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Niveau : Master 2, Automatique et systems       

TD  Robotique                                                                                                          

TD 3: Modèle cinématique direct et inverse 

Exercice 1 : Considérez le manipulateur 

schématisé dans la Figure suivant: 
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1. Déterminer le modèle cinématique direct. 

2. Déterminer un modèle cinématique inverse. 

Exercice 2 :  

 
 

Déterminer le modèle cinématique direct  et inverse. 
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Correction 

Exercice N°01 

1. Le modèle cinématique direct: 

J = (
Z0 Z1 × (P3 − P1) Z2 × (P3 − P2)

0 Z1 Z2
) ;   Z0 = Z1 = Z2 = (

0
0
1
) 
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2. Le modèle cinématique inverse: q∗̇ = J∗−1V∗e  J∗ = (
0 a2Cq2 0
1 0 0
0 1 1

) → J∗−1 = (

0 1 0
1

a2Cq2
0 0

−1

a2Cq2
0 1
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Exercice N°02 

 

 


