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Introduction
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Contexte

● Bras configuré par deux paramètres p1, p2.
● Condition y = 0.
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Objectifs

● Bras caméléon et deux obstacles.
● Trouver un chemin sans collison.
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Objectifs
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Théorie du papier 
de Luc Jaulin
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Classement des boîtes

● On part d’une boite [p] = [p1] x [p2].
● On vient segmenté dans la boite [p] avec un test de 

 fiabilité.
●
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Classement des boîtes
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Recherche du chemin 
faisable
● Les boîtes faisables deviennent des noeuds.
● Les arêtes relies deux boîtes voisines.
● On cherche un chemin reliant l’état initial et final.
● Algorithme de type Dijkstra.
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Motivation de mon stage

● Méthode précédente robuste mais plutôt lente.
● Essayer de résoudre le problème avec une approche 

frontière.
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Première approche 
géométrique et 
intuitive
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Condition d’intersection
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Construction de la région 
d’intersection
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Résultat
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Approche frontière 
et intervalle
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Approche frontière

● Essayer de caractériser seulement les frontières.
● Mettre en équation chaque frontière.
● 2 cas d’intersections : 
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Cas 1 : Cas 2 :



Mise en place des 
notations

●  
● Où w est le sommet u dans le repère global.
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U = (u1, u2)



Mise équation du cas 1

● Cas sommet robot / obstacle.
● On cherche quand w2 le sommet du robot coupe la 

droit y = 10.
●

●
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Résultat obs_sommet
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Mise équation du cas 2
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● Cas arête robot / sommet obstacle a.
● On cherche quand a le sommet de l’obstacle est sur 

l’arête w, w’ du robot.
● Donc w’ – w // a – w et 
● On replace ensuite dans le repère global.



Résultat robot_obs
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Regroupement par arête
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● On cherche maintenant une expression 
ensembliste.

●

a1 b1 a2 b2

u

v



Résultat pour une arête
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Résultat
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Conclusion
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Merci de votre 
attention ! 

L’école 
des grandes 
avancées

Basile Mollard
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