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Cible 



Applications pour le mouvement 
biologique ??? 



β, α affectent le résultat (but) 
 
γ, Z n’affectent pas le résultat 
 



Hypothèse : 
 
- Le système “contrôle” (stabilise) seulement ce qui est nécessaire 
 
- Les variables qui n’affectent pas le but sont “moins” contrôlées 
 
 

- Conséquences : D’un essai à l’autre, des solutions sensiblement distinctes 
sont “sélectionnées” 
 



Cibles : 

Variance entre essais 

Todorov 





Plus précisément : 
 
- La stabilité contrecarre le bruit seulement quand c’est nécessaire 
- Cette stabilité peut être interprétée parfois comme le produit d’un contrôle (CNS), 
mais aussi sans référence explicite au concept de contrôle. 
 
 

- Il existe une méthode pour distinguer les configurations articulaires qui affecte le 
but et celles qui ne l’affectent pas 



Application 

Analyse de la variance guidée par un modèle 

Modèle géométrique direct 





Variation du but [X Y]  variations 3 articulations 
 
Matrice Jacobienne : 

Matrice des dérivées partielles 









… 

•    Perception- action 



• Réduction dimensionnelle 
• Reconnaissance de patrons 

 
Trouver les directions (vecteurs propres) qui maximisent la variance quand les données 
N dim sont projetées; othogonalité etc 
 
N dim donnent N composants (unit vecteurs) 

On peut réduire la dimensionnalité en ne gardant que N – m vecteurs, et en 
projetant les données sur la base formée par ces vecteurs. 
 
Les valeurs propres représentent le degrés de dilatation/ contraction de cette 
projection sur chaque axes (vecteur propre, unit = 1) 

ACP 














