
Robots de demain

Construfue les robots d nofre image: I'idee est judicieuse,
pourtant elle ne suffit pas d faciliter les 6changes.
Car, androides ou non, pour devenir nos compagnons,
les robots dewont assimiler le contexte, I'environnement,
la culture. Autant de notions r6solument... humaines.

/NTER ACTIVITE

Laressemblance
:ne hit pas tout

a domestication des robots a commenc6.
Industriels et scientifigues nous promet-
tent, d'ici A une dizaine d'ann6es pour

les plus optimistes, I'arriv6e de robots capables de
faire partie de nos vies et d'y jouer un v6ritable
rOle social en devenant des colldgnres de travail,
voire des amis. Robots majordomes, robots gardes-

malades, robots copains de jeux, et meme robots
partenates sexuels, la liste des services que
pourraient nous rendre un jour ces machines d'un
nouveau genre Iaisse reveur ! N6anmoins, ce n'est
pas demain la veille gue de tels robots appalA-
tront sur nos listes d'amis Facebook ou que

recewons d'eux une gentille carte pour

Valentin. Car, pour r6ellement faire
vies. Ies robots vont d'abord devoir
viwe en soci6t6 et mdme sans
porter - un peu - comme des
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Cornrnent faire en sorte gue ces robots rr sosiaux rr

soient plus facilement accept6s? Certains cher-

cheurs en sont convaincus: le moyen Ie plus sur,

c'est d'abord de les construire d notre image. Kari

MacDorman, chercheur d I'universit6 d'Indiana aux

Etats-Unis, fait notamment remarguer gue nseulsies

andtoide s peuvent provoquer chez une persorne le s

sentiments reserues e d'auftes hommes r.

DES ANDROIDES QUr FONT IIIUSTON

Et de fait, une exp6rience conduite en 2005 par Hi-

roshi Ishign-uo, professeur en robotique d I'univer-

sit6 d'Osaka, a montr6 que prds de 70o/o des gens d
gui I'on avait pr6sente un androide de petite fille, a

trois mdtres de distance et pendart deux secondes,

avaient cru 6tre en pr6sence d'une v6ritable fillette.

Pour ce chercheur, ul'androlde dewait donc pre'

senter un avantage sw les autres fotmes de robots

dds iors que I'on traite d'intenctiens seciale5 ). Au

Japon, ori I'on trouve la plupart des tenants de cette

strategie, des prototypes sont d'ores et d6ja dot6s

des principaux attributs humains comme lapeau,Ies

cheveux, la voix, le cligmement des yeux, la chaleur

du corps, les battements du cew, Ies mouvements

des idwes ou les expressions du visage. La soci6t6

Kokoro d6veloppe, par exemple, des robots hOtesses
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d'accueil digmes du mus6e Gr6vin et gui en croit I'id6e popularis6e dans les ann6es 1970 par E

_ plus peuvent r6pondre d quelques guestions Masahiro Mori, chercheur en robotigue japonais. E-
J
7 smpies des visiteurs. Mais pow Damien Pa- D'aprds sa th6orie, si te fait de ressembler a un hu- d

rent, de la soci6t6 Aldebaran Robotics, r les Ja- main favorise dals un premier temps I'acceptation !
ponais ne font que du spectacle en ddveloppant durobot,au-deldd'uncertainseuilderealismepfry- !

desandrcIdespluswaisquenantreqltireleventplus sique et si ie robot n'est pas parfaitement assimi- j
del'animatonic,unetechniqueemploy1epowcrEer la-ble d une personne, cette acceptation s'effondre 5

selon plusiews th6ories, au-deld d'un certain seuil de realismeS
e, l'homme n'accepte plus Ie robot et peut m)me le rejetcri

des effets speaaux, qte de la robotique vdritable D.
Et de fait, pour le moment en tout cas, ils sont tout
a la fois trop chers, trop gourmands en 6nerg'ie, fiop
fragiles et surtout pas assez autonomes pour m6riter
v6ritablement I'appellation de robots. En outre, pour
beaucoup d'experts, il n'est pas certain que ce r6a-
lisme soit n6cessaire a une bonne interaction entre
humains et robots. Pire, I'excds de ressembiance
pourrait m€me conduire d I'effet inverse si I'on en

a
et peut meme conduire d son rejet. (On accepte Q
la caricature, mais pas I'h:Jperr6dismer, r6sume g

Jean-Pierre Lhomond du laboratoue d'analyse et .l
d'architectue des systdmes de Toulouse. En effet, j
plus le robot ressemble a I'homme, pius iI risque 5
d'Ctre rejet6 au moindre d6faut physigue, comme fi
I'ont d6montr6 Karl MacDorman et ses coldgnres €
de I'universit6 de I'Indiana. En demandant a Aes E
cobayes humains de donner leurs impressions face i

, ,
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Robots de demain [Ia ressemblance ne fart...]

a des visages g6n€r€s par ordinateus, ils se sont
rendu compte que les proportions aqpiques (des
yeuxmoiti6 plus grands que les standards humains
par exemple) 6taient beaucoup plus d6rangeantes
lorsgu'eUes conqemaient des visages dont la textue,
les taits et la couleur 6taient en tous points sembla-
bles d ceux d'un visage reel. Mori lui-meme voyait
dans ce rejet une manifestation de nofte instinct de
conservation pour leguel une apparence anormale
chez nos semblables serait synonyme de maladie
contagieuse- C'est pour 6viter une contamination
potentielle gue nous 6prouverions instinctivement
un dqtott pour les comportements d6viants.

AU ROBOT DE S'ADAPTER ET NON TINVERSE

D'autres avancent que, plus gue le d6faut, c'est
I'id6e m6me qu'un robot puisse faire aussi bien que
nous gui est rejet6e. Car, si les machines peuvent
nous imiter dans les moindres dftails, rien n'em-
pCche alors de penser gue nous ne sonutres nous-
m€mes que des machines. Pour d'autres encore, si
Ies androides d6rangent, c'est gu'ils remettent en
question la position de I'bomme dans la cr6ation.
r Aprds avofu assimil6 que la Terre n'6tait pas le
cente de l'Univers, qu'il n'etuil pas I'objeAiI de
1' 6volution naturelle et qu' il n' avait pas l' apan age de
la pens6e, I'homme perdrait la demidre sinqtlarit1 d
laquelle il s'accroche encore: celle d'6tre unique t,
explique Alexis Drogoul, dtecteur de recherche d
I'Insrftut de recherche pour le d6veloppement (IRD).
Le r6alisme serait donc e manier avec parcimonie.

Et la juste mesrue en Ia matidre pourait Ctre la
simFle forme humanoide: une tete, un torse, deux
bras, deuxjambes maispasplus. PourDamienParent,
( on est en effet gogamme pow aimsl cetts fsrms y
qui, cerise sur Ie gdteau, est parfaitement adaptde
d notre environnement. Rachid Alani, chercheur au
Laboratoire d'analyse et d'architectwe des systdmes
(Laas) de Toulouse, considdre suffisant, pour sa part,
gue le robot possdde n une sorte de teE e laquelle les

animauxoumdme avec des objets ammeleutvoi-
are par exemple r (voir encadr6).
Pour ce qhercheur, tr plus que le look du rcbot, c'est

son @mportement qui est impoftant, et, en premier
Iieu, sa capacit6 d interagir avec un environnement
qui n'est pas fait pour lui et avec des hommes gui
ne sont ni des ing6nieurs ni des e:<perts. Difficile, en
effet, de demander aux usagers de changer Ia dls-
position de leurs meubles ou d'installer une rampe
pour faciliter les d6placements du robot dans leurs
foyers. Pas question, non plus, de devoir suiwe une
formation de six mois au maniement de ces ma-
chines pour pouvoir obtenir le service pour leguel
on les a achet6es. C'est au robot de s'adapter et non
le contraire. O\ (( un appafiement ou une maison rc-
presente un envirc/Jgrcment bien plus complexe, h6-
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t4rogdne et imprdvisihle qu'une usine par exemple.
En oute, les besoins des utilisatews y sont beau-
coup moins bien identiti4s et les regbs sociales en
uigaeur ne sont gdn4ralement pas coffii6es aussi
fortement que dans un environnement industiel ou
mdme militaire r, e:<pligue Rachid Alani. Les robots
doivent donc 6tre capables de percevoir et de com-
prendre leur envirorurement tout seuls : reconnaitre

o
z

I
;
z

z

-
o

Plus que Ie look du robot, c'est sa capacit{ d interagir avec P
n'importe cruel humain qui compte. Un apprentissage complexe e
hommes puissent s'adrcsser, une simple amdrapou-
vant suftteu. D'autres chercheurs, enfin, estiment
gue ressembler deprds ou de loin auxhommes n'est
en rien une cpnditionn6cessaire pour gu'une borure
relation se d6veloppe entre humain et robots. Peter
Mac Owan, chercheur d la Oueen Mary University of
London, fait ainsi remarguer q\e ((cefiains d'ente
nous d€veloppent des rclations afiectives avec des

106. S&V Hors Sdrie



.t

i,

i

Ies objets gui les entouent, Ies cat6goriser, se re-
perer dans I'espace en 6ta.blissant de veritables
cartes 2D voire 3D, d6tecter Ia pr6sence d'humains
et les identifier. Mais ce n'est la que Ie minimum
pour les robots d'int6rieur, qui doivent en plus

savoir se rendre utiles. Ca4 ttl'expdrience montre
que 1'absence d'utilit€ fonaionnelle d'un rcbot fait
qu'il estrapidementper7u comme une gene et qu'il
peut susciter des sentiments trds n6gratifs r, assure
Alexis Drogoul. Les scientifigues tentent donc de
d6velopper des robots capables d'observer et d'in-
terpr6ter ce gui se passe dans leur environnement
afin d'y intervenir d bon escient.

DEVINER tES INTENTIONS DES UTITISATEURS

C'est ce gui a 6t6 fait, par exemple, dans le cadre du
projet Cogmiron (Cogmitive Robot Companion) dont
I'un des buts etait de d6velopper un robot capable
d'apporter un objet d une personne sur commande ou
de sa propre initiative. (Dans ce demier cas, le rcbot
doit deviner les intentions des utilisatews en obser-
vant leur cofps et leuIs mouvements, expligue Jean-
Pierre Lhomond. Si une persorute se trouve e cdte
d'une 6tagdre et qt'elJe ldve la main, cela peut vou-
loir dire qu'eile tente sans surcds d'atfraper un objet
trcp haut, par exemple, et le robot peut prcWser son
aide. En revanche, si cette persorutesesitueau ndr'eu
d'une pidce, c'est peut-efie qt'el\e salue quelF'un ;

Lecnev poURMoDELE

Peter Mac Owan, qui coordonne le projet de recherche euro-
p€en Lirec (Living with Robots and Interactive Companions),
fait sien le vieiladage qui veut que [e chien soit le meilleur
amide l'homme. Pour lui, nul besoin que les robots ressem-
blent i des humains, ou qu'ils se comportent comme tels,
pourque nous leurfassions une place dans nos maisons.
Le mieux pour devenir notre fiddle compagnon consisterait
plut6t i a$r i ta manidre d'un chien. Ethologues et experts
en robotique vont donc se pender sur la relation homme-
chien afin de comprendre pourquoi les nnnidres canines
plaisent tant aux humains. A terme, i[ s'agira de construirc
un moddle comportemental applioble aux robots
qui, lorsqu'ils nous approchenient, nous f€teraient
et nous otr6iraient comme de bons toutous mdr:niques.
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auquel cas le robot ne doit pas interuenfu.r Pour le
sp6cialiste, ttl'anaJyse des mouvemenlls humains
Iownit un premier moddle d' interaction qui permet au
rcbot de comprendre queiles sontles intentions des
ufilisateurs et de planifier une meillewe interaction
avec eux D et ainsi de devenir de v6ritables collabora-
teurs. Pour bien interpr6ter une posture, Jean-Pierre
Lhomond et ses colldgmes cherchent donc d identifier
I'ensemble des paramdtres (neurologrique, physique,
physiologrique...) quifontque I'on se positiorme d'une
maniereplutdt gue d'une autre.

DEFINIR tEs coMPoRTEMENTS AccEPTABtEs
loversement, iI est crucial gue I'humain comprenne
lui-m6me ce que le robot s'apprOte d faire. Une e:<p6-
rience de promiscuite entre robots et humains r6a-
lis6e dans les locaux du laboratoire d'informatigue
de Paris 6 de 1999 d 2004 a en effet montr6 que rles
machines se voyaient quasi systdmatiquement at-tri-
buer des intentions [. . .] vote des taits de caracterc
contne l'agressivit€ ou la auiosita, aJors mame que
ces intentions et ces traits de caractdre n'y avaient
pas 6te impl6ment6s n, r6sume Alexis Drogor:I, qui
a particip6 e cette 6tude. Pour Rachid Alani, le pro-
bldme vient du fait que les hommes ne pergoivent pas
forc6ment bien les ( intentions ) des robots. Soit elles
ne sont pas suffisanment er(plicites, soit elles sont
mal interpr6t6es du fait d'un comportement gui appa-
rait socialement inacceptable, comme lorsgu'un robot
s'approche trop vite et trop prds d'un individu. Pour
r6soudre ces probldmes les 6quipes du laboratoire
d'analyse et d'architecture des systdmes de Toulouse
se sont donc associ6es d des psychologues pour 6tu-
dierles comportements socialement acceptables. (A

l'hewe actuelle, nous possadons des modeles pow
approcher w indiuidu, pow lui tendrc un objet, pow
se positionner atin de lui adrcsser Ia parole, et pow le
croiser dans w couloir n, 6numdre Rachid Alani. La
djfficult6 est gu'en th6orie, tous ces moddles d6pen-
dent tout d la fois de I'envirorurement dans leguel les
e)<p6riences se d6ror:lent et aussi de Ia cr:Iture des
individus qui servent de cobayes. En principe donc,
un robot dewait 6tre capable de prendre en compte
le contexte, I'environnement, Ia culture et le type
d'interaction A r6aliser afin d'adapter au mieux son
comportement en pr6sence d'un homme. Et lorsque
les robots aluont r6ussi a int6grer toutes les subti-
lit6s des sentiments et du comportement humain, on
peut mCme esp6rer gue leur savoir-faire nous aidera
d am6liorer... les relations humaines. a
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Liidfied'unrchot,
Aurons-nous un jour des robots, intelli-
gents et sensibles, pour compagnons ?
Nous en sommes encore loin, estime
Raja Chatila, directeul de recherdre au
CNRS et directeur du Laas (1). Enfretien.

SUttr$;EnteZ0ilet
2008,vous avezcoor-
donn6 te prognrrme
europeenCogniron (Co-
gnitive Robot Compan'pn)
quivisait i concevoir un
futurrobot-compagnon
inteltigent Quand va-t-it
aniverdans nos foyers?
Raja Chatila: Pastout de
suite! Le but 6tait avant
tout de progresser sur
l'intenction homme-robot.
Un robot-compagnon doit
en effet prendre conscience,
mdme si ce terme n'est pas
du tout adapte, du fait qu'il

intengit avec un humain,
qu'il doit asister dans diffe
rentes tiches. Dong it doit
reconnaitre l'homrne, en re'
connaisant par o<emple ses
postures et son langage,
puis rdagirde la fagon qui
convient. Evidemment, les
actions, ainsi que le choix de
la bonne action i rdaliser, ne
peuvent pas toutes €tre pr6-
programm€es car etles sont
trop nombreuses et l'envF
ronnement trop complexe.
On apprend donc au robot i
g€ndnliser. 11 apprend lbb-
jectifde lat6che et non [e
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