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Contexte

Pluridisciplinarité

Bayes factor analysis

[1] Alt., r=0.3 : 1.355228 +0%

Bayes factor type: BFoneSample, JZS



Contexte théorique

Co-représentation des actions
d’autrui

Capacité a se représenter les actions de son partenaire dans
son propre plan d'action
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lllustration de I'interférence motrice, fig. tirées de Kilner et al. 2003



Contexte théorique
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I Projet : le PEPR Robotigue Organique

Lot de travail 5 : Etude des rapports entre humain et robot sous I’angle du
mouvement
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Etude pilote x)

Stage de Master 1 d’Esteffe Violet, Master Sciences
Cognitives pour I'Entreprise, Univ. Lille

. Cible de départ (A1)

Cible 1 (A1)

Cible 2C (A2)

Cible 2V petite (A2) N
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Procédure expérimentale reproduisant I'environnement de I'étude de Rocca et Cavallo (2021).

rnée technique ?’RM, Toulouse



Etude pilote

Quatorze marqueurs rétroréfléchissants légers de 10mm de
diamétre (main, poignet, coude, biceps, acromion, xiphoide,
sternum, vertébre C7).

Trois marqueurs sur le cube utilisé
comme objet a déplacer

K. Belhassein, 18/09/2024, Journée technique ?RM, Toulouse

Logiciel Qualisys Track Manager et
Caméra Miqus M3




Etude pilote

N = 8 (4 paires)
Nb d’essais : 180 répartis en

trois sessions expérimentales
de trois blocs chacune

Variables cinématiques :

- Pourcentage du
mouvement jusqu’a la
vitesse maximale (%PV)

- Pourcentage du
mouvement jusqu’a la
déceélération maximale
(%PD)

- Vitesse du poignet (mm/s)
normalisée moyenne




Installation des
marqueurs et
assignation Agent
1/Agent 2

Etude pilote

Entrainement

=)

1€ bloc
condition 2C

ler bloc condition
2Vpetite short

1¢er bloc condition
2Vlarge medium

2¢me hloc
condition 2C

2eéme bloc condition
2Vpetite medium

2¢me ploc condition
2Vlarge long

3eme bloc
condition 2C

3éme bloc condition
2Vpetite long

3éme bloc condition
2Vlarge short
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Résultats

p = 0,004

Agent
Agl

2C 2Vh 2Vs
Session

-— Ag2

Agent 1:

Effet significatif du bloc et de la session sur %PV
Effet significatif du bloc sur la vitesse normalisée
Pas d’effet sur %PD

Agent 1 & Agent 2:

Effet significatif de la session et du bloc sur %PV
Pas d’effet de I'agent sur %PV et %PD

Effet significatif de I'agent sur la vitesse normalisée

Effet d’'interaction session x agent pour la vitesse
normalisée

Effet d’interaction agent x bloc pour la vitesse
normalisée

— Modulation cinématique non nécessaire de
I’Agent 1

— Vitesses different mais phases clefs du
mouvement similaires entre les agents
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Et apres
Différents facteurs a étudier au sein du
systeme robotique :

- Apparence

- Agentivité

- Signaux de communication

- Cinématique biologique ou non

. Cible de départ (A1)

] cible 1 (a1)
] cible 2¢c (A2)
I3 Cible 2V petite (A2) N Mais aussi chez I’humain :
Cible 2V grande (A2)
- Genre
I - Expert vs non-expert
2w R O O - Habitudes de coopération

80 cm

Et au sein de latache :

- Transfert direct d'objet
- Différents types de préhension (puissance vs
précision)




Et apres
Différents facteurs a étudier au sein du
systeme robotique :

- Apparence

- Agentivité

- Signaux de communication

- Cinématique biologique ou non

Mais aussi chez I’humain :

Genre
Expert vs non-expert
Habitudes de coopération

Et au sein de latache :

- Transfert direct d'objet
- Différents types de préhension (puissance vs
précision)

PROPOSER UNE TACHE HUMAIN-ROBOT FACILEMENT ADAPTABLE A D’AUTRES RECHERCHES
DE LA COMMUNAUTE
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L’équipe RoBI0oSS recrute un.e ingénieur.e de recherche/post-doc !

Durée : 1 an a partir de Mars 2025

Projet SCUBALANCE : étudier les mécanismes de I’équilibre chez I'lhumain

Missions : Conception d’'un dispositif expérimental, intégration de differentes mesures
neurophysiologiques et outils d’analyse du mouvement, mise en ceuvre d’un protocole
expérimental visant a valider ce dispositif

Compétences principales : instrumentation neurophysiologique

Contact: romain.tisserand@univ-poitiers.fr



