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Résumé

Résumé :
Les robots continûment déformables constituent un nouveau paradigme qui intéresse de plus
en plus la communauté ces dernières années. Un tour d’horizon des robots continûment
déformables sera proposé avec les méthodes de modélisation et de commande. En effet,
les spécificités des structures robotiques conduisent souvent à des approches mécatroniques
variées. Ensuite, quelques exemples marquants seront présentés. Enfin, les verrous scien-
tifiques et techniques pour une augmentation massive de l’utilisation de ces robots dans
l’industrie, la médecine et l’espace seront discutés.
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