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1. Positionnement  

 
1.1. Rotation  
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1.2. Représentations de la rotation  
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1.3. Attitude  

 
1.4. Les matrices de transformations homogènes  
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2. Cinématique  

2.1. Vitesse d'un solide 
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 2.2. Vecteur vitesse de rotation  
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 2.3. Mouvement rigide  
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 2.4. Torseur cinématique et composition de vitesses 

 

 

 


