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Résumé

Résumé :
La microrobotique se développe actuellement tant vers la miniarurisation que vers le développement
de structures flexibles (guidages flexibles, soft robotics...). Cet exposé discutera l’apport des
technologies d’impression 3D à ces évolutions, en abordant la question des matériaux fonc-
tionnels (polymères conducteurs, polymères à mémoire de forme, polymère comme matériau
à raideur variable) et de leur mise en forme par impression 3D. On présentera quelques cas
d’études faisant l’objet de développement récents, dans le domaine des guidages, des capteurs
de force, des structures adhésives, des micropréhenseurs.
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