  Notre travail s'inscrit dans le cadre de la commande de bras manipulateurs redondants à trois axes rotoïdes. Nous  nous intéresserons dans la première partie de ce travail à la résolution de l'inversion du modèle géométrique d'un bras  manipulateur redondant. Nous proposons trois structures de commande hybride force-position basées toutes sur le
 principe de la commande externe. La première utilise le concept de la commande dynamique pour la détermination des  lois de commandes. La seconde le concept de la logique floue et la troisième le concept de la logique neuro-floue. Pour  valider et évaluer les performances de l'approche proposée, nous étudions en simulations en premier lieu la commande  d'un seul bras manipulateur redondant à trois axes rotoïdes pour de différentes tâches dans un espace libre puis contraint,  ensuite nous appliquerons la meilleure commande des trois à une tâche de coopération de deux bras manipulateurs   redondants.
