Résumé 
Le problème de la génération de mouvements optimaux constitue depuis longtemps un des principaux axes de recherche en robotique mobile, Bien que de nombreuses solutions aient été proposées il a toujours fallu prendre en compte de nouveaux facteurs et contraintes qui peuvent être liées soit à l’environnement (obstacles), soit au robot lui-même. Pour un robot mobile de type voiture,  une contrainte cinématique dite non holonome oblige le robot à suivre une trajectoire imposée par  l’angle de braquage de ses roues directionnelles.
Dans ce mémoire, nous sommes intéressés à développer un algorithme de planification de mouvement dans le but de générer de mouvements optimaux pour un robot mobile non holonome en utilisant la méthode des réseaux probabiliste  (PRM) associée à deux techniques d’intelligence artificielle : l’algorithme A* pour la recherche du plus court chemin et les algorithmes génétique pour l’optimisation.

Abstract
The problem of optimal motion planning has long been a major focus of research in robotics. Although many solutions have been proposed, we must always take in consideration new factors and constraints which can be related either to environment (obstacles) or to the robot itself.
For a car like robot, a kinematic constraint called non holonomic forces the robot to follow a trajectory imposed by the steering angle of the steerable wheels.
In this thesis we are interested in developing an algorithm of motion planning  to generate optimal motion for a non holonomic robot using the probabilistic roadmap approach (PRM) with two artificial intelligent techniques: the A* for finding the shortest path, and the genetic algorithms for optimization.  
