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Figure 15 : L’architecture MDA d’OMG. [31] 
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Annexe 1 

Formulaire de l’enquête sur la robotique 
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Enquête sur la robotique durable 

Cette enquête a pour objectif de connaitre les pratiques environnementales des compagnies 

françaises de robotique pour servir 

dans mon travail de stage sur la conception et le développement de robots durables qui a pour 

objectif de créer un outil qui  

permettrait d’améliorer les performances environnementales des robots. Nous vous 

remercions pour votre collaboration. 

Informations générales  

Q1. Quel est le nom de votre entreprise? 

 

Q2. Dans quels domaines interviennent les robots que vous construisez? 

                

 

Q3. Avez-vous une stratégie environnementale intégrée dans votre compagnie? 

Oui Non  

Q4. Quelles directives et normes environnementales sont prises en considération? 

ROHS 

DEEE 

ISO 140XX 

EPEAT 

Autres  

Développement durable  

Q5. Utilisez-vous les principes d'écoconception pour la conception des robots? 

Oui Non  

Q6. Quels aspects d'écoconception sont pris en considération? 
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Réduction de la consommation d'énergie 

Réduction de la consommation de matières premières 

Réduction des émissions dans l'environement 

Optimisation de la durabilité 

Autres  

Q7. Quelles propriétés environnementales ont les produits composants vos robots? 

Recyclés 

Recyclables 

Naturels 

Biodégradables 

Réutilisables 

Renouvelables 

Peu consommateurs d'energie 

Autres  

Q8. Estimez-vous les impacts environmentaux des robots? 

Oui Non  

Q9. A quel niveau le faites vous? 

Matériel 

Logiciel 

Matériel et Logiciel  

Q10. Utilisez-vous l'ACV (L'analyse de cycle de vie)? 

Oui Non  

Q11. Prenez-vous en compte l'ACV du logiciel? 

Oui Non  

Q12. Si vous le faite, quelles sont les contraintes de la couche logicielle prises en 

considération? 
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Q13. Quels indicateurs de performances environnementales utilisez-vous? 

Indicateurs de l'ISO 14040 

Ecoindicator 

Recipe 

Autres  

Q14. Quels outils logiciels utilisez vous pour améliorer les performances 

environnementales des robots? 

                

 

Q15. Vos robots sont modulaires au niveau: 

Matériel 

Logiciel 

Matériel et Logiciel 

Non  

Q16. Vos robots sont maintenables au niveau: 

Matériel 

Logiciel 

Matériel et Logiciel 

Non  

Q17. A quels niveaux Intégrez-vous la fiabilité? 

Matériel 

Logiciel 

Matériel et Logiciel 

Non  



4 
 

Q18. Publiez-vous les données de fiabilité? 

Oui Non  

Q19. Ou se trouvent ces publications? 

                



 

0 
 
 

 

Annexe 2 

ACV d’un robot compagnon 
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