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Résumeé

Dans ce travail, on présente des avancements sur les études dévéloppées
par les auteurs sur la commandabilité des systémes mécaniques jongleurs.
Ceux-ci incluent des restrictions unilatérales dans leur espace de configu-
ration, qui impliquent des conditions de complémantarité et dynamiques
discontinues. Leur commandabilité n’est pas encore entiérement caractéri-
sée. Deux critéres sont présentés. Ils sont orientés & des types différents de
jongluers. On montre leur application & deux systémes mécaniques hibrides
simples.



