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Résumé 
 

Récemment promulguées par la Commission Européenne (2021), les technologies 

collaboratives basées sur l’intelligence articficielle sont de plus en plus implémentées 

dans l’industrie. Cependant, il apparait comme essentiel de comprendre l’activité des 

opérateurs afin d’orienter la conception de ce type de technologies. Également, les 

psychologues et les ergonomes doivent travailler à identifier les impacts positifs et 

négatifs de ces technologies sur l’opérateur et sa tâche pour veiller à la meilleure 

organisation du travail possible.  

Dans le cadre d’un projet ANR multidisciplinaire, notre équipe de recherche a aidé à la 

conception d’une intelligence artificielle contrôlant un bras cobotique (robot 

collaborateur) et prévu pour prendre en compte les variabilités présentes en situations de 

travail. En collaboration avec les informaticiens et roboticiens, nous avons mis en place 

plusieurs expériences,  pour tester des options de conception à partir de scénarios tirés 

d’observations en situations de travail. L’objectifs de ces études est de mettre en lumière 

les capacités adaptatives des robots, ainsi que leurs impacts sur la performance des tâches 

réalisées et la santé des humains. Cette adaptabilité vient de l’utilisation d’une IA basée 

sur un système de planification hiérarchique de tâches intégrant les contraintes de la 

situation qui offre alors une certaine souplesse au cobot. 

C’est à partir des impacts des variabilités sur les opérateurs et leur tâche analysées en 

situation qu’ont été formulés aux concepteurs de cette IA des repères de conception. 

Grâce à cette traduction des variabilités présentes dans le monde réel en contraintes 

implémentables dans un dispositif robotique, plusieurs situations expérimentales  sont 

mis en place. Dans le cadre du projet trois simulations ont eu lieu, avec pour but de faire 

varier les adaptations de l’IA dans le cadre d’une tâche d’assemblage en collaboration 

Humain-Robot.  

La collaboration cobotique a diminué les effets négatifs de certaines variabilités présentes 

sur la situation de travail :  sur la charge mentale de l’opérateur, sur son taux de succès à 

la tâche. De plus, nous avons noté des scores élevés aux échelles d’acceptabilité de cette 

technologie ainsi qu’à l’échelle de confiance perçue. Et enfin, quand l’IA du robot prenait 

en compte les contraintes sécuritaires de l’humain, celui-ci s’exposait à moins de risques 

pendant sa tâche. Ces différentes études nous permettent de formuler des conseils visant 

à accompagner l’implémentation d’une collaboration Humain-Robot sur un poste de 

travail. 
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