Cette thèse traite le problème de la planification de mouvement optimal en robotique. Ce problème est NP-difficile sur le  plan algorithmique. Nous proposons une approche approximative de post-traitement des chemins aléatoires, afin de les  optimiser par rapport à un critère désiré. Deux algorithmes basés sur l'idée de la re-planification locale dans un 
sous-espace optimal sont présentés. L'un est itératif (ILR), l'autre est de type Anytime (ALR). Ces deux algorithmes  peuvent être asymptotiquement optimaux. Ils sont testés sur un certain nombre d'environnement, des systèmes robotiques  différents, et pour plusieurs critères d'optimalité, ils sont aussi comparés à la méthode des Random Shortcuts.
