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Les  robots  dits  sociaux,  tels  que Pepper,  Nao,  Buddy,  s’ils  sont  connus a�  travers  les
me'dias et les e've�nements publics (salons, expositions, de'monstrations, magasins, etc.),
ont peu e' te'  e' tudie's aupre�s du grand public dans un environnement personnel tel que la
maison. 

Dans le cadre de travaux de recherche re'alise's en collaboration, nous nous interrogeons
sur le vivre ensemble avec ce type de « machines sociales » en nous focalisant sur leur
impact et acceptabilite'  dans les logements personnels de couples de jeunes retraite's.
Dans  ce  contexte,  nous  avons  souhaite'  comprendre  comment  ce  type  de  machines
pouvait e. tre perçu et conside're'  dans l’habitat personnel.

Nous avons ainsi monte'  un terrain d’exploration autour du robot Pepper, en le plaçant
dans des logements telle une sonde, c’est-a� -dire, un objet technologique visant a�  obtenir
des informations sur les utilisateurs et a�  e. tre source d’inspiration pour de nouvelles
technologies (Hutchinson et al, 2003). À5  travers cette sonde, notre objectif n’e' tait pas de
de'terminer l’utilite'  de cet objet dans le foyer, mais d’e' tudier comment les membres du
foyer appre'hendaient cet objet ayant des comportements et un dynamisme propres et
inde'pendants.  Gra. ce  a�  cette  technique,  nous  souhaitions  aborder  les  questions
suivantes : Comment la taille du robot est-elle perçue ? La matie�re de l’objet s’inte�gre-t-
elle  dans  l’ambiance  de  la  maison ?  Le  sentiment  qu’il  puisse  ne  pas  e. tre  parfois
contro. lable est-il ge.nant ? Comment les habitants interagissent avec l’objet ? 

Pour cela, nous avons spe'cifie'  et de'veloppe'  un programme qui permettait a�  Pepper de
proposer des activite's aux participants (faire de la gym ou de la me'ditation, disposer du
programme  TV,  de  la  me'te'o,  des  actualite's  ou  d’information culturelle,  prendre  des
photos, re'pondre a�  des questions). Inversement, ces participants pouvaient interpeller
le robot a�  tout moment de la journe'e pour interagir dans le cadre des fonctionnalite's
propose'es. Le robot avait deux modes, un mode voix qui utilisait la parole et un mode
son en phase avec une gestuelle plus prononce'e que dans le mode voix. Le robot a e' te'
place'  deux jours dans 10 habitations individuelles. Les habitants ont pu appre'hender le
robot une journe'e en « mode voix » et une journe'e en « mode son ».

Notre protocole d’expe'rimentation s’est de'roule'  en plusieurs phases (Figure 1) et a mis
en  œuvre  divers  types  d’outils  me' thodologiques  (entretiens,  logs,  enregistrements
audio, sondes culturelles (Gaver et al., 1999)).



1. Phase  pré-exploration :  re'alisation  de  photomontage  a�  partir  de  magazines
pour connaî.tre l’image ide'ale que les participants avaient d’un robot chez eux.

2. Phase d’introduction à l’exploration : lancement de l’exploration en pre'sentant
le robot, questionnaire sur la perception des robots en ge'ne'ral (utilisation d’un
questionnaire  de  l’union  europe'enne  (Commission  Europe'enne,  2012))  et
description du mate'riel de collecte de donne'es. 

3. Phase d’exploration (2 jours) : captures des donne'es relatives :

 aux expe'riences d’interaction avec le robot (cartes d’expe'riences a�  remplir
a�  chaque interaction avec le robot),

 a�  la façon dont les participants ont interagi avec le robot (logs),

 a�  leur vision du robot ide'al (boite a�  ide'es et fiche du robot ide'al).

4. Phase post-exploration : questionnaire sur la perception des robots en ge'ne'ral
afin de mesurer s’il  y avait un changement par rapport a�  leur opinion d’avant
l’exploration, entretien sur la perception d’un robot chez eux. 

Figure 1 : Phases et outils méthodologiques impliqués dans l’exploration. 

Les re'sultats obtenus ont montre'  que les participants recherchent un assistant vocal, un
serviteur poli et serviable. L'e' tude a confirme'  que lorsque l'interaction est difficile, elle
ge'ne�re beaucoup de frustration et d'insatisfaction en raison d'un e'cart entre la forme qui
sugge�re que le robot pourrait parler, et les capacite's re'elles du robot. Les participants
pre' fe� rent  que  l'objet  ne  soit  pas  trop  grand,  mais  qu'il  soit  visible.  Des  expressions
d'affectivite'  envers le robot sont apparues au cours des entretiens. En ce qui concerne le
comportement du robot, la plupart des participants ont exprime'  la ne'cessite'  de garder
un contro. le total  sur le robot,  tout en reconnaissant qu'ils e' taient,  dans certains cas,
sensibles au fait d’e. tre interpele's par le robot.
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