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Contexte de ces recherches

• Entreprise Neoditech

• Thèse CIFRE (2019-2022)

• Entreprise de la région Nantaise de 20 personnes créée en 2007

• Spécialisée dans la réalisation de solutions ergonomiques dans l’aide 
à la manutention pour les charges jusqu’à 200 kg
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Présentation du produit

• https://www.youtube.com/watch?v=zwYja
1Xa0XQ

• Temps entre 0:30 et 0:50
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Témoignages clients :
" Cela a incontestablement amélioré le confort 
au travail et nous pouvons désormais intégrer 
tout type de personnel sur la zone"
" On efface la contrainte de mobiliser 2 
collaborateurs pour traiter ce genre de produit "
" La priorité était de soulager le port de charges 
même si c’était au détriment de la
cadence. "

https://www.youtube.com/watch?v=zwYja1Xa0XQ


Problématique

• Bras de Manipulation Neoditech : Système 
de co-manipulation en interaction 
permanente entre l’humain et le dispositif

• Transparence de manipulation : Qualité de 
l’interaction Homme/Manipulateur au 
cours d’une manipulation de manière 
mécanique ou cognitive

• Verrous scientifiques : Comment expliquer 
la transparence de manière holistique ?
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Différentes approches
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Indicateurs de performance basés sur 
l’espace de travail et la Jacobienne
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Indicateurs basés sur l’étude d’une 
tâche
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Indicateurs de performance 
cognitifs
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Construction du protocole
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Explication de la tâche à réaliser
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Pour aller plus loin, pour 
bien comprendre le 
comportement du bras :
https://www.youtube.com/
watch?v=IMy8FbsYafA

6 liaisons passives 
dans le plan



Construction du protocole
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Mesure des 
temps/vitesses/trajectoires
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Mesure des efforts/produits scalaires 
force-vitesse/masses ressenties
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Questionnaire d’évaluation du bras 
de manipulation
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Résultats expérimentaux cognitifs
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Analyse par coefficient de 
corrélation
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Analyse par coefficient de corrélation entre les 
indicateurs mécaniques et cognitifs entre eux
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Analyse par coefficient de corrélation entre 
les indicateurs mécaniques et cognitifs
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Graphe des corrélations
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Conclusion

• Présentation d’une méthodologie pour liée le 
modèle de personnalité, la transparence 
mécanique mesurée et l’intention d’utilisation

20



Suite des recherches

• Mise en œuvre d’une Analyse en
composante principale pour cerner les
dimensions les plus importantes

• Simplification du modèle par la réduction
du nombre de questions

• Reduction du questionnaire de moitie
pour une variabilité expliquée de 71.5 %
(Personnalité) et 62.5 % (Intention
d’utilisation) et suppression de 3
trajectoires
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Conclusions principales

• Amélioration des dimensions de la personnalité 
– Influencer l’ouverture aux nouvelles technologies
– Influencer la connaissance technologique
– Influencer sur le névrotisme et le bien-être du salarie
– Influencer la responsabilisation du salarie dans la tache menée

• Amélioration des dimensions de ressenti
– Améliorer l’intérêt d’utilisation du système → Port de charge assuré, vitesse
du bras, intégration dans son environnement
– Améliorer l’agrément d’utilisation du bras →Amélioration de la position de
l’utilisateur, Influence sur la commande, Minimisation des inerties passives
du Scara Parts

• Personnalisation en fonction de l’utilisateur
– Limitation des vitesses de déplacement pour les personnes en cours
d’apprentissage du bras
– Prévoir des éléments de conception en fonction de l’utilisateur
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