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\ Démonstration



https://docs.google.com/file/d/14gniP_fpW8fzomoBD4BwvrHZmwegh3HP/preview

Modeéle direct

- Création de classes pour la matrice de translation et rotation

public struct RotationMatrixX public struct TranslationMatrix
:
{ A

m33;

RotationMatrixX(float angle

float rad = Mathf.Deg2Rad * angle;
loat = Mathf.Cos(rad);
float sin = Mathf.Sin(rad);

mée = 1; mél = @; me2 = O; m@3 = position.x;
W sl Mol =0, S0 M0 = 0, mie = 8; mil = 1; m12 = @; m13 = position.y;
mle = 8; mll = cos; ml2 = -sin; mi3 = @; . _ 3 _ . _ e i
i L e m20 = 0; m21 = ©; m22 = 1; m23 = position.z;
m3e - @; m31 = 0; m32 = 0; m33 = 1; m3@ = 8; m31 = 6; m32 = @; m33 = 1;

On effectue un enchainement de rotation et de translation sous la forme:

"Ti(aq1) 1Ti(a)
e —
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e ———————————————————————————.——————————————————
"Te(q)




Modeéle direct

Fonction de translation

public Matrix4x4 computeTranslation(float distx, float disty, float distz, Matrix4x4 pos)
4
1

TranslationMatrix trans

o

new TranslationMatrix(new Vector3(distx, disty, distz));
return pos * trans.ToMatrix4x4();

Fonction de rotation

public Matrix4x4 computeRotationPostion(float tetaX, float tetaY, float tetaZ, Matrix4x4 position)
I
L

}

return position * new RotationMatrixX(tetaX).ToMatrix4x4() * new RotationMatrixY(tetaY).ToMatrix4x4() * new RotationMatrixZ(tetaZ).ToMatrix4x4();



Modeéele inverse

Nous avons opté pour un blocage du dernier joint sur un angle a 180° vers le bas, ce qui nous a
permis de suivre les étapes suivantes :

1. Alignement du bras vers la cible : on aligne le bras sur la direction de la cible pour bloquer
unangle(Y).

2. Calcul de ladistance cible et du vecteur direction : Maintenant que nous travaillons sur un

plan en 2D, on prends la distance vers la cible.

Calcul de I'angle 6.

Calcul de I'angle a.

Calcul de I'angle B.

Appliquer les angles aux joints : On applique a et 3 aux joints 1 et 2 du bras, et on utilise 8

pour orienter le bras correctement

o U kW



Trajectoire

Deux fonctions principales pour générer nos splines naturelles :

- CalculateCoefficients() : Résolution d’'un systéme d’équations pour chacun des segments
de notre spline, 4 coefficients pour X et 4 pour Y. On récupeére les points de controle, et on
calcul respectivement les coefficients pour X et pour Y.

- EvaluateSpline() : Cette fonction va nous permettre de retrouver notre position sur la
spline a chaque instant, et sur chaque segment individuellement, grace a une variable “t”.

Le fonctionnement de notre trajectoire est le suivant : on commence par pré-calculer les
coefficients des polyndmes cubiques pour chaque segment de la spline, pour qu’on puisse
ensuite les utiliser pour se retrouver sur la spline avec EvaluateSpline().
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Merci pour votre attention



