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avec dim(e) = dim(q)

Ex:e(q,t) = q— qa(t)

Admissibilité d’'une fonction de tache
&
Probleme de commande bien conditionné

—1
= Commande u, = (g—g) (Ge — %) = é = Ge I
Stabilité exponentielle si G Hurwitz stable
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w Existence de fonctions transverses (IVlorin et Samson, 2001;

Morin et Samson, 2003)
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€ sin «

2 sin 2«
4

€ COS ;v

ri:a—ry(a)=|c¢
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= Evitement des butées physiques
w gu détriment de la réalisation de e,,
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