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Résumé

Résumé :
Depuis les premiers travaux en miniaturisation de robots, de nombreux concepts ont été intro-
duits dans le but d’améliorer les performances des systèmes robotiques réalisés. La première
évolution majeure a été l’introduction de matériaux actifs et de structures déformables en
remplacement des actionneurs traditionnels et des mécanismes, qui a permis la réalisation de
systèmes robotiques compacts. Par la suite, l’usage de techniques de simulation et l’arrivée
des technologies MEMS ont conduit à de grands progrès en termes de répétabilité et de
reproductibilité. Les microrobots devenant de plus en plus performants, leur précision a
été vite limitée par les niveaux signal/bruit très faibles, caractéristiques du micromonde.
L’apport des techniques de filtrage du bruit et la commande robuste ont permis de repousser
les limites pour se rapprocher de la précision nanométrique. Aujourd’hui, la microrobotique
a atteint l’âge de la maturité ! Elle se lance à la rencontre des sciences telles que la médecine,
la biologie ou la physique. Cette présentation offre un panorama des éléments essentiels qui
ont façonné la microrobotique et tente d’identifier les perspectives et les enjeux futurs de
cette discipline.
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