Resumé
Les manipulateurs mobiles sont des systèmes combinés contenant un bras manipulateur embarqué sur une plateforme mobile ; notre intérêt s'est porté sur un bras manipulateur redondant et une plateforme mobile non holonome de type voiture.
Les systèmes articulés embarqués présentent une difficulté lors de l'appréhension de leur mouvement, car l'espace de travail d'une chaîne cinématique simple est bien distinct lié à sa morphologie, hors, le fait de combiner un véhicule étend son espace admissible pour la manipulation.
Notre travail a consisté à considérer le déplacement de ces systèmes qui sont contraints par la non holonomie, mais, qui présentent paradoxalement une redondance. Nous avons proposé une approche qui consiste à découpler le système pour donner une trajectoire prédéfinit au robot mobile, pour finalement, configurer le bras manipulateur en vue d'un suivi d'une trajectoire opérationnelle imposée. Nous nous sommes également intéressé à l'aspect cinématique où nous avons utilisé une méthode des tâches additionnelles qui s'accorde conjointement avec la l'approche de planification proposée précédemment.         
