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Nous nous sommes intéressés dans cette thèse à la planification de trajectoires et à leur exécution par le robot manipulateur mobile (MM) RobuTER/ULM du Centre de Développement des Technologies Avancées.  Notre intérêt s’est porté aux applications de télé-intervention.  Le problème d’accomplissement des tâches points à points a été abordé.  Une approche de planification de trajectoires à temps optimal a été exploitée.  Le paramètre de manipulabilité a été intégré afin d’éviter les configurations singulières au bras manipulateur. La nouvelle métrique nommée Indice de Pourcentage de Manipulabilité (MPI) a été également inclue. Elle admet une certaine flexibilité dans le positionnement du robot MM.  Enfin, nous avons présenté des résultats expérimentaux en testant l’influence du temps d’échantillonnage des trajectoires sur l’accomplissement des tâches assignées susmentionnées. Nous avons également apporté des améliorations aux modules d’asservissement.


[bookmark: _GoBack]We were interested in this thesis to the trajectory planning and execution by the mobile robot manipulator (MM) robuter / ULM of the Centre de Développement des Technologies Avancées. Our interest has been on tele-intervention applications. The problem of the accomplishment of point to point tasks was discussed. An optimal time trajectory planning approach has been exploited. The manipulability was exploited in order to avoid singular configurations to the robot manipulator.  The new metric called manipulability Index Percentage (MPI) was also included. It admits some flexibility in positioning the MM robot. Finally, we have presented experimental results by testing the influence of sampling time on the generated trajectories of the above assigned tasks cited above.  We have also made improvements to the control modules.

