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Hamiltoniens linéaires . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 5
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1.4.3 Relèvement symplectique . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 14
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2.1 Intégrabilité . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 27
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en mécanique céleste . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 82
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5.2.1 Equations du mouvement . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 107
5.2.2 Le problème du choix de la représentation . . . . . . . . . . . . 109
5.2.3 Propriétés des trajectoires de la partie libre . . . . . . . . . . . 111



XII Table des matières
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5.3 Construction géométrique d’une loi de commande . . . . . . . . . . . 115
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6.9.2 La structure de l’algèbre de Lie du système . . . . . . . . . . . 130
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9.2.2 Méthode de tir simple . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 231
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. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 269

Index . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 273
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