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Simulation en temps réel du

mouvement d un pendule double
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: Plan

= Probleme : pendule double
= Visualisation du mouvement
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: Mise en situation...

Positions:

z

Point A: (Isinq,, -l cos q,)

Point B: (I.(sinq, + sinq,), -l.(cos g, + cos q,))

Vitesses:
(a)® q,
(a,)® q,

Our Yo

q
angle= %“2 .Z.t.2 b [Ay Az By BZ]

(e ey Ry an g Gy e
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} . Plan

Probleme : pendule double
= Visualisation du mouvement

i%‘t
- .
'.‘- &
e ".‘b’
‘iﬂﬁt m
-
-t -
A



MatLab Temps Réel

6 Stratégie de de visualisation

dessin d ine position
boucle d affichage
temps reel

= methode d affichage

«=meéthode clf-drawnow
= méthode effacement-dessin
=methode orienté objet
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Premier affichage

1*‘\ %Al | ocati on ménvoire
y=zeros(3,1);
z=zeros(3,1);

«4‘\ %Cal cul de coordonnees

y(2)=l *sin(angl e(1,1)); ‘ A
z(2)=-1*cos(angle(1,1));

y(3)=y(2)+l *sin(angl e(1,2));

z(3)=z(2)-1*cos(angl e(1,2)); ‘ a

1*‘\ %r épar ati on session graphique et prem er affichage

figure;
axi s([-30 30 -30 30])
hol d on;
o | ine(y,z,'LineWdth', 2);
i?ajn-
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8 Boucle d'affichage

4\ %Boucl e d' af fi chage
for 1=1:1000

y(2)=l*sin(angle(i,1));

2(2):-I*cos(angle(i,1));‘A

y(3)=y(2)+l *sin(angl e(i,2)); B
2(3):z(2)-l*cos(angle(i,2));‘
i ne(y,z,'LineWdth', 2);

end

--> dem3.m
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Gestion dynamique

“\ %Boucl e d' af fi chage
for 1=1:100 <«—

y(2)=l*sin(angle(i,1));
z(2)=-1*cos(angle(i,1));

y(3)=y(2)+l *sin(angle(i,2));
z(3)=z(2)-1*cos(angle(i,?2));

—» cl f;

—» axis([-30 30 -30 30]);
i ne(y, z,'LineWdth', 2);

—» dr awnow;

ﬁh --> dem4.m
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4‘\ %Boucl e d' af fi chage
for i=1:100

—» tic;

y(2)=l *sin(angle(i,1));
z(2)=-1*cos(angle(i,1));

y(3)=y(2)+l *sin(angl e(i, 2));
z(3)=z(2)-1*cos(angl e(i,2));

whi |l e toc<0. 1;
end:

H

clf;

axi s([-30 30 -30 30]);
line(y, z,'LineWdth', 2);
dr awnow,

1&:‘ end
N ".‘ 2
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A --=> demb.m

Temps réel

ULB



MatLab Temps Réel

i Gestion anciennes positions

;‘\ %Al | ocation nménoire
yol d=zeros(3,1); <—
zol d=zeros(3,1); <«—

%Boucl e d' af fi chage
for i=1:100

tic;

yol d(2)=y(2);
zol d(2)=z(2);
yol d(3)=y(3);
zol d(3)=z(3);

Hd4

y(2) =l *sin(angle(i,1));
z(2)=-1*cos(angle(i,1));
~ y(3)=y(2)+l *sin(angl e(i, 2));
%§Q¢ .z(3) =z(2) -1 *cos(angl e(i, 2)):
Lo

-a_\é --> dem6.m

end:

dr awnow;

end

pl ot (y, z,

whi |l e toc<0. 1;

» plot(yold, zold, w,'
" Li neWwdt h'

Li neWdth',

, 2);

2);
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2 Approche “orienté-objet”

4\ Objet graphique

—»  Adresse

Propriété 1
Propriété 2
Propriété ...
Propriétén

vy vy

| nstruction 1
| nstruction 2
| nstruction ...

ﬁ% e | nstruction n
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1 Approche “orienté-objet”

& Objet graphique

—» Adresse

—» XData
—»> YData
—» ZData
—» Color
—»> Style

plot
axis

v ,p.:‘
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z Approche “orienté-objet”

griphlzpl \ot (y\, z,' \//v; , ' EraseMbde’ , ' none');

4\  Objet graphidue

- %

Y YV Yoy

ode = none

Instruction = plot

;
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s Approche “orienté-objet”

.‘L set (graphl, ' XData', ynew, ' YData', znew, ' Li neWdth', 2);

graphl

—> XData =ynew <

— YData = znew <

—> LineWdth = 2 <«
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Approche “orienté-objet”

%r epar ati on session graphi que et premer affichage
p=pl ot (y, z, ' EraseMbde' ,' none');
g=pl ot (yol d, zol d,' w , ' EraseMbde', ' none');

%Boucl e d' affi chage
set(q,' Xbata',yold, "' YData', zold,'LineWdth', 2);
set(p,' XData',y,'YData',z,'LineWdth', 2);

P dem7.m



