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ils demandent beaucoup de temps et d’énergie. Le robot permettrait ainsi une plus grande efficacité 
dans l’évaluation gériatrique complète, en permettant une collecte de données efficace et sûre, et en 
prenant en charge certaines tâches de manière autonome. 
 
En gérant le recueil des données, le robot permet au médecin de se consacrer plus efficacement au 
patient et à sa famille durant l’entretien médical. Les capteurs intégrés lui permettront de recueillir, 
automatiquement et de façon autonome, des données supplémentaires. Cela permettrait de réduire 
considérablement les temps globaux pour les sessions d’EGC, en augmentant la qualité et la quantité des 
données recueillies tout en maintenant la sécurité et des soins personnalisés. En effet, les données 
seraient sauvegardées de manière informatisée, permettant un meilleur partage et une plus grande 
objectivité, et intégreraient une dimension multimédia pour un meilleur suivi ; comparer la marche avant 
et après une réhabilitation fonctionnelle en regardant les vidéos, par exemple.  
 
Il est également attendu que le robot puisse prendre en charge de manière autonome les tests 
gériatriques standardisés. Dans le suivi médical du patient âgé, ces tests sont menés régulièrement. Le 
médecin pourrait alors consacrer davantage de temps et d’énergie aux activités proprement médicales, 
comme décider d'un plan individualisé de soins.  
 
Enfin, comme les tests impliquent également les proches du patient âgé qui répondent aussi à des 
questions, le robot permettrait de raccourcir le temps passé à l’hôpital, évitant au patient fatigue et stress 
inutiles. 
 

Le Living Lab ActivAgeing, une expertise de l’UTT 

Le projet est actuellement à la phase 2 de prototypage, qui va durer 12 mois. L’évaluation de la première 
phase a pointé le manque de prise en compte de l’aspect humain dans la conception. Or, comprendre les 
usages et les besoins des utilisateurs réels est essentiel pour qu’une technologie telle qu’un robot, soit 
vraiment utile. C’est précisément pour son expertise dans la démarche “centrée sur l’humain” dans le 
domaine de la santé et du vieillissement, que le Living Lab ActivAgeing de l’UTT a été invité à rejoindre le 
consortium. A travers la démarche Living Lab, tous les acteurs - utilisateurs, professionnels de santé, 
développeurs... - participent au processus de conception. Cette participation active des usagers permet 
de dégager des connaissances fiables des besoins et des contraintes de chacun, et ainsi nourrir 
efficacement la conception et le développement.  
 
Les tâches du LL2A sont la coordination de l'approche de conception centrée sur l’humain, l’analyse des 
besoins utilisateurs pour comprendre le besoin d'automatisation, la création des protocoles de tests 
utilisateurs et la réalisation des scénarios dans l’appartement du LL2A ainsi que la mise en œuvre des 
tests réels en salle de consultation médicale. Tout cela dans l’objectif de fournir des recommandations de 
spécification pour améliorer l'interface, et corriger les lacunes de fonctionnalités. 
 
Le LL2A va travailler en étroite collaboration avec les équipes de développement informatique lors de la 
conception et le prototypage de la solution avec les outils d’analyse logicielle. Pour recueillir et étudier 
les données d’interactions naturelles avec le robot, l’ethnographie vidéo et l’analyse conversationnelle 
seront utilisées de manière rigoureuse.  
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