Résumé :
L'objet de cette thèse est la résolution d'un problème d'ordonnancement de flow shop robotique à deux étages avec  machines dédiées. Nous  proposons une résolution du problème  mono-objectif  en minimisant le makespan. Nous proposons deux modèles mathématiques en variables mixtes. Nous avons également procédé à la conception des heuristiques et des méta heuristiques (AG et RVV) pour sa résolution. Dans le cas multicritère, nous proposons une méthode de recherche avec tabous pour résoudre le problème à deux agents dont l’un est global. Les différents tests effectués révèlent l'efficacité et la performance des méthodes proposées utilisées en termes de la qualité de la solution et le temps d'exécution.  
