1-v)*z6], u = 0 .. 1, v = 0 .. 

1, color = red, transparency = .25); 

a4 := plot3d([v*x7+(1-v)*x8, v*y7+(1-v)*y8, v*z7+(1-v)*z8], u = 0 .. 1, v = 0 .. 

1, color = red, transparency = .25); 

tutupA := a1, a2, a3, a4, labels = [x, y, z]; display(tutupA, style = 

patchnogrid); 

#bidang poligon tutup atas 

poligon3 := plot3d([v*x2+(1-v)*x8, v*y2+(1-v)*y8, 26], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1, 

color = red, transparency = .25, style = patchnogrid); 

b. Prisma segi lima 
t1 := 22; t2 := 26; 

x1 := 6.8*u+(1-u)*6.8; y1 := -5*u+(1-u)*5; z1 := u*t1+(1-u)*t1; 

x2 := 3.4*u+(1-u)*3.4; y2 := -2.5*u+(1-u)*2.5; z2 := u*t2+(1-u)*t2; 

x3 := 6.8*u+(1-u)*(-2.64); y3 := -5*u+(1-u)*(-8.07); z3 := u*t1+(1-u)*t1; 

x4 := 3.4*u+(1-u)*(-1.32); y4 := -2.5*u+(1-u)*(-4.03); z4 := u*t2+(1-u)*t2; 

x5 := 6.8*u+(1-u)*(-2.64); y5 := 5*u+(1-u)*8.07; z5 := u*t1+(1-u)*t1; 

x6 := 3.4*u+(1-u)*(-1.32); y6 := 2.5*u+(1-u)*4.03; z6 := u*t2+(1-u)*t2; 

x7 := -2.64*u+(1-u)*(-8.4); y7 := 8.07*u+(1-u)*0; z7 := u*t1+(1-u)*t1; 

x8 := -1.32*u+(1-u)*(-4.2); y8 := 4.03*u+(1-u)*0; z8 := u*t2+(1-u)*t2; 

x9 := -2.64*u+(1-u)*(-8.4); y9 := -8.07*u+(1-u)*0; z9 := u*t1+(1-u)*t1; 

x10 := -1.32*u+(1-u)*(-4.2); y10 := -4.03*u+(1-u)*0; z10 := u*t2+(1-u)*t2; 

 

a1 := plot3d([v*x1+(1-v)*x2, v*y1+(1-v)*y2, v*z1+(1-v)*z2], u = 0 .. 1, v = 0 .. 

1, color = yellow, transparency = .25); 

a2 := plot3d([v*x3+(1-v)*x4, v*y3+(1-v)*y4, v*z3+(1-v)*z4], u = 0 .. 1, v = 0 .. 

1, color = yellow, transparency = .25); 

a3 := plot3d([v*x5+(1-v)*x6, v*y5+(1-v)*y6, v*z5+(1-v)*z6], u = 0 .. 1, v = 0 .. 

1, color = yellow, transparency = .25); 

a4 := plot3d([v*x7+(1-v)*x8, v*y7+(1-v)*y8, v*z7+(1-v)*z8], u = 0 .. 1, v = 0 .. 

1, color = yellow, transparency = .25); 

a5 := plot3d([v*x9+(1-v)*x10, v*y9+(1-v)*y10, v*z9+(1-v)*z10], u = 0 .. 1, v = 0 

.. 1, color = yellow, transparency = .25); 

tutupA := a1, a2, a3, a4, a5, labels = [x, y, z], color = yellow, style = 

patchnogrid; 

#bidang poligon tutup atas 

b5 := plot3d([v*x4+(1-v)*x6, v*y4+(1-v)*y6, 26], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1, color = 

yellow); 

b6 := plot3d([v*x8+(1-v)*x10, v*y8+(1-v)*y10, 26], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1, color = 

yellow); 

poligon3 := b5, b6, color = yellow, style = patchnogrid; 

c. Prisma segi enam 
t1 := 22; t2 := 26; 

x1 := (-5*sqrt(3))*u+(1-u)*(-5*sqrt(3)); y1 := 5*u+(1-u)*(-5); z1 := u*t1+(1-

u)*t1; 

x2 := (-2.5*sqrt(3))*u+(1-u)*(-2.5*sqrt(3)); y2 := 2.5*u+(1-u)*(-2.5); z2 := 

u*t2+(1-u)*t2; 

x3 := (-5*sqrt(3))*u+(1-u)*0; y3 := -5*u+(1-u)*(-10); z3 := u*t1+(1-u)*t1; 

x4 := (-2.5*sqrt(3))*u+(1-u)*0; y4 := -2.5*u+(1-u)*(-5); z4 := u*t2+(1-u)*t2; 

x5 := (-5*sqrt(3))*u+(1-u)*0; y5 := 5*u+(1-u)*10; z5 := u*t1+(1-u)*t1; 

x6 := (-2.5*sqrt(3))*u+(1-u)*0; y6 := 2.5*u+(1-u)*5; z6 := u*t2+(1-u)*t2; 

x7 := 5*sqrt(3)*u+5*(1-u)*sqrt(3); y7 := -5*u+(1-u)*5; z7 := u*t1+(1-u)*t1; 

x8 := 2.5*sqrt(3)*u+2.5*(1-u)*sqrt(3); y8 := -2.5*u+(1-u)*2.5; z8 := u*t2+(1-

u)*t2; 

x9 := 5*sqrt(3)*u+(1-u)*0; y9 := -5*u+(1-u)*(-10); z9 := u*t1+(1-u)*t1; 

x10 := 2.5*sqrt(3)*u+(1-u)*0; y10 := -2.5*u+(1-u)*(-5); z10 := u*t2+(1-u)*t2; 

x11 := 5*sqrt(3)*u+(1-u)*0; y11 := 5*u+(1-u)*10; z11 := u*t1+(1-u)*t1; 

x12 := 2.5*sqrt(3)*u+(1-u)*0; y12 := 2.5*u+(1-u)*5; z12 := u*t2+(1-u)*t2; 
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a1 := plot3d([v*x1+(1-v)*x2, v*y1+(1-v)*y2, v*z1+(1-v)*z2], u = 0 .. 1, v = 0 .. 

1, color = green, transparency = .25); 

a2 := plot3d([v*x3+(1-v)*x4, v*y3+(1-v)*y4, v*z3+(1-v)*z4], u = 0 .. 1, v = 0 .. 

1, color = green, transparency = .25); 

a3 := plot3d([v*x5+(1-v)*x6, v*y5+(1-v)*y6, v*z5+(1-v)*z6], u = 0 .. 1, v = 0 .. 

1, color = green, transparency = .25); 

a4 := plot3d([v*x7+(1-v)*x8, v*y7+(1-v)*y8, v*z7+(1-v)*z8], u = 0 .. 1, v = 0 .. 

1, color = green, transparency = .25); 

a5 := plot3d([v*x9+(1-v)*x10, v*y9+(1-v)*y10, v*z9+(1-v)*z10], u = 0 .. 1, v = 0 

.. 1, color = green, transparency = .25); 

a6 := plot3d([v*x11+(1-v)*x12, v*y11+(1-v)*y12, v*z11+(1-v)*z12], u = 0 .. 1, v = 

0 .. 1, color = green, transparency = .25); 

tutupA := a1, a2, a3, a4, a5, a6, labels = [x, y, z]; display(tutupA, style = 

patchnogrid); 

#bidang poligon tutup atas 

c5 := plot3d([v*x4+(1-v)*x6, v*y4+(1-v)*y6, 26], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1, 

transparency = .25); 

c6 := plot3d([v*x10+(1-v)*x12, v*y10+(1-v)*y12, 26], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1, 

transparency = .25); 

poligon3 := c5, c6; 

d. Prisma segi tujuh 
t1 := 22; t2 := 26; 

x1 := 10.35*u+(1-u)*10.35; y1 := -5*u+(1-u)*5; z1 := u*t1+(1-u)*t1; 

x2 := 5.17*u+(1-u)*5.17; y2 := -2.5*u+(1-u)*2.5; z2 := u*t2+(1-u)*t2; 

x3 := 10.35*u+(1-u)*2.5; y3 := 5*u+(1-u)*11.21; z3 := u*t1+(1-u)*t1; 

x4 := 5.17*u+(1-u)*1.25; y4 := 2.5*u+(1-u)*5.60; z4 := u*t2+(1-u)*t2; 

x5 := 10.35*u+(1-u)*2.5; y5 := -5*u+(1-u)*(-11.21); z5 := u*t1+(1-u)*t1; 

x6 := 5.17*u+(1-u)*1.25; y6 := -2.5*u+(1-u)*(-5.60); z6 := u*t2+(1-u)*t2; 

x7 := 2.5*u+(1-u)*(-7.14); y7 := 11.21*u+(1-u)*9; z7 := u*t1+(1-u)*t1; 

x8 := 1.25*u+(1-u)*(-3.57); y8 := 5.60*u+(1-u)*4.5; z8 := u*t2+(1-u)*t2; 

x9 := 2.5*u+(1-u)*(-7.14); y9 := -11.21*u+(1-u)*(-9); z9 := u*t1+(1-u)*t1; 

x10 := 1.25*u+(1-u)*(-3.57); y10 := -5.60*u+(1-u)*(-4.5); z10 := u*t2+(1-u)*t2; 

x11 := -7.14*u+(1-u)*(-11.42); y11 := -9*u+(1-u)*0; z11 := u*t1+(1-u)*t1; 

x12 := -3.57*u+(1-u)*(-5.71); y12 := -4.5*u+(1-u)*0; z12 := u*t2+(1-u)*t2; 

x13 := -7.14*u+(1-u)*(-11.42); y13 := 9*u+(1-u)*0; z13 := u*t1+(1-u)*t1; 

x14 := -3.57*u+(1-u)*(-5.71); y14 := 4.5*u+(1-u)*0; z14 := u*t2+(1-u)*t2; 

 

a1 := plot3d([v*x1+(1-v)*x2, v*y1+(1-v)*y2, v*z1+(1-v)*z2], u = 0 .. 1, v = 0 .. 

1, color = blue, transparency = .25); 

a2 := plot3d([v*x3+(1-v)*x4, v*y3+(1-v)*y4, v*z3+(1-v)*z4], u = 0 .. 1, v = 0 .. 

1, color = blue, transparency = .25); 

a3 := plot3d([v*x5+(1-v)*x6, v*y5+(1-v)*y6, v*z5+(1-v)*z6], u = 0 .. 1, v = 0 .. 

1, color = blue, transparency = .25); 

a4 := plot3d([v*x7+(1-v)*x8, v*y7+(1-v)*y8, v*z7+(1-v)*z8], u = 0 .. 1, v = 0 .. 

1, color = blue, transparency = .25); 

a5 := plot3d([v*x9+(1-v)*x10, v*y9+(1-v)*y10, v*z9+(1-v)*z10], u = 0 .. 1, v = 0 

.. 1, color = blue, transparency = .25); 

a6 := plot3d([v*x11+(1-v)*x12, v*y11+(1-v)*y12, v*z11+(1-v)*z12], u = 0 .. 1, v = 

0 .. 1, color = blue, transparency = .25); 

a7 := plot3d([v*x13+(1-v)*x14, v*y13+(1-v)*y14, v*z13+(1-v)*z14], u = 0 .. 1, v = 

0 .. 1, color = blue, transparency = .25); 

tutupA := a1, a2, a3, a4, a5, a6, a7, labels = [x, y, z]; display(tutupA, style = 

patchnogrid); 

#bidang poligon tutup atas 

c7 := plot3d([v*x4+(1-v)*x6, v*y4+(1-v)*y6, 26], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1, 

transparency = .25); 

c8 := plot3d([v*x8+(1-v)*x10, v*y8+(1-v)*y10, 26], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1, 

transparency = .25); 

c9 := plot3d([v*x12+(1-v)*x14, v*y12+(1-v)*y14, 26], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1, 

transparency = .25); 

poligon3 := c7, c8, c9; 

e. Prisma segi delapan 
t1 := 22; t2 := 26; 

x1 := -12*u+(1-u)*(-12); y1 := -5*u+(1-u)*5; z1 := u*t1+(1-u)*t1; 

x2 := -6*u+(1-u)*(-6); y2 := -2.5*u+(1-u)*2.5; z2 := u*t2+(1-u)*t2; 

x3 := -12*u+(1-u)*(-5); y3 := 5*u+(1-u)*12; z3 := u*t1+(1-u)*t1; 

x4 := -6*u+(1-u)*(-2.5); y4 := 2.5*u+(1-u)*6; z4 := u*t2+(1-u)*t2; 

x5 := -12*u+(1-u)*(-5); y5 := -5*u+(1-u)*(-12); z5 := u*t1+(1-u)*t1; 
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x6 := -6*u+(1-u)*(-2.5); y6 := -2.5*u+(1-u)*(-6); z6 := u*t2+(1-u)*t2; 

x7 := -5*u+(1-u)*5; y7 := 12*u+(1-u)*12; z7 := u*t1+(1-u)*t1; 

x8 := -2.5*u+(1-u)*2.5; y8 := 6*u+(1-u)*6; z8 := u*t2+(1-u)*t2; 

x9 := -5*u+(1-u)*5; y9 := -12*u+(1-u)*(-12); z9 := u*t1+(1-u)*t1; 

x10 := -2.5*u+(1-u)*2.5; y10 := -6*u+(1-u)*(-6); z10 := u*t2+(1-u)*t2; 

x11 := 5*u+(1-u)*12; y11 := 12*u+(1-u)*5; z11 := u*t1+(1-u)*t1; 

x12 := 2.5*u+(1-u)*6; y12 := 6*u+(1-u)*2.5; z12 := u*t2+(1-u)*t2; 

x13 := 5*u+(1-u)*12; y13 := -12*u+(1-u)*(-5); z13 := u*t1+(1-u)*t1; 

x14 := 2.5*u+(1-u)*6; y14 := -6*u+(1-u)*(-2.5); z14 := u*t2+(1-u)*t2; 

x15 := 12*u+(1-u)*12; y15 := -5*u+(1-u)*5; z15 := u*t1+(1-u)*t1; 

x16 := 6*u+(1-u)*6; y16 := -2.5*u+(1-u)*2.5; z16 := u*t2+(1-u)*t2; 

a1 := plot3d([v*x1+(1-v)*x2, v*y1+(1-v)*y2, v*z1+(1-v)*z2], u = 0 .. 1, v = 0 .. 

1, color = purple, transparency = .25); 

a2 := plot3d([v*x3+(1-v)*x4, v*y3+(1-v)*y4, v*z3+(1-v)*z4], u = 0 .. 1, v = 0 .. 

1, color = purple, transparency = .25); 

a3 := plot3d([v*x5+(1-v)*x6, v*y5+(1-v)*y6, v*z5+(1-v)*z6], u = 0 .. 1, v = 0 .. 

1, color = purple, transparency = .25); 

a4 := plot3d([v*x7+(1-v)*x8, v*y7+(1-v)*y8, v*z7+(1-v)*z8], u = 0 .. 1, v = 0 .. 

1, color = purple, transparency = .25); 

a5 := plot3d([v*x9+(1-v)*x10, v*y9+(1-v)*y10, v*z9+(1-v)*z10], u = 0 .. 1, v = 0 

.. 1, color = purple, transparency = .25); 

a6 := plot3d([v*x11+(1-v)*x12, v*y11+(1-v)*y12, v*z11+(1-v)*z12], u = 0 .. 1, v = 

0 .. 1, color = purple, transparency = .25); 

a7 := plot3d([v*x13+(1-v)*x14, v*y13+(1-v)*y14, v*z13+(1-v)*z14], u = 0 .. 1, v = 

0 .. 1, color = purple, transparency = .25); 

a8 := plot3d([v*x15+(1-v)*x16, v*y15+(1-v)*y16, v*z15+(1-v)*z16], u = 0 .. 1, v = 

0 .. 1, color = purple, transparency = .25); 

tutupA := a1, a2, a3, a4, a5, a6, a7, a8, labels = [x, y, z]; display(tutupA, 

style = patchnogrid); 

#bidang poligon tutup atas 

c11 := plot3d([v*x4+(1-v)*x6, v*y4+(1-v)*y6, 26], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1, 

transparency = .25); 

c12 := plot3d([v*x8+(1-v)*x10, v*y8+(1-v)*y10, 26], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1, 

transparency = .25); 

c13 := plot3d([v*x12+(1-v)*x14, v*y12+(1-v)*y14, 26], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1, 

transparency = .25); 

poligon3 := c11, c12, c13; 

 

B.6 Deformasi prisma tutup dilatasi dan Bezier bagian bawah 

a. Prisma segi empat 

1. Bidang poligon tutup atas bezier 
poligon4 := plot3d([-2.5*v+(1-v)*2.5, v*(5*t-2.5)+(1-v)*(5*t-2.5), 0], t = 0 .. 1, 

v = 0 .. 1); 

2. Bazier berderajat tiga 
p0x := -7; p1x := -8; p2x := -5; p3x := -5; 

p0y := 7; p1y := 8; p2y := 5; p3y := 5; 

p0z := 10; p1z := 18.5; p2z := 20; p3z := 22; 

b3x := (1-u)^3*p0x+3*(1-u)^2*u*p1x+(3*(1-u))*u^2*p2x+u^3*p3x; 

b3y := (1-u)^3*p0y+3*(1-u)^2*u*p1y+(3*(1-u))*u^2*p2y+u^3*p3y; 

b3z := (1-u)^3*p0z+3*(1-u)^2*u*p1z+(3*(1-u))*u^2*p2z+u^3*p3z; 

bb3 := plot3d([b3x, b3y, b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb3, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 

 

pg1 := plot3d([b3x*v+(1-v)*b3x, b3y*v-(1-v)*b3y, b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 1, v = 

0 .. 1, transparency = .25); 

pg2 := plot3d([(-1)*(b3x*v+(1-v)*b3x), b3y*v-(1-v)*b3y, b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 

1, v = 0 .. 1, transparency = .25); 

pg3 := plot3d([(-1)*(b3y*v-(1-v)*b3y), b3x*v+(1-v)*b3x, b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 

1, v = 0 .. 1, transparency = .25); 

pg4 := plot3d([b3y*v-(1-v)*b3y, (-1)*(b3x*v+(1-v)*b3x), b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 

1, v = 0 .. 1, transparency = .25); 

tutup3b := pg1, pg2, pg3, pg4;  

3. Bezier berderajat empat 
p0x := 7; p1x := 8.9; p2x := 4.8; p3x := 5.6; p4x := 5; 

p0y := 7; p1y := 8.9; p2y := 4.8; p3y := 5.6; p4y := 5; 

p0z := 10; p1z := 15; p2z := 18.5; p3z := 20; p4z := 22; 

b4x := (1-u)^4*p0x+4*(1-u)^3*u*p1x+6*(1-u)^2*u^2*p2x+(4*(1-u))*u^3*p3x+u^4*p4x; 
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b4y := (1-u)^4*p0y+4*(1-u)^3*u*p1y+6*(1-u)^2*u^2*p2y+(4*(1-u))*u^3*p3y+u^4*p4y; 

b4z := (1-u)^4*p0z+4*(1-u)^3*u*p1z+6*(1-u)^2*u^2*p2z+(4*(1-u))*u^3*p3z+u^4*p4z; 

bb4 := plot3d([b4x, b4y, b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb4, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 

 

ph1 := plot3d([b4x*v+(1-v)*b4x, b4y*v-(1-v)*b4y, b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 

0 .. 1, transparency = .25); 

ph2 := plot3d([(-1)*(b4x*v+(1-v)*b4x), b4y*v-(1-v)*b4y, b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 

1, v = 0 .. 1, transparency = .25); 

ph3 := plot3d([(-1)*(b4y*v-(1-v)*b4y), b4x*v+(1-v)*b4x, b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 

1, v = 0 .. 1, transparency = .25); 

ph4 := plot3d([b4y*v-(1-v)*b4y, (-1)*(b4x*v+(1-v)*b4x), b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 

1, v = 0 .. 1, transparency = .25); 

tutup4b := ph1, ph2, ph3, ph4; 

b. Prisma segi lima 

1. Bidang poligon tutup atas bezier 
b1 := plot3d([v*(-4.7*t+3.4)+(1-v)*(-4.7*t+3.4), v*(1.54*t+2.5)+(1-v)*(-1.54*t-

2.5), 26], t = 0 .. 1, v = 0 .. 1, transparency = .25); 

b2 := plot3d([v*(-2.93*t-1.3)+(1-v)*(-2.93*t-1.3), v*(-4.04*t+4.02)+(1-v)*(4.04*t-

4.02), 26], t = 0 .. 1, v = 0 .. 1, transparency = .25); 

poligon4 := b1, b2, scaling = constrained, color = yellow, style = patchnogrid; 

2. Bazier berderajat tiga 
p0x := 9.6; p1x := 10.2; p2x := 6.2; p3x := 6.8; 

p0y := 7; p1y := 7.5; p2y := 4.5; p3y := 5; 

p0z := 10; p1z := 15; p2z := 20; p3z := 22; 

b3x := (1-u)^3*p0x+3*(1-u)^2*u*p1x+(3*(1-u))*u^2*p2x+u^3*p3x; 

b3y := (1-u)^3*p0y+3*(1-u)^2*u*p1y+(3*(1-u))*u^2*p2y+u^3*p3y; 

b3z := (1-u)^3*p0z+3*(1-u)^2*u*p1z+(3*(1-u))*u^2*p2z+u^3*p3z; 

bb3 := plot3d([b3x, b3y, b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb3, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 

 

pg1 := plot3d([b3x*v+(1-v)*b3x, b3y*v-(1-v)*b3y, b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 1, v = 

0 .. 1, transparency = .25); 

pg2 := plot3d([cos(2*Pi*(1/5))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-sin(2*Pi*(1/5))*(b3y*v-(1-

v)*b3y), sin(2*Pi*(1/5))*(b3x*v+(1-v)*b3x)+cos(2*Pi*(1/5))*(b3y*v-(1-v)*b3y), 

b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1, transparency = .25); 

pg3 := plot3d([cos(2*Pi*(1/5))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-sin(2*Pi*(1/5))*(b3y*v-(1-

v)*b3y), (-1)*(sin(2*Pi*(1/5))*(b3x*v+(1-v)*b3x)+cos(2*Pi*(1/5))*(b3y*v-(1-

v)*b3y)), b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1, transparency = .25); 

pg4 := plot3d([cos(2*Pi*(1/5))*(cos(2*Pi*(1/5))*(b3x*v+(1-

v)*b3x)+sin(2*Pi*(1/5))*(b3y*v-(1-v)*b3y))-

sin(2*Pi*(1/5))*(sin(2*Pi*(1/5))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-cos(2*Pi*(1/5))*(b3y*v-(1-

v)*b3y)), sin(2*Pi*(1/5))*(cos(2*Pi*(1/5))*(b3x*v+(1-

v)*b3x)+sin(2*Pi*(1/5))*(b3y*v-(1-

v)*b3y))+cos(2*Pi*(1/5))*(sin(2*Pi*(1/5))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-

cos(2*Pi*(1/5))*(b3y*v-(1-v)*b3y)), b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1, 

transparency = .25); 

pg5 := plot3d([cos(2*Pi*(1/5))*(cos(2*Pi*(1/5))*(b3x*v+(1-

v)*b3x)+sin(2*Pi*(1/5))*(b3y*v-(1-v)*b3y))-

sin(2*Pi*(1/5))*(sin(2*Pi*(1/5))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-cos(2*Pi*(1/5))*(b3y*v-(1-

v)*b3y)), -sin(2*Pi*(1/5))*(cos(2*Pi*(1/5))*(b3x*v+(1-

v)*b3x)+sin(2*Pi*(1/5))*(b3y*v-(1-v)*b3y))-

cos(2*Pi*(1/5))*(sin(2*Pi*(1/5))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-cos(2*Pi*(1/5))*(b3y*v-(1-

v)*b3y)), b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1, transparency = .25); 

tutup3b := pg1, pg2, pg3, pg4, pg5, color = yellow; 

3. Bezier berderajat empat 
p0x := 9.6; p1x := 9.4; p2x := 9.6; p3x := 6.8; p4x := 6.8; 

p0y := 7; p1y := 6.8; p2y := 7; p3y := 5; p4y := 5; 

p0z := 10; p1z := 15; p2z := 15; p3z := 22; p4z := 22; 

b4x := (1-u)^4*p0x+4*(1-u)^3*u*p1x+6*(1-u)^2*u^2*p2x+(4*(1-u))*u^3*p3x+u^4*p4x; 

b4y := (1-u)^4*p0y+4*(1-u)^3*u*p1y+6*(1-u)^2*u^2*p2y+(4*(1-u))*u^3*p3y+u^4*p4y; 

b4z := (1-u)^4*p0z+4*(1-u)^3*u*p1z+6*(1-u)^2*u^2*p2z+(4*(1-u))*u^3*p3z+u^4*p4z; 

bb4 := plot3d([b4x, b4y, b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); display(bb4); 

 

pg1 := plot3d([b4x*v+(1-v)*b4x, b4y*v-(1-v)*b4y, b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 

0 .. 1, transparency = .25); 
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pg2 := plot3d([cos(2*Pi*(1/5))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-sin(2*Pi*(1/5))*(b4y*v-(1-

v)*b4y), sin(2*Pi*(1/5))*(b4x*v+(1-v)*b4x)+cos(2*Pi*(1/5))*(b4y*v-(1-v)*b4y), 

b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1, transparency = .25); 

pg3 := plot3d([cos(2*Pi*(1/5))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-sin(2*Pi*(1/5))*(b4y*v-(1-

v)*b4y), (-1)*(sin(2*Pi*(1/5))*(b4x*v+(1-v)*b4x)+cos(2*Pi*(1/5))*(b4y*v-(1-

v)*b4y)), b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1, transparency = .25); 

pg4 := plot3d([cos(2*Pi*(1/5))*(cos(2*Pi*(1/5))*(b4x*v+(1-

v)*b4x)+sin(2*Pi*(1/5))*(b4y*v-(1-v)*b4y))-

sin(2*Pi*(1/5))*(sin(2*Pi*(1/5))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-cos(2*Pi*(1/5))*(b4y*v-(1-

v)*b4y)), sin(2*Pi*(1/5))*(cos(2*Pi*(1/5))*(b4x*v+(1-

v)*b4x)+sin(2*Pi*(1/5))*(b4y*v-(1-

v)*b4y))+cos(2*Pi*(1/5))*(sin(2*Pi*(1/5))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-

cos(2*Pi*(1/5))*(b4y*v-(1-v)*b4y)), b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1, 

transparency = .25); 

pg5 := plot3d([cos(2*Pi*(1/5))*(cos(2*Pi*(1/5))*(b4x*v+(1-

v)*b4x)+sin(2*Pi*(1/5))*(b4y*v-(1-v)*b4y))-

sin(2*Pi*(1/5))*(sin(2*Pi*(1/5))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-cos(2*Pi*(1/5))*(b4y*v-(1-

v)*b4y)), -sin(2*Pi*(1/5))*(cos(2*Pi*(1/5))*(b4x*v+(1-

v)*b4x)+sin(2*Pi*(1/5))*(b4y*v-(1-v)*b4y))-

cos(2*Pi*(1/5))*(sin(2*Pi*(1/5))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-cos(2*Pi*(1/5))*(b4y*v-(1-

v)*b4y)), b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1, transparency = .25); 

tutup4b := pg1, pg2, pg3, pg4, pg5, color = yellow; 

c. Prisma segi enam 

1. Bidang poligon tutup atas bezier 
c1 := plot3d([v*(-2.5*sqrt(3)*t)+(1-v)*(-2.5*sqrt(3)*t), v*(2.5*t-5)+(1-v)*(-

2.5*t+5), 26], t = 0 .. 1, v = 0 .. 1, transparency = .25); 

c2 := plot3d([2.5*v*sqrt(3)*t+2.5*(1-v)*sqrt(3)*t, v*(2.5*t-5)+(1-v)*(-2.5*t+5), 

26], t = 0 .. 1, v = 0 .. 1, transparency = .25); 

poligon4 := c1, c2, scaling = constrained, color = green, style = patchnogrid; 

2. Bazier berderajat tiga 
p0x := 7*sqrt(3); p1x := 10.1; p2x := 13.2; p3x := 5*sqrt(3); 

p0y := 7; p1y := 5.9; p2y := 7.6; p3y := 5; 

p0z := 10; p1z := 15; p2z := 20; p3z := 22; 

b3x := (1-u)^3*p0x+3*(1-u)^2*u*p1x+(3*(1-u))*u^2*p2x+u^3*p3x; 

b3y := (1-u)^3*p0y+3*(1-u)^2*u*p1y+(3*(1-u))*u^2*p2y+u^3*p3y; 

b3z := (1-u)^3*p0z+3*(1-u)^2*u*p1z+(3*(1-u))*u^2*p2z+u^3*p3z; 

bb3 := plot3d([b3x, b3y, b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb3, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 

 

pg6 := plot3d([b3x*v+(1-v)*b3x, b3y*v-(1-v)*b3y, b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 1, v = 

0 .. 1, transparency = .25); 

pg5 := plot3d([(-1)*(b3x*v+(1-v)*b3x), b3y*v-(1-v)*b3y, b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 

1, v = 0 .. 1, transparency = .25); 

pg1 := plot3d([1/2*(b3x*v+(1-v)*b3x)-(1/2)*sqrt(3)*(b3y*v-(1-v)*b3y), 

(1/2)*sqrt(3)*(b3x*v+(1-v)*b3x)+1/2*(b3y*v-(1-v)*b3y), b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 

1, v = 0 .. 1, transparency = .25); 

pg3 := plot3d([1/2*(b3x*v+(1-v)*b3x)-(1/2)*sqrt(3)*(b3y*v-(1-v)*b3y), (-

1)*((1/2)*sqrt(3)*(b3x*v+(1-v)*b3x)+1/2*(b3y*v-(1-v)*b3y)), b3z*v+(1-v)*b3z], u = 

0 .. 1, v = 0 .. 1, transparency = .25); 

pg2 := plot3d([(-1)*(1/2*(b3x*v+(1-v)*b3x)-(1/2)*sqrt(3)*(b3y*v-(1-v)*b3y)), 

(1/2)*sqrt(3)*(b3x*v+(1-v)*b3x)+1/2*(b3y*v-(1-v)*b3y), b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 

1, v = 0 .. 1, transparency = .25); 

pg4 := plot3d([(-1)*(1/2*(b3x*v+(1-v)*b3x)-(1/2)*sqrt(3)*(b3y*v-(1-v)*b3y)), (-

1)*((1/2)*sqrt(3)*(b3x*v+(1-v)*b3x)+1/2*(b3y*v-(1-v)*b3y)), b3z*v+(1-v)*b3z], u = 

0 .. 1, v = 0 .. 1, transparency = .25); 

tutp3b := pg1, pg2, pg3, pg4, pg6, pg5, color = green; 

3. Bezier berderajat empat 
p0x := 7*sqrt(3); p1x := 12.4; p2x := 13; p3x := 8.4; p4x := 5*sqrt(3); 

p0y := 7; p1y := 7.2; p2y := 7.4; p3y := 5.2; p4y := 5; 

p0z := 10; p1z := 15; p2z := 20; p3z := 22; p4z := 22; 

b4x := (1-u)^4*p0x+4*(1-u)^3*u*p1x+6*(1-u)^2*u^2*p2x+(4*(1-u))*u^3*p3x+u^4*p4x; 

b4y := (1-u)^4*p0y+4*(1-u)^3*u*p1y+6*(1-u)^2*u^2*p2y+(4*(1-u))*u^3*p3y+u^4*p4y; 

b4z := (1-u)^4*p0z+4*(1-u)^3*u*p1z+6*(1-u)^2*u^2*p2z+(4*(1-u))*u^3*p3z+u^4*p4z; 

bb4 := plot3d([b4x, b4y, b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb4, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 

 

pg6 := plot3d([b4x*v+(1-v)*b4x, b4y*v-(1-v)*b4y, b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 

0 .. 1, transparency = .25); 
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pg5 := plot3d([(-1)*(b4x*v+(1-v)*b4x), b4y*v-(1-v)*b4y, b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 

1, v = 0 .. 1, transparency = .25); 

pg1 := plot3d([1/2*(b4x*v+(1-v)*b4x)-(1/2)*sqrt(3)*(b4y*v-(1-v)*b4y), 

(1/2)*sqrt(3)*(b4x*v+(1-v)*b4x)+1/2*(b4y*v-(1-v)*b4y), b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 

1, v = 0 .. 1, transparency = .25); 

pg3 := plot3d([1/2*(b4x*v+(1-v)*b4x)-(1/2)*sqrt(3)*(b4y*v-(1-v)*b4y), (-

1)*((1/2)*sqrt(3)*(b4x*v+(1-v)*b4x)+1/2*(b4y*v-(1-v)*b4y)), b4z*v+(1-v)*b4z], u = 

0 .. 1, v = 0 .. 1, transparency = .25); 

pg2 := plot3d([(-1)*(1/2*(b4x*v+(1-v)*b4x)-(1/2)*sqrt(3)*(b4y*v-(1-v)*b4y)), 

(1/2)*sqrt(3)*(b4x*v+(1-v)*b4x)+1/2*(b4y*v-(1-v)*b4y), b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 

1, v = 0 .. 1, transparency = .25); 

pg4 := plot3d([(-1)*(1/2*(b4x*v+(1-v)*b4x)-(1/2)*sqrt(3)*(b4y*v-(1-v)*b4y)), (-

1)*((1/2)*sqrt(3)*(b4x*v+(1-v)*b4x)+1/2*(b4y*v-(1-v)*b4y)), b4z*v+(1-v)*b4z], u = 

0 .. 1, v = 0 .. 1, transparency = .25); 

tutup4b := pg1, pg2, pg3, pg4, pg6, pg5, color = green; 

d. Prisma segi tujuh 

1. Bidang poligon tutup atas bezier 
c1 := plot3d([v*(-3.9*t+5.175)+(1-v)*(-3.9*t+5.175), v*(3.11*t+2.5)+(1-v)*(-

3.11*t-2.5), 26], t = 0 .. 1, v = 0 .. 1, color = blue, transparency = .25); 

c2 := plot3d([v*(-4.8*t+1.275)+(1-v)*(-4.8*t+1.275), v*(-t+5.61)+(1-v)*(t-5.61), 

26], t = 0 .. 1, v = 0 .. 1, color = blue, transparency = .25); 

c3 := plot3d([v*(-2.16*t-3.525)+(1-v)*(-2.16*t-3.525), v*(-4.5*t+4.6)+(1-

v)*(4.5*t-4.6), 26], t = 0 .. 1, v = 0 .. 1, color = blue, transparency = .25); 

poligon4 := c1, c2, c3; display(poligon1, scaling = constrained, color = blue, 

style = patchnogrid, labels = [x, y, z]); 

2. Bazier berderajat tiga 
p0x := 14.5; p1x := 15.7; p2x := 12.4; p3x := 10.35; 

p0y := 7; p1y := 7.6; p2y := 6; p3y := 5; 

p0z := 10; p1z := 15; p2z := 20; p3z := 22; 

b3x := (1-u)^3*p0x+3*(1-u)^2*u*p1x+(3*(1-u))*u^2*p2x+u^3*p3x; 

b3y := (1-u)^3*p0y+3*(1-u)^2*u*p1y+(3*(1-u))*u^2*p2y+u^3*p3y; 

b3z := (1-u)^3*p0z+3*(1-u)^2*u*p1z+(3*(1-u))*u^2*p2z+u^3*p3z; 

bb1 := plot3d([b3x, b3y, b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb1, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 

 

pg1 := plot3d([b3x*v+(1-v)*b3x, b3y*v-(1-v)*b3y, b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 1, v = 

0 .. 1, color = blue, transparency = .25); 

pg2 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-

v)*b3y), sin(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-v)*b3x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y), 

b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1, color = blue, transparency = .25); 

pg3 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-

v)*b3y), (-1)*(sin(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-v)*b3x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-

v)*b3y)), b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1, color = blue, transparency = 

.25); 

pg4 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-

v)*b3x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y)), 

sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-

v)*b3y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-

v)*b3x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y)), b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 

1, color = blue, transparency = .25); 

pg5 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-

v)*b3x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y)), (-

1)*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-

v)*b3y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-

v)*b3x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y))), b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 1, v = 0 

.. 1, color = blue, transparency = .25); 

pg6 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-

v)*b3x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y))-

sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-v)*b3x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-

v)*b3y)))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-

v)*b3x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y))), 

sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-

v)*b3x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-

v)*b3y)))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-
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v)*b3x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y))), b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 1, v = 0 

.. 1, color = blue, transparency = .25); 

pg7 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-

v)*b3x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y))-

sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-v)*b3x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-

v)*b3y)))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-

v)*b3x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y))), (-

1)*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-

v)*b3x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-

v)*b3y)))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-

v)*b3x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y)))), b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 1, v = 0 

.. 1, color = blue, transparency = .25); 

tutup3b := pg1, pg2, pg3, pg4, pg5, pg6, pg7; 
3. Bezier berderajat empat 
p0x := 14.5; p1x := 13.6; p2x := 14.8; p3x := 11.8; p4x := 10.35; 

p0y := 7; p1y := 6.6; p2y := 7.2; p3y := 5.8; p4y := 5; 

p0z := 10; p1z := 15; p2z := 20; p3z := 22; p4z := 22; 

b4x := (1-u)^4*p0x+4*(1-u)^3*u*p1x+6*(1-u)^2*u^2*p2x+(4*(1-u))*u^3*p3x+u^4*p4x; 

b4y := (1-u)^4*p0y+4*(1-u)^3*u*p1y+6*(1-u)^2*u^2*p2y+(4*(1-u))*u^3*p3y+u^4*p4y; 

b4z := (1-u)^4*p0z+4*(1-u)^3*u*p1z+6*(1-u)^2*u^2*p2z+(4*(1-u))*u^3*p3z+u^4*p4z; 

bb4 := plot3d([b4x, b4y, b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); display(bb4); 

 

pg1 := plot3d([b4x*v+(1-v)*b4x, b4y*v-(1-v)*b4y, b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 

0 .. 1, color = blue, transparency = .25); 

pg2 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-

v)*b4y), sin(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-v)*b4x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y), 

b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1, color = blue, transparency = .25); 

pg3 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-

v)*b4y), (-1)*(sin(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-v)*b4x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-

v)*b4y)), b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1, color = blue, transparency = 

.25); 

pg4 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-

v)*b4x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y)), 

sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-

v)*b4y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-

v)*b4x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y)), b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 

1, color = blue, transparency = .25); 

pg5 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-

v)*b4x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y)), (-

1)*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-

v)*b4y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-

v)*b4x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y))), b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 0 

.. 1, color = blue, transparency = .25); 

pg6 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-

v)*b4x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y))-

sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-v)*b4x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-

v)*b4y)))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-

v)*b4x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y))), 

sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-

v)*b4x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-

v)*b4y)))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-

v)*b4x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y))), b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 0 

.. 1, color = blue, transparency = .25); 

pg7 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-

v)*b4x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y))-

sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-v)*b4x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-

v)*b4y)))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-

v)*b4x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y))), (-

1)*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-

v)*b4x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-
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v)*b4y)))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-

v)*b4x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y)))), b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 0 

.. 1, color = blue, transparency = .25); 

tutup4b := pg1, pg2, pg3, pg4, pg5, pg6, pg7; 
e. Prisma segi delapan 

1. Bidang poligon tutup atas bezier 
c1 := plot3d([v*(-2.5*sqrt(2)*t+6)+(1-v)*(-2.5*sqrt(2)*t+6), 

v*(2.5*sqrt(2)*t+2.5)+(1-v)*(-2.5*sqrt(2)*t-2.5), 26], t = 0 .. 1, v = 0 .. 1, 

transparency = .25); 

c2 := plot3d([v*(2.5*sqrt(2)*t-6)+(1-v)*(2.5*sqrt(2)*t-6), v*(-2.5*sqrt(2)*t-

2.5)+(1-v)*(2.5*sqrt(2)*t+2.5), 26], t = 0 .. 1, v = 0 .. 1, transparency = .25); 

c3 := plot3d([v*(-5*t+2.5)+(1-v)*(-5*t+2.5), -6*v+(1-v)*6, 26], t = 0 .. 1, v = 0 

.. 1, transparency = .25); 

poligon4 := c1, c2, c3, scaling = constrained, color = purple, style = 

patchnogrid; 

2. Bazier berderajat tiga 
p0x := 16.8; p1x := 16.2; p2x := 13.4; p3x := 12; 

p0y := 7; p1y := 6.8; p2y := 5.8; p3y := 5; 

p0z := 10; p1z := 15; p2z := 20; p3z := 22; 

b3x := (1-u)^3*p0x+3*(1-u)^2*u*p1x+(3*(1-u))*u^2*p2x+u^3*p3x; 

b3y := (1-u)^3*p0y+3*(1-u)^2*u*p1y+(3*(1-u))*u^2*p2y+u^3*p3y; 

b3z := (1-u)^3*p0z+3*(1-u)^2*u*p1z+(3*(1-u))*u^2*p2z+u^3*p3z; 

bb3 := plot3d([b3x, b3y, b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb3, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 

 

pg6 := plot3d([b3x*v+(1-v)*b3x, b3y*v-(1-v)*b3y, b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 1, v = 

0 .. 1, transparency = .25); 

pg5 := plot3d([(-1)*(b3x*v+(1-v)*b3x), b3y*v-(1-v)*b3y, b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 

1, v = 0 .. 1, transparency = .25); 

pg4 := plot3d([(1/2)*sqrt(2)*(b3x*v+(1-v)*b3x)-(1/2)*sqrt(2)*(b3y*v-(1-v)*b3y), 

(1/2)*sqrt(2)*(b3x*v+(1-v)*b3x)+(1/2)*sqrt(2)*(b3y*v-(1-v)*b3y), b3z*v+(1-v)*b3z], 

u = 0 .. 1, v = 0 .. 1, transparency = .25); 

pg3 := plot3d([(1/2)*sqrt(2)*(b3x*v+(1-v)*b3x)-(1/2)*sqrt(2)*(b3y*v-(1-v)*b3y), -

(1/2)*sqrt(2)*(b3x*v+(1-v)*b3x)-(1/2)*sqrt(2)*(b3y*v-(1-v)*b3y), b3z*v+(1-v)*b3z], 

u = 0 .. 1, v = 0 .. 1, transparency = .25); 

pg2 := plot3d([-(1/2)*sqrt(2)*(b3x*v+(1-v)*b3x)+(1/2)*sqrt(2)*(b3y*v-(1-v)*b3y), 

(1/2)*sqrt(2)*(b3x*v+(1-v)*b3x)+(1/2)*sqrt(2)*(b3y*v-(1-v)*b3y), b3z*v+(1-v)*b3z], 

u = 0 .. 1, v = 0 .. 1, transparency = .25); 

pg1 := plot3d([-(1/2)*sqrt(2)*(b3x*v+(1-v)*b3x)+(1/2)*sqrt(2)*(b3y*v-(1-v)*b3y), -

(1/2)*sqrt(2)*(b3x*v+(1-v)*b3x)-(1/2)*sqrt(2)*(b3y*v-(1-v)*b3y), b3z*v+(1-v)*b3z], 

u = 0 .. 1, v = 0 .. 1, transparency = .25); 

pg7 := plot3d([(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b3x*v+(1-v)*b3x)-

(1/2)*sqrt(2)*(b3y*v-(1-v)*b3y))-(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b3x*v+(1-

v)*b3x)+(1/2)*sqrt(2)*(b3y*v-(1-v)*b3y)), (1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b3x*v+(1-

v)*b3x)-(1/2)*sqrt(2)*(b3y*v-(1-v)*b3y))+(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b3x*v+(1-

v)*b3x)+(1/2)*sqrt(2)*(b3y*v-(1-v)*b3y)), b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 

1, transparency = .25); 

pg8 := plot3d([(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b3x*v+(1-v)*b3x)-

(1/2)*sqrt(2)*(b3y*v-(1-v)*b3y))-(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b3x*v+(1-

v)*b3x)+(1/2)*sqrt(2)*(b3y*v-(1-v)*b3y)), -(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b3x*v+(1-

v)*b3x)-(1/2)*sqrt(2)*(b3y*v-(1-v)*b3y))-(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b3x*v+(1-

v)*b3x)+(1/2)*sqrt(2)*(b3y*v-(1-v)*b3y)), b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 

1, transparency = .25); 

tutup3b := pg6, pg5, pg4, pg3, pg2, pg1, pg7, pg8, color = purple; 

3. Bezier berderajat empat 
p0x := 16.8; p1x := 15.6; p2x := 15; p3x := 17.75; p4x := 12; 

p0y := 7; p1y := 6.8; p2y := 6.2; p3y := 7.5; p4y := 5; 

p0z := 10; p1z := 15; p2z := 20; p3z := 24; p4z := 22; 

b4x := (1-u)^4*p0x+4*(1-u)^3*u*p1x+6*(1-u)^2*u^2*p2x+(4*(1-u))*u^3*p3x+u^4*p4x; 

b4y := (1-u)^4*p0y+4*(1-u)^3*u*p1y+6*(1-u)^2*u^2*p2y+(4*(1-u))*u^3*p3y+u^4*p4y; 

b4z := (1-u)^4*p0z+4*(1-u)^3*u*p1z+6*(1-u)^2*u^2*p2z+(4*(1-u))*u^3*p3z+u^4*p4z; 

bb4 := plot3d([b4x, b4y, b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb4, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 

 

pg6 := plot3d([b4x*v+(1-v)*b4x, b4y*v-(1-v)*b4y, b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 

0 .. 1, transparency = .25); 
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pg5 := plot3d([(-1)*(b4x*v+(1-v)*b4x), b4y*v-(1-v)*b4y, b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 

1, v = 0 .. 1, transparency = .25); 

pg4 := plot3d([(1/2)*sqrt(2)*(b4x*v+(1-v)*b4x)-(1/2)*sqrt(2)*(b4y*v-(1-v)*b4y), 

(1/2)*sqrt(2)*(b4x*v+(1-v)*b4x)+(1/2)*sqrt(2)*(b4y*v-(1-v)*b4y), b4z*v+(1-v)*b4z], 

u = 0 .. 1, v = 0 .. 1, transparency = .25); 

pg3 := plot3d([(1/2)*sqrt(2)*(b4x*v+(1-v)*b4x)-(1/2)*sqrt(2)*(b4y*v-(1-v)*b4y), -

(1/2)*sqrt(2)*(b4x*v+(1-v)*b4x)-(1/2)*sqrt(2)*(b4y*v-(1-v)*b4y), b4z*v+(1-v)*b4z], 

u = 0 .. 1, v = 0 .. 1, transparency = .25); 

pg2 := plot3d([-(1/2)*sqrt(2)*(b4x*v+(1-v)*b4x)+(1/2)*sqrt(2)*(b4y*v-(1-v)*b4y), 

(1/2)*sqrt(2)*(b4x*v+(1-v)*b4x)+(1/2)*sqrt(2)*(b4y*v-(1-v)*b4y), b4z*v+(1-v)*b4z], 

u = 0 .. 1, v = 0 .. 1, transparency = .25); 

pg1 := plot3d([-(1/2)*sqrt(2)*(b4x*v+(1-v)*b4x)+(1/2)*sqrt(2)*(b4y*v-(1-v)*b4y), -

(1/2)*sqrt(2)*(b4x*v+(1-v)*b4x)-(1/2)*sqrt(2)*(b4y*v-(1-v)*b4y), b4z*v+(1-v)*b4z], 

u = 0 .. 1, v = 0 .. 1, transparency = .25); 

pg7 := plot3d([(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b4x*v+(1-v)*b4x)-

(1/2)*sqrt(2)*(b4y*v-(1-v)*b4y))-(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b4x*v+(1-

v)*b4x)+(1/2)*sqrt(2)*(b4y*v-(1-v)*b4y)), (1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b4x*v+(1-

v)*b4x)-(1/2)*sqrt(2)*(b4y*v-(1-v)*b4y))+(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b4x*v+(1-

v)*b4x)+(1/2)*sqrt(2)*(b4y*v-(1-v)*b4y)), b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 

1, transparency = .25); 

pg8 := plot3d([(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b4x*v+(1-v)*b4x)-

(1/2)*sqrt(2)*(b4y*v-(1-v)*b4y))-(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b4x*v+(1-

v)*b4x)+(1/2)*sqrt(2)*(b4y*v-(1-v)*b4y)), -(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b4x*v+(1-

v)*b4x)-(1/2)*sqrt(2)*(b4y*v-(1-v)*b4y))-(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b4x*v+(1-

v)*b4x)+(1/2)*sqrt(2)*(b4y*v-(1-v)*b4y)), b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 

1, transparency = .25); 

tutup4b := pg1, pg2, pg3, pg4, pg5, pg6, pg7, pg8, color = purple; 

B.7 Deformasi prisma tutup dilatasi dan Bezier bagian atas 

a. Prisma segi empat 

1. Bazier berderajat tiga 
p0x := 5; p1x := 6; p2x := 2.7; p3x := 2.5; 

p0y := 5; p1y := 6; p2y := 2.7; p3y := 2.5; 

p0z := 22; p1z := 23.5; p2z := 25; p3z := 26; 

b3x := (1-u)^3*p0x+3*(1-u)^2*u*p1x+(3*(1-u))*u^2*p2x+u^3*p3x; 

b3y := (1-u)^3*p0y+3*(1-u)^2*u*p1y+(3*(1-u))*u^2*p2y+u^3*p3y; 

b3z := (1-u)^3*p0z+3*(1-u)^2*u*p1z+(3*(1-u))*u^2*p2z+u^3*p3z; 

bb3 := plot3d([b3x, b3y, b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb3, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 

 

pg1 := plot3d([b3x*v+(1-v)*b3x, b3y*v-(1-v)*b3y, b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 1, v = 

0 .. 1, color = red, transparency = .25); 

pg2 := plot3d([(-1)*(b3x*v+(1-v)*b3x), b3y*v-(1-v)*b3y, b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 

1, v = 0 .. 1, color = red, transparency = .25); 

pg3 := plot3d([(-1)*(b3y*v-(1-v)*b3y), b3x*v+(1-v)*b3x, b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 

1, v = 0 .. 1, color = red, transparency = .25); 

pg4 := plot3d([b3y*v-(1-v)*b3y, (-1)*(b3x*v+(1-v)*b3x), b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 

1, v = 0 .. 1, color = red, transparency = .25); 

tutup3a := pg1, pg2, pg3, pg4; 

2. Bezier berderajat empat 
p0x := 5; p1x := 6.8; p2x := 4.8; p3x := 3.6; p4x := 2.5; 

p0y := 5; p1y := 6.8; p2y := 4.8; p3y := 3.6; p4y := 2.5; 

p0z := 22; p1z := 28; p2z := 24; p3z := 25; p4z := 26; 

b4x := (1-u)^4*p0x+4*(1-u)^3*u*p1x+6*(1-u)^2*u^2*p2x+(4*(1-u))*u^3*p3x+u^4*p4x; 

b4y := (1-u)^4*p0y+4*(1-u)^3*u*p1y+6*(1-u)^2*u^2*p2y+(4*(1-u))*u^3*p3y+u^4*p4y; 

b4z := (1-u)^4*p0z+4*(1-u)^3*u*p1z+6*(1-u)^2*u^2*p2z+(4*(1-u))*u^3*p3z+u^4*p4z; 

bb4 := plot3d([b4x, b4y, b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb4, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 

 

ph1 := plot3d([b4x*v+(1-v)*b4x, b4y*v-(1-v)*b4y, b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 

0 .. 1, transparency = .25); 

ph2 := plot3d([(-1)*(b4x*v+(1-v)*b4x), b4y*v-(1-v)*b4y, b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 

1, v = 0 .. 1, transparency = .25); 

ph3 := plot3d([(-1)*(b4y*v-(1-v)*b4y), b4x*v+(1-v)*b4x, b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 

1, v = 0 .. 1, transparency = .25); 

ph4 := plot3d([b4y*v-(1-v)*b4y, (-1)*(b4x*v+(1-v)*b4x), b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 

1, v = 0 .. 1, transparency = .25); 

tutup4a := ph1, ph2, ph3, ph4; 

b. Prisma segi lima 
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1. Bazier berderajat tiga 
p0x := 6.8; p1x := 7; p2x := 3.2; p3x := 3.4; 

p0y := 5; p1y := 5.2; p2y := 2.3; p3y := 2.5; 

p0z := 22; p1z := 21; p2z := 26; p3z := 26; 

b3x := (1-u)^3*p0x+3*(1-u)^2*u*p1x+(3*(1-u))*u^2*p2x+u^3*p3x; 

b3y := (1-u)^3*p0y+3*(1-u)^2*u*p1y+(3*(1-u))*u^2*p2y+u^3*p3y; 

b3z := (1-u)^3*p0z+3*(1-u)^2*u*p1z+(3*(1-u))*u^2*p2z+u^3*p3z; 

bb3 := plot3d([b3x, b3y, b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb3, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 

 

pg1 := plot3d([b3x*v+(1-v)*b3x, b3y*v-(1-v)*b3y, b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 1, v = 

0 .. 1, transparency = .25); 

pg2 := plot3d([cos(2*Pi*(1/5))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-sin(2*Pi*(1/5))*(b3y*v-(1-

v)*b3y), sin(2*Pi*(1/5))*(b3x*v+(1-v)*b3x)+cos(2*Pi*(1/5))*(b3y*v-(1-v)*b3y), 

b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1, transparency = .25); 

pg3 := plot3d([cos(2*Pi*(1/5))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-sin(2*Pi*(1/5))*(b3y*v-(1-

v)*b3y), (-1)*(sin(2*Pi*(1/5))*(b3x*v+(1-v)*b3x)+cos(2*Pi*(1/5))*(b3y*v-(1-

v)*b3y)), b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1, transparency = .25); 

pg4 := plot3d([cos(2*Pi*(1/5))*(cos(2*Pi*(1/5))*(b3x*v+(1-

v)*b3x)+sin(2*Pi*(1/5))*(b3y*v-(1-v)*b3y))-

sin(2*Pi*(1/5))*(sin(2*Pi*(1/5))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-cos(2*Pi*(1/5))*(b3y*v-(1-

v)*b3y)), sin(2*Pi*(1/5))*(cos(2*Pi*(1/5))*(b3x*v+(1-

v)*b3x)+sin(2*Pi*(1/5))*(b3y*v-(1-

v)*b3y))+cos(2*Pi*(1/5))*(sin(2*Pi*(1/5))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-

cos(2*Pi*(1/5))*(b3y*v-(1-v)*b3y)), b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1, 

transparency = .25); 

pg5 := plot3d([cos(2*Pi*(1/5))*(cos(2*Pi*(1/5))*(b3x*v+(1-

v)*b3x)+sin(2*Pi*(1/5))*(b3y*v-(1-v)*b3y))-

sin(2*Pi*(1/5))*(sin(2*Pi*(1/5))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-cos(2*Pi*(1/5))*(b3y*v-(1-

v)*b3y)), -sin(2*Pi*(1/5))*(cos(2*Pi*(1/5))*(b3x*v+(1-

v)*b3x)+sin(2*Pi*(1/5))*(b3y*v-(1-v)*b3y))-

cos(2*Pi*(1/5))*(sin(2*Pi*(1/5))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-cos(2*Pi*(1/5))*(b3y*v-(1-

v)*b3y)), b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1, transparency = .25); 

tutup3a := pg1, pg2, pg3, pg4, pg5, color = yellow; 
2. Bezier berderajat empat 
p0x := 6.8; p1x := 6.6; p2x := 6.4; p3x := 3.8; p4x := 3.4; 

p0y := 5; p1y := 4.8; p2y := 4.7; p3y := 2.8; p4y := 2.5; 

p0z := 22; p1z := 23; p2z := 23; p3z := 24; p4z := 26; 

b4x := (1-u)^4*p0x+4*(1-u)^3*u*p1x+6*(1-u)^2*u^2*p2x+(4*(1-u))*u^3*p3x+u^4*p4x; 

b4y := (1-u)^4*p0y+4*(1-u)^3*u*p1y+6*(1-u)^2*u^2*p2y+(4*(1-u))*u^3*p3y+u^4*p4y; 

b4z := (1-u)^4*p0z+4*(1-u)^3*u*p1z+6*(1-u)^2*u^2*p2z+(4*(1-u))*u^3*p3z+u^4*p4z; 

bb4 := plot3d([b4x, b4y, b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); display(bb4); 

 

pg1 := plot3d([b4x*v+(1-v)*b4x, b4y*v-(1-v)*b4y, b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 

0 .. 1, transparency = .25); 

pg2 := plot3d([cos(2*Pi*(1/5))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-sin(2*Pi*(1/5))*(b4y*v-(1-

v)*b4y), sin(2*Pi*(1/5))*(b4x*v+(1-v)*b4x)+cos(2*Pi*(1/5))*(b4y*v-(1-v)*b4y), 

b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1, transparency = .25); 

pg3 := plot3d([cos(2*Pi*(1/5))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-sin(2*Pi*(1/5))*(b4y*v-(1-

v)*b4y), (-1)*(sin(2*Pi*(1/5))*(b4x*v+(1-v)*b4x)+cos(2*Pi*(1/5))*(b4y*v-(1-

v)*b4y)), b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1, transparency = .25); 

pg4 := plot3d([cos(2*Pi*(1/5))*(cos(2*Pi*(1/5))*(b4x*v+(1-

v)*b4x)+sin(2*Pi*(1/5))*(b4y*v-(1-v)*b4y))-

sin(2*Pi*(1/5))*(sin(2*Pi*(1/5))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-cos(2*Pi*(1/5))*(b4y*v-(1-

v)*b4y)), sin(2*Pi*(1/5))*(cos(2*Pi*(1/5))*(b4x*v+(1-

v)*b4x)+sin(2*Pi*(1/5))*(b4y*v-(1-

v)*b4y))+cos(2*Pi*(1/5))*(sin(2*Pi*(1/5))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-

cos(2*Pi*(1/5))*(b4y*v-(1-v)*b4y)), b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1, 

transparency = .25); 

pg5 := plot3d([cos(2*Pi*(1/5))*(cos(2*Pi*(1/5))*(b4x*v+(1-

v)*b4x)+sin(2*Pi*(1/5))*(b4y*v-(1-v)*b4y))-

sin(2*Pi*(1/5))*(sin(2*Pi*(1/5))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-cos(2*Pi*(1/5))*(b4y*v-(1-

v)*b4y)), -sin(2*Pi*(1/5))*(cos(2*Pi*(1/5))*(b4x*v+(1-

v)*b4x)+sin(2*Pi*(1/5))*(b4y*v-(1-v)*b4y))-

cos(2*Pi*(1/5))*(sin(2*Pi*(1/5))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-cos(2*Pi*(1/5))*(b4y*v-(1-

v)*b4y)), b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1, transparency = .25); 

tutup4a := pg1, pg2, pg3, pg4, pg5, color = yellow; 

c. Prisma segi enam 
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1. Bazier berderajat tiga 
p0x := 5*sqrt(3); p1x := 9.1; p2x := 5.2; p3x := 2.5*sqrt(3); 

p0y := 5; p1y := 5.3; p2y := 3; p3y := 2.5; 

p0z := 22; p1z := 23; p2z := 28; p3z := 26; 

b3x := (1-u)^3*p0x+3*(1-u)^2*u*p1x+(3*(1-u))*u^2*p2x+u^3*p3x; 

b3y := (1-u)^3*p0y+3*(1-u)^2*u*p1y+(3*(1-u))*u^2*p2y+u^3*p3y; 

b3z := (1-u)^3*p0z+3*(1-u)^2*u*p1z+(3*(1-u))*u^2*p2z+u^3*p3z; 

bb3 := plot3d([b3x, b3y, b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb3, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 

 

pg6 := plot3d([b3x*v+(1-v)*b3x, b3y*v-(1-v)*b3y, b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 1, v = 

0 .. 1, transparency = .25); 

pg5 := plot3d([(-1)*(b3x*v+(1-v)*b3x), b3y*v-(1-v)*b3y, b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 

1, v = 0 .. 1, transparency = .25); 

pg1 := plot3d([1/2*(b3x*v+(1-v)*b3x)-(1/2)*sqrt(3)*(b3y*v-(1-v)*b3y), 

(1/2)*sqrt(3)*(b3x*v+(1-v)*b3x)+1/2*(b3y*v-(1-v)*b3y), b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 

1, v = 0 .. 1, transparency = .25); 

pg3 := plot3d([1/2*(b3x*v+(1-v)*b3x)-(1/2)*sqrt(3)*(b3y*v-(1-v)*b3y), (-

1)*((1/2)*sqrt(3)*(b3x*v+(1-v)*b3x)+1/2*(b3y*v-(1-v)*b3y)), b3z*v+(1-v)*b3z], u = 

0 .. 1, v = 0 .. 1, transparency = .25); 

pg2 := plot3d([(-1)*(1/2*(b3x*v+(1-v)*b3x)-(1/2)*sqrt(3)*(b3y*v-(1-v)*b3y)), 

(1/2)*sqrt(3)*(b3x*v+(1-v)*b3x)+1/2*(b3y*v-(1-v)*b3y), b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 

1, v = 0 .. 1, transparency = .25); 

pg4 := plot3d([(-1)*(1/2*(b3x*v+(1-v)*b3x)-(1/2)*sqrt(3)*(b3y*v-(1-v)*b3y)), (-

1)*((1/2)*sqrt(3)*(b3x*v+(1-v)*b3x)+1/2*(b3y*v-(1-v)*b3y)), b3z*v+(1-v)*b3z], u = 

0 .. 1, v = 0 .. 1, transparency = .25); 

tutup3a := pg1, pg2, pg3, pg4, pg6, pg5, color = green; 

2. Bezier berderajat empat 
p0x := 5*sqrt(3); p1x := 9; p2x := 9.2; p3x := 5.2; p4x := 2.5*sqrt(3); 

p0y := 5; p1y := 5.2; p2y := 5.5; p3y := 3; p4y := 2.5; 

p0z := 22; p1z := 20; p2z := 25; p3z := 25; p4z := 26; 

b4x := (1-u)^4*p0x+4*(1-u)^3*u*p1x+6*(1-u)^2*u^2*p2x+(4*(1-u))*u^3*p3x+u^4*p4x; 

b4y := (1-u)^4*p0y+4*(1-u)^3*u*p1y+6*(1-u)^2*u^2*p2y+(4*(1-u))*u^3*p3y+u^4*p4y; 

b4z := (1-u)^4*p0z+4*(1-u)^3*u*p1z+6*(1-u)^2*u^2*p2z+(4*(1-u))*u^3*p3z+u^4*p4z; 

bb4 := plot3d([b4x, b4y, b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb4, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 

 

pg6 := plot3d([b4x*v+(1-v)*b4x, b4y*v-(1-v)*b4y, b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 

0 .. 1, transparency = .25); 

pg5 := plot3d([(-1)*(b4x*v+(1-v)*b4x), b4y*v-(1-v)*b4y, b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 

1, v = 0 .. 1, transparency = .25); 

pg1 := plot3d([1/2*(b4x*v+(1-v)*b4x)-(1/2)*sqrt(3)*(b4y*v-(1-v)*b4y), 

(1/2)*sqrt(3)*(b4x*v+(1-v)*b4x)+1/2*(b4y*v-(1-v)*b4y), b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 

1, v = 0 .. 1, transparency = .25); 

pg3 := plot3d([1/2*(b4x*v+(1-v)*b4x)-(1/2)*sqrt(3)*(b4y*v-(1-v)*b4y), (-

1)*((1/2)*sqrt(3)*(b4x*v+(1-v)*b4x)+1/2*(b4y*v-(1-v)*b4y)), b4z*v+(1-v)*b4z], u = 

0 .. 1, v = 0 .. 1, transparency = .25); 

pg2 := plot3d([(-1)*(1/2*(b4x*v+(1-v)*b4x)-(1/2)*sqrt(3)*(b4y*v-(1-v)*b4y)), 

(1/2)*sqrt(3)*(b4x*v+(1-v)*b4x)+1/2*(b4y*v-(1-v)*b4y), b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 

1, v = 0 .. 1, transparency = .25); 

pg4 := plot3d([(-1)*(1/2*(b4x*v+(1-v)*b4x)-(1/2)*sqrt(3)*(b4y*v-(1-v)*b4y)), (-

1)*((1/2)*sqrt(3)*(b4x*v+(1-v)*b4x)+1/2*(b4y*v-(1-v)*b4y)), b4z*v+(1-v)*b4z], u = 

0 .. 1, v = 0 .. 1, transparency = .25); 

tutup4a := pg1, pg2, pg3, pg4, pg6, pg5, color = green; 

d. Prisma segi tujuh 

1. Bezier berderajat tiga 
p0x := 10.35; p1x := 13.7; p2x := 6; p3x := 5.175; 

p0y := 5; p1y := 6.6; p2y := 3; p3y := 2.5; 

p0z := 22; p1z := 20; p2z := 27; p3z := 26; 

b3x := (1-u)^3*p0x+3*(1-u)^2*u*p1x+(3*(1-u))*u^2*p2x+u^3*p3x; 

b3y := (1-u)^3*p0y+3*(1-u)^2*u*p1y+(3*(1-u))*u^2*p2y+u^3*p3y; 

b3z := (1-u)^3*p0z+3*(1-u)^2*u*p1z+(3*(1-u))*u^2*p2z+u^3*p3z; 

bb1 := plot3d([b3x, b3y, b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb1, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 

 

pg1 := plot3d([b3x*v+(1-v)*b3x, b3y*v-(1-v)*b3y, b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 1, v = 

0 .. 1, color = blue, transparency = .25); 
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pg2 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-

v)*b3y), sin(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-v)*b3x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y), 

b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1, color = blue, transparency = .25); 

pg3 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-

v)*b3y), (-1)*(sin(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-v)*b3x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-

v)*b3y)), b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1, color = blue, transparency = 

.25); 

pg4 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-

v)*b3x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y)), 

sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-

v)*b3y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-

v)*b3x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y)), b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 

1, color = blue, transparency = .25); 

pg5 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-

v)*b3x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y)), (-

1)*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-

v)*b3y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-

v)*b3x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y))), b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 1, v = 0 

.. 1, color = blue, transparency = .25); 

pg6 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-

v)*b3x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y))-

sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-v)*b3x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-

v)*b3y)))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-

v)*b3x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y))), 

sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-

v)*b3x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-

v)*b3y)))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-

v)*b3x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y))), b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 1, v = 0 

.. 1, color = blue, transparency = .25); 

pg7 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-

v)*b3x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y))-

sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-v)*b3x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-

v)*b3y)))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-

v)*b3x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y))), (-

1)*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-

v)*b3x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-

v)*b3y)))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-v)*b3x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b3x*v+(1-

v)*b3x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b3y*v-(1-v)*b3y)))), b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 1, v = 0 

.. 1, color = blue, transparency = .25); 

tutup3a := pg1, pg2, pg3, pg4, pg5, pg6, pg7; 
2. Bezier berderajat empat 
p0x := 10.35; p1x := 10.4; p2x := 9.4; p3x := 5.8; p4x := 5.175; 

p0y := 5; p1y := 5; p2y := 4.6; p3y := 2.8; p4y := 2.5; 

p0z := 22; p1z := 25; p2z := 20; p3z := 28; p4z := 26; 

b4x := (1-u)^4*p0x+4*(1-u)^3*u*p1x+6*(1-u)^2*u^2*p2x+(4*(1-u))*u^3*p3x+u^4*p4x; 

b4y := (1-u)^4*p0y+4*(1-u)^3*u*p1y+6*(1-u)^2*u^2*p2y+(4*(1-u))*u^3*p3y+u^4*p4y; 

b4z := (1-u)^4*p0z+4*(1-u)^3*u*p1z+6*(1-u)^2*u^2*p2z+(4*(1-u))*u^3*p3z+u^4*p4z; 

bb4 := plot3d([b4x, b4y, b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); display(bb4); 

 

pg1 := plot3d([b4x*v+(1-v)*b4x, b4y*v-(1-v)*b4y, b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 

0 .. 1, color = blue, transparency = .25); 

pg2 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-

v)*b4y), sin(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-v)*b4x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y), 

b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1, color = blue, transparency = .25); 

pg3 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-

v)*b4y), (-1)*(sin(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-v)*b4x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-

v)*b4y)), b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 1, color = blue, transparency = 

.25); 

pg4 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-

v)*b4x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y)), 

sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-
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v)*b4y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-

v)*b4x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y)), b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 

1, color = blue, transparency = .25); 

pg5 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-

v)*b4x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y)), (-

1)*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-

v)*b4y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-

v)*b4x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y))), b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 0 

.. 1, color = blue, transparency = .25); 

pg6 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-

v)*b4x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y))-

sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-v)*b4x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-

v)*b4y)))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-

v)*b4x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y))), 

sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-

v)*b4x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-

v)*b4y)))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-

v)*b4x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y))), b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 0 

.. 1, color = blue, transparency = .25); 

pg7 := plot3d([cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-

v)*b4x)-sin(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y))-

sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-v)*b4x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-

v)*b4y)))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-

v)*b4x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y))), (-

1)*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y))-sin(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-

v)*b4x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-

v)*b4y)))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(cos(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-v)*b4x)-

sin(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y))+cos(2*Pi*(1/7))*(sin(2*Pi*(1/7))*(b4x*v+(1-

v)*b4x)+cos(2*Pi*(1/7))*(b4y*v-(1-v)*b4y)))), b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 0 

.. 1, color = blue, transparency = .25); 

tutup4a := pg1, pg2, pg3, pg4, pg5, pg6, pg7; 
e. Prisma segi delapan 

1. Bazier berderajat tiga 
p0x := 12; p1x := 12.6; p2x := 6.2; p3x := 6; 

p0y := 5; p1y := 5.2; p2y := 2.8; p3y := 2.5; 

p0z := 22; p1z := 23; p2z := 26; p3z := 26; 

b3x := (1-u)^3*p0x+3*(1-u)^2*u*p1x+(3*(1-u))*u^2*p2x+u^3*p3x; 

b3y := (1-u)^3*p0y+3*(1-u)^2*u*p1y+(3*(1-u))*u^2*p2y+u^3*p3y; 

b3z := (1-u)^3*p0z+3*(1-u)^2*u*p1z+(3*(1-u))*u^2*p2z+u^3*p3z; 

bb3 := plot3d([b3x, b3y, b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb3, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 

 

pg6 := plot3d([b3x*v+(1-v)*b3x, b3y*v-(1-v)*b3y, b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 1, v = 

0 .. 1, transparency = .25); 

pg5 := plot3d([(-1)*(b3x*v+(1-v)*b3x), b3y*v-(1-v)*b3y, b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 

1, v = 0 .. 1, transparency = .25); 

pg4 := plot3d([(1/2)*sqrt(2)*(b3x*v+(1-v)*b3x)-(1/2)*sqrt(2)*(b3y*v-(1-v)*b3y), 

(1/2)*sqrt(2)*(b3x*v+(1-v)*b3x)+(1/2)*sqrt(2)*(b3y*v-(1-v)*b3y), b3z*v+(1-v)*b3z], 

u = 0 .. 1, v = 0 .. 1, transparency = .25); 

pg3 := plot3d([(1/2)*sqrt(2)*(b3x*v+(1-v)*b3x)-(1/2)*sqrt(2)*(b3y*v-(1-v)*b3y), -

(1/2)*sqrt(2)*(b3x*v+(1-v)*b3x)-(1/2)*sqrt(2)*(b3y*v-(1-v)*b3y), b3z*v+(1-v)*b3z], 

u = 0 .. 1, v = 0 .. 1, transparency = .25); 

pg2 := plot3d([-(1/2)*sqrt(2)*(b3x*v+(1-v)*b3x)+(1/2)*sqrt(2)*(b3y*v-(1-v)*b3y), 

(1/2)*sqrt(2)*(b3x*v+(1-v)*b3x)+(1/2)*sqrt(2)*(b3y*v-(1-v)*b3y), b3z*v+(1-v)*b3z], 

u = 0 .. 1, v = 0 .. 1, transparency = .25); 

pg1 := plot3d([-(1/2)*sqrt(2)*(b3x*v+(1-v)*b3x)+(1/2)*sqrt(2)*(b3y*v-(1-v)*b3y), -

(1/2)*sqrt(2)*(b3x*v+(1-v)*b3x)-(1/2)*sqrt(2)*(b3y*v-(1-v)*b3y), b3z*v+(1-v)*b3z], 

u = 0 .. 1, v = 0 .. 1, transparency = .25); 

pg7 := plot3d([(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b3x*v+(1-v)*b3x)-

(1/2)*sqrt(2)*(b3y*v-(1-v)*b3y))-(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b3x*v+(1-

v)*b3x)+(1/2)*sqrt(2)*(b3y*v-(1-v)*b3y)), (1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b3x*v+(1-

v)*b3x)-(1/2)*sqrt(2)*(b3y*v-(1-v)*b3y))+(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b3x*v+(1-
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v)*b3x)+(1/2)*sqrt(2)*(b3y*v-(1-v)*b3y)), b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 

1, transparency = .25); 

pg8 := plot3d([(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b3x*v+(1-v)*b3x)-

(1/2)*sqrt(2)*(b3y*v-(1-v)*b3y))-(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b3x*v+(1-

v)*b3x)+(1/2)*sqrt(2)*(b3y*v-(1-v)*b3y)), -(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b3x*v+(1-

v)*b3x)-(1/2)*sqrt(2)*(b3y*v-(1-v)*b3y))-(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b3x*v+(1-

v)*b3x)+(1/2)*sqrt(2)*(b3y*v-(1-v)*b3y)), b3z*v+(1-v)*b3z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 

1, transparency = .25); 

tutup3a := pg6, pg5, pg4, pg3, pg2, pg1, pg7, pg8, color = purple; 

2. Bezier berderajat empat 
p0x := 12; p1x := 13.6; p2x := 15; p3x := 6.75; p4x := 6; 

p0y := 5; p1y := 6; p2y := 6; p3y := 3; p4y := 2.5; 

p0z := 22; p1z := 20; p2z := 24; p3z := 28; p4z := 26; 

b4x := (1-u)^4*p0x+4*(1-u)^3*u*p1x+6*(1-u)^2*u^2*p2x+(4*(1-u))*u^3*p3x+u^4*p4x; 

b4y := (1-u)^4*p0y+4*(1-u)^3*u*p1y+6*(1-u)^2*u^2*p2y+(4*(1-u))*u^3*p3y+u^4*p4y; 

b4z := (1-u)^4*p0z+4*(1-u)^3*u*p1z+6*(1-u)^2*u^2*p2z+(4*(1-u))*u^3*p3z+u^4*p4z; 

bb4 := plot3d([b4x, b4y, b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 2*Pi); 

display(bb4, labels = [x, y, z], scaling = constrained); 

 

pg6 := plot3d([b4x*v+(1-v)*b4x, b4y*v-(1-v)*b4y, b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 

0 .. 1, transparency = .25); 

pg5 := plot3d([(-1)*(b4x*v+(1-v)*b4x), b4y*v-(1-v)*b4y, b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 

1, v = 0 .. 1, transparency = .25); 

pg4 := plot3d([(1/2)*sqrt(2)*(b4x*v+(1-v)*b4x)-(1/2)*sqrt(2)*(b4y*v-(1-v)*b4y), 

(1/2)*sqrt(2)*(b4x*v+(1-v)*b4x)+(1/2)*sqrt(2)*(b4y*v-(1-v)*b4y), b4z*v+(1-v)*b4z], 

u = 0 .. 1, v = 0 .. 1, transparency = .25); 

pg3 := plot3d([(1/2)*sqrt(2)*(b4x*v+(1-v)*b4x)-(1/2)*sqrt(2)*(b4y*v-(1-v)*b4y), -

(1/2)*sqrt(2)*(b4x*v+(1-v)*b4x)-(1/2)*sqrt(2)*(b4y*v-(1-v)*b4y), b4z*v+(1-v)*b4z], 

u = 0 .. 1, v = 0 .. 1, transparency = .25); 

pg2 := plot3d([-(1/2)*sqrt(2)*(b4x*v+(1-v)*b4x)+(1/2)*sqrt(2)*(b4y*v-(1-v)*b4y), 

(1/2)*sqrt(2)*(b4x*v+(1-v)*b4x)+(1/2)*sqrt(2)*(b4y*v-(1-v)*b4y), b4z*v+(1-v)*b4z], 

u = 0 .. 1, v = 0 .. 1, transparency = .25); 

pg1 := plot3d([-(1/2)*sqrt(2)*(b4x*v+(1-v)*b4x)+(1/2)*sqrt(2)*(b4y*v-(1-v)*b4y), -

(1/2)*sqrt(2)*(b4x*v+(1-v)*b4x)-(1/2)*sqrt(2)*(b4y*v-(1-v)*b4y), b4z*v+(1-v)*b4z], 

u = 0 .. 1, v = 0 .. 1, transparency = .25); 

pg7 := plot3d([(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b4x*v+(1-v)*b4x)-

(1/2)*sqrt(2)*(b4y*v-(1-v)*b4y))-(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b4x*v+(1-

v)*b4x)+(1/2)*sqrt(2)*(b4y*v-(1-v)*b4y)), (1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b4x*v+(1-

v)*b4x)-(1/2)*sqrt(2)*(b4y*v-(1-v)*b4y))+(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b4x*v+(1-

v)*b4x)+(1/2)*sqrt(2)*(b4y*v-(1-v)*b4y)), b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 

1, transparency = .25); 

pg8 := plot3d([(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b4x*v+(1-v)*b4x)-

(1/2)*sqrt(2)*(b4y*v-(1-v)*b4y))-(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b4x*v+(1-

v)*b4x)+(1/2)*sqrt(2)*(b4y*v-(1-v)*b4y)), -(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b4x*v+(1-

v)*b4x)-(1/2)*sqrt(2)*(b4y*v-(1-v)*b4y))-(1/2)*sqrt(2)*((1/2)*sqrt(2)*(b4x*v+(1-

v)*b4x)+(1/2)*sqrt(2)*(b4y*v-(1-v)*b4y)), b4z*v+(1-v)*b4z], u = 0 .. 1, v = 0 .. 

1, transparency = .25); 

tutup4a := pg1, pg2, pg3, pg4, pg5, pg6, pg7, pg8, color = purple; 
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