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Résumé
Les travaux présentés dans cette thèse portent principalement sur le pilotage  multi-agents distribué des Systèmes Flexibles Robotisés d’Assemblage, et en particulier sur le module (i) d’ordonnancement et (ii) de contrôle tolérant aux pannes des robots. En abordant le problème d’ordonnancement, les agents contrôlant les robots coopèrent et interagissent entre eux via un mécanisme de coopération guidé par des algorithmes distribués utilisant des règles de priorité pour coordonner leurs décisions, satisfaire leur objectifs locaux, et mieux converger vers une solution globale satisfaisante. Pour le contrôle tolérant aux pannes des robots, un contrôleur flou a été implémenté au niveau de chaque agent contrôlant un robot permettant au robot d’accomplir sa tâche en dépit de la survenance de certaines pannes pendant la phase d’exécution. 

Abstract
The works presented in this thesis focus mainly on the distributed multi-agent control of Robotic Flexible Assembled Systems, in particular on the module of (i) scheduling and (ii) fault-tolerant robots control. In dealing with the scheduling problem, the agents controlling the robots interact and cooperate with each other by cooperation mechanism guided by distributed algorithms using priority rules, for coordinating their local decisions, satisfying their local objective, with the goal of converging toward a satisfactory global solution. For the robots’ fault-tolerant control, a fuzzy controller has been developed and implemented on each agent controlling a robot allowing the robot to perform its task despite the occurrence of some failures during the execution phase. 

