Ce travail apporte une contribution dans le domaine de l'asservissement visuel car de nos jours, les robots ont vu leur  degré de flexibilité augmenter de plus en plus; ainsi ils ne se voient plus limités à faire une tâche unique avec des  trajectoires apprises puis répétées quelque soit leur environnement, mais interviennent dans plusieurs tâches où 
 l'environnement proche d'eux est susceptible de se modifier et ceci grâce aux informations issues des capteurs   extéroceptifs. Parmi ces derniers, le capteur visuel est devenu un choix indéniable dans l'évolution de la complexité des  tâches à réaliser. Néanmoins celui-ci doit aussi s'accompagner d'une évolution des lois de commande intégrant la vision.
 L'objectif de cette étude est de travailler d'abord sur l'aspect commande afin de rechercher des lois de commande  robustes vis-à-vis des incertitudes des paramètres du système et assurer la convergence à partir de n'importe quelle  position initiale. En effet, les lois de commande élaborées sont basées sur les régimes glissants d'ordre un et généralisés,
 elles ont été appliquées sur un bras manipulateur de type SCARA et un robot mobile. Par la suite nous sommes passés au  problème dans sa globalité qui est l'asservissement visuel afin d'intégrer ces lois de commande dans la boucle de vision.
 L'originalité de ce travail, réside dans l'introduction des régimes glissants dans l'asservissement visuel. Nous  exposerons notre approche appliquée au robot manipulateur en validant les différents résultats obtenus.
