
Calcul d’un angle à partir de 3 points connus 

Schéma représentatif de l’angle à déterminer : 
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Avec la définition suivante de atan2 

Avec la fonction atan2 utilisée fréquemment en robotique qui donne une valeur comprise entre 

    tel que : 
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Application : 

 
x y x y x y x y x y theta (rad) theta (deg)

33,6 97,6 58 54,5 20 20 -38 -34,5 -24,4 43,1 -1,46657778 -84,0287172
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