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Résumé

Résumé :
La navigation d’un robot dans un environnement naturel ne peut s’affranchir de la rencontre
avec des humains. Si la plupart du temps les humains sont vus par les robots comme des
obstacles qu’il faut éviter, le robot, lui, est perçu par les humains comme une entité par-
ticulière. Pour accrôıtre la sécurité et l’acceptabilité de solutions appliqués à la robotique
sociale, il est essentiel de développer des approches qui intègrent les conventions sociales et
qui tiennent compte de l’intention de l’utilisateur. L’exposé fera un focus particulier sur le
cas de l’assistance à la navigation de fauteuils roulants.
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