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Description / Description 
 
Les robots collaboratifs s’imposent dans notre societé : c’est le robot d’assistance à la 
personne dans un EHPAD, le bras manipulateur dans les usines, les exosquelettes pour les 
ouvriers. Il existe des modèles theoriques pour estimer le niveau d’acceptabilité de d’une 
nouvelle technologie, mais pas pour telles technologies precisement. Le but de ce travail est 
de étudier l’acceptabilité des robots collaboratifs dans le cadre français. Le travail consiste d 
abord dans faire une recherche bibliographique sur les modèles proposés, sur les études 
effectués en matière de technologies de robotique collaborative en France, en particulier 
pour les usines d’automobile (par exemple, PSA). Ensuite, les étudiants devront réaliser une 
enquête par questionnaire, à destination des entreprises et des sujets concernés par cette 
technologie, dont le contenu sera defini à l’aide d’un (ou plusieurs) focus group 
d’exploration. Le travail terminera par une reflexion sur les elements issus des 
questionnaires qui trouvent (ou pas) explications dans les modèles d’acceptabilité des 
nouvelles technologies. 
 
Informations diverses : matériel nécessaire, contexte de réalisation / 
Various information: material, context of realization 
 
Le travail sera réalisé dans le laboratoire de l’equipe LARSEN de Inria Nancy, dans le cadre du 
projet Européen AnDy. Le questionnaire sera realisé avec des outils en ligne (par exemple 
google forms).  
 
Livrables et échéancier / Deliverable and schedule  
 

- 28 fevrier 2017 : analyse bibliographique sur l’acceptabilité des technologies et sur 
les robots collaboratifs 

- 15 mars 2017 : définition des questions du focus group et du brouillion du 
questionnaire 

- 28 mars 2017 : analyse du focus group 
- 15 avril 2017 : questionnaire définitif 
- 20 mai 2017 : analyse du questionnaire terminé 



- 31 mai 2017: rendu rapport 
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