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Résumé

Résumé :
Cette présentation vise à présenter aux membres du GDR le projet RoboCom++ dont
l’objectif central est de construire les fondations d’un futur programme interdisciplinaire
global de type FET-Flagship visant à promouvoir une nouvelle approche de la robotique
résolument centrée sur la science, pour un lancement programmé à la fin du programme
H2020. Le projet RoboCom++ porté par Paolo Dario et incluant 24 partenaires européens,
vise à fédérer la communauté et organiser la connaissance de sorte à repenser les principes
de conception et les techniques de fabrication des futurs robots. Ce projet vise à développer
les robots collaboratifs ou robots compagnons de l’an 2030, en promouvant un effort inter-
disciplinaire et transnational.
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