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Résumé :

L'administration ciblée de médicaments est une application prometteuse des microrobots en raison
de leur capacité a accéder a presque toutes les régions du corps humain. La recherche sur les
microrobots au cours des derniéres décennies a permis des avancées substantielles dans la
conception des microrobots nageant dans un fluide et les mécanismes associés pour transporter et
libérer les agents thérapeutiques de maniére contr6lée. Le corps humain comporte des organes qui
sont accessibles par la vision directe et d’autres qui sont fermées. Par conséquent, les mécanismes
développés pour le contréle des microrobots doivent étre robustes méme en absence d’information
sur la position du microrobot. Pour cela, nous avons développé une plateforme magnétique basée
sur la vision pour le guidage précis des microrobots dans le corps humain. La plateforme est
composée d’un actionneur magnétique a base de quatre aimants permanents, un systéme hybride
de vision et un robot manipulateur. De plus, nous avons proposé une stratégie de guidage
multimodale tenant en compte la nature de I'environnement dans lequel les microrobots naviguent.
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Des tests ont été réalisés au sein du laboratoire PRISME pour valider les performances de la
plateforme et la stratégie de guidage proposées.
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