Sommaire

Bien que le détail des sous-chapitres puisse varier selon les éditions (Hermés/Lavoisier), la
structure suit généralement cette logique :

Partie 1 : Fondements et Représentations des Déplacements Finis

o Chapitre 1 : Notions de base sur les espaces affines et euclidiens.

Chapitre 2 : Représentation de la position et de l'orientation (Matrices de rotation).
Chapitre 3 : Etude détaillée des angles d'Euler et des angles de Cardan-Bryant.
Chapitre 4 : Représentation par les paramétres de Rodrigues et les Quaternions.
Chapitre 5 : Coordonnées homogenes et matrices de transformation 4x4.

Partie 2 : Déplacements Infinitésimaux et Différentiels

o Chapitre 6 : Cinématique du corps solide : Vecteur rotation instantanée.

o Chapitre 7 : Les torseurs cinématiques et leurs propriétes.

o Chapitre 8 : Relation entre variations finies et variations infinitésimales
(Jacobiennes).

o Chapitre 9 : Modélisation des erreurs de positionnement et tolerances geométriques.

Partie 3 : Applications a la Structure des Robots
o Chapitre 10 : Modele géométrique direct et inverse.

e Chapitre 11 : Formalisme de Denavit-Hartenberg et ses variantes.
e Chapitre 12 : Etude des singularités cinématiques.
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