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1 Introduction
Dans le cadre de la collaboration humaine, l’assurance, le timing et la réciprocité dans l’interaction font toute la

différence pour réussir à atteindre un objectif commun. Plusieurs recherches suggèrent que le partage de l’attention
nécessite plusieurs compétences fondamentales pour l’interaction et la réalisation d’objectifs communs [NGD18].
Bien que la mise en place et les réponses données à l’attention conjointe (AC) ont été étudiées dans la littérature
sur les interaction Humain-Robot (HRI) [Bel+22], l’embodiment (incarnation dans un corps) est un aspect important
à prendre en compte pour que le robot puisse faire part de ses intentions de partage d’attention pour un stimulus
spécifique au cours de la tâche. De plus, les éventuels distracteurs sont à prendre en compte, tout spécialement
dans notre société où nos interactions sont de plus en plus médiées par la technologie. Les personnes sont souvent
submergées par l’information et les stimuli. Dans ce contexte, ce stage de Master se concentre sur l’intégration
d’un modèle d’attention conjointe dans l’interaction humain-robot [CCA23] lors de jeux collaboratifs avec un robot
Franka. Ce modèle permettra au robot de ré-engager l’attention de son partenaire humain quand cela semblera
nécessaire lors de l’interaction.
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2 Méthode
Ce travail se déroulera en plusieurs phases :

Modèle d’attention conjointe. En s’appuyant sur la littérature, cette phase se concentre sur la compréhension
du modèle d’attention décrit dans [CCA23] et sur son adaptation au contexte du stage. Il s’agira en particulier
d’adapted le modèle aux capteurs utilisés lors des expériences (principalement des caméras).

Scénario d’interaction. Il faut préciser et détailler une tâche collaborative engageante pour l’humain. Nous
envisageons une tâche où le robot et le participant humain doivent déplacer des objets. Cette tâche peut être
programmée relativemnt aisément sur le bras robotique en s’appuyant sur des gestes de "pick and place". Des
distracteurs endogènes et exogènes peuvent aussi être envisagé et mise en œuvre.

Expériences. Pour tester le modèle et la pertinence des mouvements d’engagement effectués par le robot, il
sera nécessaire de réaliser des expériences avec plusieurs participants et dans différentes conditions. Il faudra en-
suite analyser les données issues de ces expériences pour mieux comprendre le modèle et proposer des éventuelles
améliorations.

Plateforme robotique. Nous prévoyons d’utiliser le bras robotique Franka (voir l’image ci-dessus) et des caméras
"RealSense", le tout fonctionnant dans l’environnement "Robot Operating System" (ROS).

3 Détails sur le stage
— Durée : 5 à 6 mois.

— Lieu : au sein du Département "Systèmes complexes, IA et Robotique" du LORIA (CNRS UMR 7503).
Campus Scientifique, 615 Rue du Jardin-Botanique, 54506 Vandœuvre-lès-Nancy, France.

— Gratification : Environs 650€ par mois (4.35€ / heure d’après la législation , réf oct. 2025).

4 Profile
— Un intérêt certain pour la recherche en interaction humain-robot, "embodiement", sciences cognitives et

modélisation bio-inspirée.

— Compétences de programmation en Python. La connaissance du framework ROS est un plus.

— Connaissance de la théorie des systèmes dynamiques et de la modélisation avec des réseaux de neurones
artificiels. Vous savez ce qu’est une équation différentielle.

— Niveau en Français ou Anglais requis : niveau au moins intermédiaire. Vous pouvez parler de manière com-
préhensive et cohérente sur les sujets avec lesquels vous être familiers.
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