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Résumé

La robotisation des activités industrielles reste encore limitée due à la complexité de
certains environnements (espaces de grandes dimensions, espaces restreints,...). Dans le
cas d’activités de polissage sur des catamarans, l’opération est à ce jour encore réalisée
manuellement. Cette tâche expose les opérateurs à des conditions dangereuses (travail en
hauteur) et répétitives, source de troubles musculo-squelettiques. L’intégration de système
cobotique (robot collaboratif) semble être une piste prometteuse mais nécessite d’analyser la
place de l’opérateur dans l’organisation industrielle (acceptabilité, raison sociale, investisse-
ment, connaissances à avoir,...). Cet article étudie l’intégration d’une solution cobotisée
pour le polissage de pièces composites de grandes dimensions en considérant le savoir-faire
des opérateurs. Il a pour but de redéfinir l’opérateur dans son activité avec le cobot suiv-
ant différentes dimensions identifiées dans la littérature et explorée à travers des entretiens
qualitatifs.
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