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Introduction

Il s'agit de déterminer les coordonnées articulaires q permettant

d'obtenir une situation désirée pour l'organe terminal et spéci�ée

par les coordonnées opérationnelles X . Il n'existe pas de méthode

systématique d'inversion du modèle géométrique. Lorsqu'elle existe,

la forme explicite, issue d'une inversion mathématique, qui donne

toutes les solutions possibles au problème inverse (il y a rarement

unicité de la solution) constitue le modèle géométrique inverse.

q = f −1(X )

I Si n < m : Pas de solution

I Si n = m : Nombre �ni de solutions.

I Si n > m : In�nité de solutions.
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Exemple
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Méthodes possibles pour MGI

I Il n'existe pas de méthode systématique d'inversion du modèle

géométrique.

I Deux approches sont possibles pour obtenir une solution du
problème GI.

I Approche Algébrique: c-à-d l'élaboration des équations

obtenues du MGD jusqu'à l'obtention d'un ensemble

d'équations adéquates permettant d'obtenir la solution.
I Approche géométrique: basée sur des considérations

géométriques qui dépendent de la structure géométrique du

robot.
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Exemple Approche Algébrique

A partir de la relation
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Solution Approche Algébrique
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Solution Approche Algébrique
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Solution Géométrique
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Méthodes numériques
Pour une inversion numérique, on utilise un algorithme itératif:

optimisation par la méthode de Gradient, Newton, Quasi-Newton,

recherche linéaire du pas (backtracking),...

I MGD

xe = l1cosθ1+l2cos(θ1+θ2) = f1(θ)

ye = l1sinθ1+l2sin(θ1+θ2) = f2(θ)

X = f (θ)

I Critère à minimiser

min
θ
‖X − f (θ)‖2 = F (θ)

I Exemple d'algorithme itératif

de la plus forte pente:

Xk+1 = Xk − α ∗ ∇F (θ) 10 / 10
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