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Démonstration

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


Modèle direct
- Création de classes pour la matrice de translation et rotation

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



Modèle direct

- Fonction de translation

- Fonction de rotation



Modèle inverse

Nous avons opté pour un blocage du dernier joint sur un angle à 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 

un angle ( Y ).

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

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

3. Calcul de l’angle θ.

4. Calcul de l’angle α.

5. Calcul de l’angle β.

6. Appliquer les angles aux joints : On applique α et β aux joints 1 et 2 du bras, et on utilise θ 

pour orienter le bras correctement



Trajectoire

Deux fonctions principales pour générer nos splines naturelles :

- CalculateCoefficients() : Résolution d’un système d’équations pour chacun des segments 

de notre spline, 4 coefficients pour X et 4 pour Y. On récupère les points de contrôle, et on 

calcul respectivement les coefficients pour X et pour Y.

- EvaluateSpline() : Cette fonction va nous permettre de retrouver notre position sur la 

spline à chaque instant, et sur chaque segment individuellement, grâce à une variable “t”.

Le fonctionnement de notre trajectoire est le suivant : on commence par pré-calculer les 

coefficients des polynômes 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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