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Introduction / Contexte " m

Introduction d’un cobot > modification du rapport R " HL
travailleur — tdche — environnement. oo

Plusieurs niveaux d’interactions : coexistence,

coopération et collaboration?. o . m
Mesures des actions de I'humain et du cobot r
conjointes? : dichotomie Activité — Inactivité. -
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Comment humain et cobot interagissent pour optimiser leurs taches ?

Etude 1:
Mode de collaboration

Etude 2:
Leader (H ou C) et vitesse dans un
systéme humain-cobot
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Fig.2 Temps des actions et interactions de ’humain Fig.3 Temps des actions et interactions de 'humain et
et du cobot dans I'Etude 1 du cobot dans 'Etude 2
. . Cadence imposée a ne pas dépasser - peu
Interactions — fluides avec le cobot. e P 1€p P , P
: g d’intérét et autres risques pour la santé.
Travailler avec un cobot - différent de ) 2 . )
X . Laisser la cadence a ’lhumain - meilleure
travailler avec un humain. L )
synchronisation entre les deux travailleurs

Conclusion Perspectives :

e Compréhension des mécanismes e Application de la méthodologie dans des
d’adaptation et de collaboration. situations de travail sur le terrain.

e Détection des dysfonctionnements de la e Prise en compte des environnements
dynamique - optimisation des interactions. multitdches et multizones.

e Evaluation objective des préférences e Codage des taches de ’lhumain - identification
humaines - adaptation aux besoins des des taches a risques -> amélioration
utilisateurs. ergonomique du poste de travalil.
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