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L’impact des robots sur notre cognition : l’effet de présence robotique
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PASCAL HUGUET and LUDOVIC FERRAND, LAPSCO - Univ. Clermont-Auvergne, France

À l’heure où l’intelligence artificielle, la domotique et la robotique se développent et sont de plus en présentes dans nos vies, il est
important de se questionner sur l’influence de la présence de ces pseudo-congénères sur la cognition humaine. On sait en effet que la
simple présence d’un congénère a une influence sur les capacités cognitives d’un individu. Que ce congénère présent soit co-acteur ou
simple spectateur, on peut observer une facilitation des performances lors de tâches simples ainsi qu’une détérioration lors de tâches
complexes. Si la présence physique d’un congénère peut avoir un impact, il est légitime de se demander s’il en est de même avec ces
machines sociales capables d’interagir avec les êtres humains.
Dans cette revue de littérature, nous verrons que la présence de ces machines peuvent effectivement avoir un effet. Nous nous
questionnerons alors sur les différents facteurs pouvant moduler l’effet de cette présence sociale robotique. Des questions sur
l’incarnation de l’agent seront soulevées quant à l’apport d’un corps physique présent par rapport à un agent virtuel ou l’intérêt d’une
forme anthropomorphique. Des facteurs déjà connus pour influencer les interactions humains-machines ou humains-humains seront
observés pour tenter de mettre en avant ceux qui seraient à même de moduler l’effet de présence. Ces facteurs seront propres au robot
ou externes au robot s’ils viennent de l’interaction et de son environnement.
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1 INTRODUCTION - EFFET DE PRÉSENCE

Les machines sociales sont de plus en plus présentes sous forme d’assistants personnels, de chatbots voire même de
robots. La crise sanitaire actuelle liée à la Covid-19 sert de tremplin à ces technologies qui peuvent permettre de combler
un manque de contact social pour les plus isolés ou qui peuvent être utilisés sans risque au contact de la clientèle. Il
reste cependant important de comprendre les effets de ces machines sur les comportements et capacités humaines, à
commencer par l’élément le plus basique, leur présence physique dans l’environnement.
La simple présence d’un congénère a en effet une influence sur les capacités cognitives et les comportements d’un
individu. Cela peut s’expliquer par le fait que cette présence dans l’environnement est un élément important à prendre en
compte tant au niveau du comportement que de la communication à adopter. Les capacités cognitives et les performances
peuvent aussi être impactées en étant améliorées ou détériorées en fonction du type de tâche. Il s’agit de l’effet de
facilitation-inhibition sociale (ou Social Facilitation and Impairment effect). La complexité de la tâche peut être un facteur
modulant l’effet de présence, la présence de congénères permet une amélioration des performances lors de tâches
simples ou bien apprises, ainsi qu’une altération des performances lors de tâches complexes ou mal apprises [41].
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De nombreuses expériences ont depuis montré que la présence de congénères d’une même espèce (du cancrelat au
chimpanzé) impacte les systèmes cognitifs. Depuis plusieurs décennies, la présence de pseudo-congénères a aussi été
traitée. En effet, chez les êtres humains, le processus d’anthropomorphisation peut hisser certaines machines et robots
au statut de pseudo-congénères en leur transférant certaines caractéristiques humaines. L’implémentation physique de
ces machines peut alors leur permettre de devenir des agents sociaux exerçant potentiellement une influence sur leur
environnement et sur ceux qui les entourent au même titre que des congénères.Si la présence physique d’un congénère
peut avoir un impact sur les capacités cognitives, il est légitime de se demander s’il en est de même avec des agents
conversationnels, ces machines sociales capables d’interagir avec les êtres humains.

2 INCARNATION DE L’AGENT

2.1 Représentation visuelle de l’interlocuteur

À l’heure actuelle, les agents conversationnels les plus répandus sont les assistants personnels tels que Siri d’Apple, Alexa
d’Amazon ou l’assistant Google, mais ces assistants sont purement vocaux et possèdent donc une présence physique et
une représentation visuelle limitées. Walker et al. [38] ont ainsi montré que même si la satisfaction ressentie au cours
d’une interaction n’était pas augmentée, une représentation de visage humain menait à de meilleures performances
en commettant moins d’erreurs et offrant des réponses aux questions ouvertes plus longues qu’avec la présentation
d’un simple texte. Walker et al. [38] en ont conclu que l’utilisation de visages, qui est un stimulus important pour l’être
humain, pouvait être appropriée pour certaines tâches, notamment celles nécessitant un dialogue avec l’interlocuteur.
L’utilisation d’avatar virtuel avec une représentation physique peut donc permettre une communication améliorée par
rapport à un simple assistant personnel vocal.

2.2 Différence entre incarnation et présence

Si pour la manipulation d’objets physiques, une apparence complexe peut être nécessaire, les interactions sans manipula-
tion physique ont-elles vraiment besoin d’un robot ou un simple agent virtuel présenté sur un écran peut-il être suffisant
pour provoquer un effet de présence? Des pistes de réponses peuvent être données en montrant que la possession d’un
corps peut être bénéfique pour l’acceptation et l’utilisation de ces derniers par rapport à une simple image présentée
sur un écran. Ainsi, un robot social est jugé plus attentif et plus apte à aider qu’un agent virtuel ressemblant à ce robot
[36, 37]. De plus, une interaction en face à face est aussi caractérisée par le fait que l’interlocuteur soit physiquement
présent. Il est en effet possible que l’interlocuteur possède un corps sans pour autant être présent comme par exemple
lors d’une visio-conférence où les autres individus ne sont présents que virtuellement. Les différences d’effets entre un
robot physiquement présent et un autre présenté par un écran permettent de distinguer l’impact de la forme matérielle
du robot et celui de sa présence physique.
L’impression que peut donner un robot physiquement existant mais filmé et diffusé sur un écran est à mi-chemin
entre un robot physiquement présent aux côtés du participant et un agent virtuel sans lien avec le monde réel. Dans le
domaine de la santé, Kiesler et al. [13] ont montré que les participants qui ont reçu des conseils sur leur santé par un
robot physiquement présent choisissaient davantage d’encas équilibrés conseillés par le robot que ceux qui ont reçu les
conseils d’une vidéo de ce robot ou de celle d’un agent virtuel. La présence physique du robot lui a donc permis d’être
plus convaincant. Dans le même domaine, des personnes souffrant d’un trouble cognitif ou de la maladie d’Alzheimer
montrent plus d’engagement avec un robot soignant qu’avec un agent similaire uniquement télé-présent [33].
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Une méta-analyse effectuée par Li [16] sur 33 articles étudie la question de la présence robotique sur les êtres humains.
S’il a été montré que la présence de robots a bien un impact sur la cognition humaine, l’objectif de cette méta-analyse a
été de regrouper les études pour tester si c’est la présence physique qui importe ou si seule la possession d’un corps
est suffisante pour avoir un effet. Elle porte sur les différences entre des robots présents physiquement et des robots
non présents physiquement, les robots n’étant pas forcément humanoïdes. Pour cela, les trois catégories de stimuli
expérimentaux précédemment décrits (les robots physiquement présents, les robots présents à travers un écran et les
agents virtuels) ont été pris en compte pour ce type de paradigme. Les résultats de cette méta-analyse montrent que les
robots sont plus persuasifs, moins distrayants et sont perçus plus positivement lorsqu’ils sont présents physiquement par
rapport au cas où ils sont présentés sur un écran ou en utilisant un avatar digital. Les usagers ont également montré de
meilleures performances et d’un apprentissage plus rapide dans diverses tâches cognitives et motrices (reconnaissance
de couleur, tour d’Hanoï, exercice physique. . . ) en présence de robots co-présents. Aucune différence significative n’a
été trouvée entre les conditions montrant un robot présent à travers un écran et un agent virtuel. Une vidéo d’un
agent réel n’a donc pas plus d’effet qu’une modélisation uniquement virtuelle, il s’agit bien de la présence physique
qui importe. Il faut donc noter que ce n’est pas la possession – ou non – d’un corps qui est important, mais bien la
présence physique aux côtés de l’individu qui mène à un effet de présence. Il est toutefois nécessaire de relever que dans
les résultats observés par cette méta-analyse, aucune différenciation n’est faite entre la facilitation et la détérioration
causées par la présence sociale, seules la facilitation des performances et les améliorations de jugement sont prises en
compte comme effet bénéfique de la présence robotique. Les différentes complexités des tâches ne sont pas relevées
pour tenter d’expliquer les améliorations et les détériorations. Il est donc possible que des effets de présence menant à
des détériorations des performances ont eu lieu pour des tâches plus complexes mais n’ont pas été explicités dans les
expériences sélectionnées, leur but étant de montrer les bénéfices de la présence et non pas de retrouver et d’expliquer
l’effet de présence.

2.3 Présence humanoïde : bénéfices ou préjudices

Anthropomorphiser les agents artificiels permet d’améliorer la communication à l’aide de gestes ou d’expression
faciales facilement décodables par des êtres humains qui ont appris toute leur vie à communiquer avec leurs congénères
tout en augmentant l’empathie envers ces machines. Avant l’apparition du numérique, l’effet de présence d’entités
ressemblant à des êtres humains avait déjà été montrée avec des mannequins [24]. La multiplicité des interactions avec
des pseudo-congénères technologiques a mené la recherche à s’emparer de la question de leurs effets sur la cognition
humaine afin de prévoir les évolutions, de pouvoir les adapter et de les faire accepter par la société. Une représentation
humaine mène à une coopération plus importante qu’une représentation virtuelle de chien [22], l’aspect humanoïde
permettant une meilleure interaction et un effet de facilitation sociale similaire à celui d’un être humain [23]
En 2012, Riether et al. [25] ont mesuré l’effet d’une simple présence robotique par rapport à une présence humaine pour
des tâches motrices simples vs complexes ou impliquant les fonctions exécutives (résolution d’anagrammes, tâche de
distance numérique et tâche de mémoire). Si aucune différence n’a été retrouvée ici pour les tâches motrices, l’analyse
des résultats aux tâches impliquant une prise de décision a mis en évidence un processus de facilitation des tâches
simples et à une détérioration pour les tâches complexes en condition de présence (humaine comme robotique).

2.4 Perception de l’être social

Si des effets liés à la présence de robots humanoïdes ont été montrés, une des faiblesses récurrentes dans les études
portant sur les interactions humains-machines est que l’effet de présence des agents artificiels est souvent étudié sans
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faire la distinction entre un effet de présence lié à l’aspect social du robot et un effet dû à une distraction mécanique.
L’étude de Spatola et al. [30] en 2019 s’est attelée à vérifier qu’il s’agissait bien de l’anthropomorphisation et l’aspect
social du robot qui menaient à l’effet de présence et non un effet de nouveauté ou de distraction face à la machine. Ils
ont montré qu’une première phase d’interaction est nécessaire afin de permettre une anthropomorphisation du robot et
d’obtenir un effet de présence. Un lien a alors été fait entre l’interaction (ou l’absence d’interaction), l’attribution de
caractéristiques humaines au robot et la présence de l’effet de présence. Ainsi, l’attribution de traits anthropomorphiques
à un robot conduit à un effet de présence plus important par rapport à un robot considéré comme une machine avec des
traits mécaniques. Une anthropomorphisation du robot est donc nécessaire pour le rendre social, et ainsi lui conférer
une présence influente, différente de la simple distraction liée à des bruits de moteurs ou à un effet de nouveauté.
L’anthropomorphisme passe par l’apparence mais également par la présentation. Ainsi, un robot présenté comme étant
proche de l’être humain a un effet différent de celui du même robot présenté comme une machine [32], l’aspect social
de la machine permettant une amélioration de l’interaction.

3 FACTEURS DE VARIATION DE L’EFFET DE PRÉSENCE INTERNE AU ROBOT

Si un nombre important d’études s’intéressent aux facteurs qui impactent les interactions humains-machines et
l’acceptation de ces dernières, peu d’études s’intéressent exactement à l’effet de simple présence robotique. Il est toutefois
possible de se questionner sur différents facteurs sensibles modulant l’anthropomorphisme, ou les comportements face
aux machines et pouvant potentiellement avoir un effet sur leur présence sociale. Tout comme l’effet de présence induit
par un congénère est sensible aux conditions expérimentales [35], celui d’un pseudo-congénère peut être modulé par
différents facteurs liés à son apparence ou à son comportement.

3.1 Genre du robot

Si l’utilisation de machines pourrait permettre de s’affranchir du genre de son interlocuteur, il n’est pas rare que les
concepteurs caractérisent ces derniers de masculins ou, plus souvent, de féminins [10, 40], par l’utilisation de certains
prénoms et pronoms ou par leur apparence et leur voix. Le genre donné au robot, masculin ou féminin, peut alors
avoir une influence sur son locuteur. En effet, de la même façon que le genre d’un individu peut avoir un impact sur
les comportements dans une interaction [8, 9], le genre d’un robot peut également avoir un impact sur les réactions
qu’il engendre. La crédibilité et la force de persuasion d’un robot ont été mesurées en fonction du genre de sa voix,
masculine ou féminine par une étude de Siegel et al. [29]. Dans cette étude, des robots féminisés ont été plus persuasifs
en récoltant davantage de dons monétaires que leurs homologues masculins. En 2010, Niculescu et al. [19] ont montré
que les individus se sentaient plus à l’aise et confiants en interagissant avec des agents virtuels féminins plutôt qu’avec
le même agent genré au masculin. Toutefois, cet effet n’est pas forcément retrouvé dans toutes les tâches [i.e 21, pour
une tâche de rappel d’informations] et semble dépendre du genre du sujet qui interagit avec le robot (voir la partie
suivante). Ainsi, le genre attribué au robot peut modifier l’interaction et le ressenti qu’il provoque. Si l’interaction est
impactée, sa simple présence genrée pourrait potentiellement avoir également un impact sur l’intensité de son effet de
présence robotique.

3.2 Personnalité du robot

En plus de l’apparence physique du robot, son attitude et sa manière de se comporter ont un impact sur la perception
sociale qu’il induit. La personnalité des robots, ou celle qui est perçue par leurs utilisateurs, peut alors avoir un impact sur
les interactions. Plusieurs études ont été effectuées en utilisant le modèle des « Big Five », modèle qui permet de décrire
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les personnalités à l’aide de 5 traits : comportant l’ouverture à l’expérience, la conscienciosité, l’extraversion, l’agréabilité
et le névrosisme [6]. Si les cinq traits peuvent avoir un effet, l’extraversion est le plus important. Globalement, les
machines perçues comme extraverties sont davantage appréciées que les introverties [26]. En revanche, cette différence
peut être nuancée par l’utilisation qui est faite de la machine. En 2014, Tay et al. [34] ont montré que les stéréotypes
liés à la personnalité et à l’activité professionnelle pouvaient avoir une influence sur la perception d’un robot. Ainsi,
lorsque la personnalité ou le genre attribués à un robot ne correspondaient pas aux préjugés de son activité supposée
(féminin et extraverti pour une infirmière et masculin et introverti pour un agent de sécurité dans cette expérience), les
participants avaient une perception plus négative du robot que lorsqu’ils correspondaient aux stéréotypes de son métier.

3.3 Mouvement

La façon de se mouvoir et de se comporter physiquement peut également influer sur comment un robot est perçu.
Par exemple, de la même manière qu’un être humain, le robot humanoïde peut diriger son regard afin d’enrichir la
communication avec du contenu non-verbal. La direction du regard prend alors une signification importante pour
transmettre des informations à la fois sur l’objet de la conversation, sur ses processus cognitifs et sur l’organisation de
la conversation. Certains travaux ont alors porté sur le regard robotique, en minimisant ses interactions avec l’individu
afin de déterminer si une bonne gestion de ce regard pouvait mener à un anthropomorphisme plus important. En
2014, Andrist et al. [2] ont implémenté un système de détournement de regard sur un robot humanoïde pour étudier
l’effet de ce détournement intentionnel. Ils ont évalué ce système en comparant trois conditions : un robot à regard
fixe, un robot avec détournement de regard avec un timing correspondant à celui d’un être humain et un robot capable
de détourner le regard mais avec un mauvais timing, le robot regardant le participant au moment où il ne faut pas
et inversement. Les participants ont jugé positivement le caractère créatif et réfléchi de la réponse lorsque le regard
correspondait à celui attendu. L’adéquation du comportement du robot à ce qui est attendu du vivant a donc permis de lui
inférer des capacités cognitives et sociales supérieures. Le regard permet donc une modulation de l’anthropomorphisme
du robot. Des différences entre un regard humain et un regard robotique peuvent toutefois être notées. D’un point de
vue purement matériel, le regard d’un robot peut être plus saillant et se remarquer plus facilement que le regard d’un
être humain [18], potentiellement à cause du bruit des moteurs utilisés.
Toutefois, un être humain peut utiliser le regard du robot dans une tâche coopérative d’interaction physique pour
améliorer ses performances de la même manière qu’il est capable d’utiliser un regard humain [4, 17]. Ainsi, si au premier
abord le regard d’un robot peut ne pas être pas considéré comme celui d’un humain, il peut être modulé pour que sa
perception se rapproche de celui d’un humain et ainsi modifier l’intensité de son anthropomorphisation.
Finalement, tout comme l’effet de présence humaine est sensible à plusieurs éléments, différents facteurs propres au
robot comme son genre, sa personnalité ou son comportement peuvent moduler son effet de présence. Il ne faut toutefois
pas oublier que la présence n’est pas uniquement soumise aux variations de facteurs propres aux robots mais également
à l’environnement ou à l’individu concerné.

4 FACTEURS DE VARIATION DE L’EFFET DE PRÉSENCE EXTERNES AU ROBOT

4.1 Hiérarchie et pression d’évaluation

La présence de congénères génère un effet dont la force diffère selon la fonction du statut hiérarchique de l’interlocu-
teur [i.e. 12]. Il pourrait en être de même pour les robots, avec des modulations de l’effet en fonction du statut attribué.
Par ailleurs étroitement liée à la notion de hiérarchie, la pression d’évaluation joue un rôle dans cet effet. En 2018,
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Spatola et al. [31] ont testé les différences entre les effets d’une interaction préalable froide et distante avec un robot et
celles d’une interaction agréable avec le même robot. Dans leur étude, une interaction d’anthropomorphisation avec le
robot avait d’abord lieu au cours de laquelle ce dernier leur répondait soit de façon amicale (« je pense d’ailleurs que
nous pourrions devenir amis. » comme réponse à une question à propos de l’amitié) soit de façon non amicale (« Je
n’apprécie pas l’amitié » pour la même question). Leurs performances à une tâche cognitive ont montré que l’effet de
présence sur les performances a été plus important avec un robot distant qu’avec un robot amical. La manière dont le
robot interagit et le contenu de son discours peut donc changer la façon dont il est perçu et modifier l’effet de sa simple
présence. Une interprétation possible pourrait être qu’un robot distant paraîtrait davantage compétent et capable de
les juger, tandis qu’un robot amical se rapprocherait davantage d’un simple jouet. Une des théories concernant l’effet
de présence repose sur l’idée que la pression d’évaluation est un élément nécessaire pour l’apparition de l’effet de
présence [7]. cette idée peut alors se retrouver avec une présence sociale robotique.

4.2 Genre du sujet

Ce sujet est largement traité dans le domaine de l’interaction humain-machine [39], le genre est un facteur pouvant
potentiellement moduler les interactions mais également l’intensité de l’effet de présence. En effet, il a été montré que
l’effet de présence est sensible à une interaction entre le genre du sujet et celui du congénère. Par exemple, les femmes
avaient de meilleures performances dans des tâches informatiques lorsqu’elles faisaient face à une audience féminine
plutôt que seule ou face à une audience masculine [5, 27]. Il est alors possible de faire l’hypothèse que la présence
robotique serait également modulée par le genre des interlocuteurs de la même manière que la présence humaine. Dans
une étude portant sur une demande de dons [29], les hommes ont donné davantage à un robot féminin alors que les
femmes n’avaient pas montré de différence. Ces résultats montrent qu’il existe une interaction croisée entre le genre
de l’individu et le genre du robot. Par ailleurs, une étude de Schermerhorn et al. [28] de 2008 a mis en évidence le
fait que les hommes auraient tendance à considérer les robots comme des êtres humains contrairement aux femmes
qui les considéreraient davantage comme des machines, qui leur attribueraient donc une dimension sociale moins
développée. Les hommes ont également eu de moins bonnes performances pour des tâches complexes d’arithmétique
en présence de robot que seul, ce qui pourrait signifier qu’un effet de présence a bien eu lieu, alors que pour les femmes
les performances sont restées inchangées. Il est toutefois intéressant de noter que les participants de cette expérience
proviennent soit de filière d’ingénierie soit de psychologie, les différences de comportement pourraient donc aussi
provenir d’autres facteurs tel que les études suivies ou des différences de familiarités avec les technologies.

4.3 Familiarité avec la machine

Différents facteurs interindividuels peuvent aussi être pris en compte dans les interactions humains–robots, comme les
compétences techniques ou l’enthousiasme pour les nouvelles technologies [20]. Le curriculum éducatif peut notamment
avoir une influence sur les jugements de valeur. Nomura and Takagi [21] ont ainsi montré que des étudiants en sciences
naturelles et technologies ont jugé un robot humanoïde comme étant plus poli et plus sûr de lui que des étudiants en
sciences sociales. De plus, il n’est pas encore commun de côtoyer quotidiennement des robots humanoïdes et la simple
présence de ce dernier peut avoir un effet de nouveauté sur des individus qui ne sont pas habitués à vivre avec ou tout
simplement d’en voir [1, 14]. Cet effet de nouveauté peut alors capturer des ressources attentionnelles et ainsi modifier
les capacités cognitives, sans que ce ne soit l’aspect social qui importe. L’aspect culturel peut également être pris en
compte. Plusieurs études ont montré que différentes cultures peuvent mener à des attitudes différentes envers les robots
et d’autres agents conversationnels [3, 15].
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Table 1. exemples de facteurs pouvant entraîner des variations de l’effet de présence d’un robot

Type de facteur Facteur Exemple d’impact lié au facteur sur l’effet de présence ou la perception du robot

Interne au robot Genre du robot Des robots féminisés ont été plus persuasifs en récoltant davantage de dons monétaires
que leurs homologues masculins [29]

Personnalité du robot Des robots perçus comme extravertis ont été davantage appréciés que des introvertis
[26]

Regard L’utilisation du regard d’un robot dans une tâche coopérative a mené à une amélioration
des performances similaire à l’utilisation d’un regard humain [4, 17]

Externe au robot Genre du sujet Des hommes ont eu de moins bonnes performances pour des tâches complexes d’arith-
métique en présence d’un robot que seul alors que des femmes ont eu des performances
inchangées face au robot [28].

Hiérarchie et pression
d’évaluation

L’effet de présence peut être plus important en présence d’un congénère hiérarchi-
quement supérieur [i.e. 12], la place hiérarchique du robot peut alors entraîner des
variations d’effets.

Familiarité avec la ma-
chine

L’effet de nouveauté de la présence robotique pourrait capturer des ressources atten-
tionnelles et ainsi modifier les capacités cognitives [1, 14]

Curriculum éducatif Des étudiants en sciences naturelles et technologies ont jugé un robot comme étant
plus poli et plus sûr de lui que ne l’ont jugé des étudiants en sciences sociales [21]

Culture Différentes cultures peuvent mener à des attitudes différentes envers les robots et
d’autres agents conversationnels [3, 15]

5 CONCLUSIONS

L’effet de présence sociale est un mécanisme qui conduit les individus à une amélioration de leurs performances lors de
tâches simples ou bien apprises et à une détérioration lors de tâches complexes ou mal apprises lorsqu’un congénère
est présent. Si la recherche en psychologie sociale a largement étudié le sujet, les mécanismes de cet effet ne sont pas
encore totalement connus et plusieurs études montrent que les pseudo-congénères tels que les robots humanoïdes
mèneraient à un effet de présence sociale au même titre qu’un congénère.
Les robots, humanoïdes ou non, représentent aujourd’hui un aspect important des nouvelles technologies et pourraient
être utilisés au quotidien : au domicile, au travail ou à l’école. Il est donc intéressant de connaître et comprendre leur
influence sur le système cognitif humain afin que leurs utilisations soient optimales. La simple présence robotique
peut ainsi impacter certaines fonctions humaines comme les capacités numériques ou l’inhibition cognitive de façon
similaire à la présence d’un autre être humain [25, 31]. Toutefois, si l’effet de présence robotique a pu être mis en
évidence, le niveau d’impact de la présence sociale reste très modulable et de nombreux facteurs peuvent être pris en
compte pour en comprendre pleinement les mécanismes. Il reste encore des points à éclaircir, tels que les différents
contextes favorisant cet effet (évaluatif ou non, par exemple) ou les modalités de présentation du robot qui en modifient
sa perception dans le cercle social comme l’apparence ou le comportement du robot. Pour pouvoir permettre une
meilleure compréhension de cesmécanismes, il est important de les connaître et d’en tenir compte, à la fois
pour la recherche dans le domaine de la robotique et des interactions humains-machines, mais aussi pour
l’utilisation quotidienne, l’acceptabilité et l’intégration dans la société de ces nouveaux agents sociaux.
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Souvenons-nous que l’étude de certaines machines a déjà permis des avancées dans la compréhension de l’être hu-
main [11], telle que la création d’un automate joueur de flûte par Vaucanson qui l’a mené à une meilleure compréhension
de la physiologie de la respiration humaine en mettant en évidence les mécanismes nécessaires pour ce processus. De
façon similaire, l’étude de l’effet de présence robotique pourrait in fine faire avancer la recherche sur l’effet de présence
humaine en permettant de donner un cadre expérimental rigoureux et fiable, là où la présence humaine peut être sujette
à des variations difficilement régulables (comme les mouvements des yeux ou la respiration).
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