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Résumé. Dans la mesure où la place des robots sociaux croît rapidement, leur intégration 

soulève des questions d’actualité à la fois psychologiques, sociales et éthiques. Cet article 

propose une réflexion sur les enjeux de leur adoption. Conçus pour accompagner et soulager, 

leur adoption donne lieu à des bénéfices notables dans différents domaines. Leurs avantages 

demeurent toutefois insuffisants pour compenser les menaces qu’ils représentent et les freins 

possibles à leur adoption. Les déterminants et les conséquences des avantages, menaces, freins 

et dévires sont individuels, sociaux, sociétaux. L’objectif de cette réflexion est double : d’une 

part, s’interroger sur les enjeux à ne pas les utiliser et, d’autre part, mieux comprendre les 

risques et dérives afférents à leur introduction. Ce double objectif s’inscrit dans une réflexion 

sur ce qui est accepté et ce qui est acceptable en matière de robotique sociale. 

Mots clés : robot social, acceptabilité sociale, perception de menaces, freins 

 

Reflection on the stakes of the adoption of social robots: advantages, threats, 

barriers and drifts 

Abstract. As the place of social robots is rapidly growing, their integration raises 

psychological, social, and ethical questions. This article proposes a reflection on the stakes of 

their integration and adoption. Designed to help, accompany, and relieve, their adoption gives 

rise to notable benefits in various fields. However, at this stage, their advantages remain 

insufficient to compensate for the threats they represent and the possible barriers and drifts to 

their adoption. The determinants and consequences of the advantages, threats, barriers, and 

deviations are individual, social, and societal. The objective of this reflection is twofold: on the 

one hand, to question the stakes involved in not using them and, on the other hand, to better 

understand the risks and drifts associated with their introduction. This double objective is part 

of a reflection on what is accepted and what is acceptable in social robotics. 

Key words: social robot, social acceptability, threat perception, barriers 
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Introduction 

L’intégration des robots de service personnel ou destinés à améliorer le quotidien 

professionnel s’accélère. Cet investissement est notamment expliqué par le rôle attribué aux 

robots. Ils ont généralement été conçus pour soulager, aider et réaliser des tâches délicates ou 

dangereuses. Leur utilisation bien connue dans le domaine industriel et militaire s’est étendue 

à des robots sophistiqués (Wiederhold, 2021) à usage domestique incluant des services tels que 

la surveillance, les loisirs ou encore l’éducation et la santé (Wu et al., 2014). Ce dernier 

ensemble de robots est appelé « robots sociaux ». Ils peuvent être perçus comme des objets 

aidants dans la mesure où ils contribuent à certaines améliorations et bénéfices évidents dans 

les milieux privé et professionnel (e.g., gestion du quotidien, de la prise de médicaments, port 

de charge lourde, etc.). Toutefois, ils ne sont pas sans inconvénients et sans soulever des 

inquiétudes (cf. Public Attitudes Towards Robots, European Commission, 2012).  

Le présent article propose une réflexion sur les enjeux de l’adoption des robots sociaux 

dans notre quotidien. Cette réflexion repose sur l’exposé des potentiels de la robotique sociale 

ainsi que des menaces, des freins et des dérives relevant de facteurs individuels souvent 

empruntés aux modèles d’acceptabilité (e.g., attitudes, intention d’usage, utilité perçue, facilité 

perçue d’utilisation, perception de contrôle, coût, etc.), des facteurs 

interindividuels/intergroupes notamment empruntés à la psychologie sociale dans les relations 

entre humains (e.g., perception de menaces identitaires et de ressources, stéréotypes, etc.), et 

enfin, des facteurs sociaux voire sociétaux (e.g., emploi, éthique, législation, etc.).  

Rarement abordés dans une même réflexion, ces différents niveaux d’analyse 

comprennent tout à la fois les déterminants et les conséquences de l’intégration des robots 

sociaux. A ce jour, des revues systématiques de la littérature sur les robots sociaux (e.g., centrée 

sur la perception des robots sociaux qu’ont les humains du point de vue des neurosciences et de 

la psychologie, Cross et al., 2019 ; centrée sur l’aspect social des robots, Henschel et al., 2021) 
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et sur leur acceptabilité (David et al., 2022) ont déjà été publiées. Or, quand bien même leur 

acceptabilité serait avérée, cela ne rendrait pas d’office leur intégration acceptable et exempte 

de justifications. Exposer conjointement différents niveaux d’analyse dans une même réflexion 

est l’occasion de questionner certes leur acceptabilité mais plus encore la légitimité même de 

leur introduction dans nos quotidiens. Corollairement, l’un des objectifs est d’interroger les 

préjudices qu’il y aurait à se priver du recours aux robots sociaux dans certains contextes ou 

domaines sans avoir mené cette réflexion.  

 

Les robots sociaux : leurs caractéristiques, leurs rôles 

Dans le sens du mot tchèque « robota » qui signifie « travail, corvée » (Rossum’s 

Universal Robots, R.U.R, Capek, 1920), le rôle conféré aux robots est celui de soutien et de 

réduction de la pénibilité. Aujourd’hui, les robots que l’on nomme « sociaux » sont conçus pour 

s’adapter aux environnements sociaux à des fins d’assistance, de divertissement et 

d’accompagnement de l’humain au quotidien (Thrun, 2004). Ces robots permettent une réelle 

collaboration Homme-Robot (Bröhl et al., 2016) qui font d’eux des partenaires et non plus de 

simples outils (Leroux & Labruto, 2012). Ainsi, les missions qui leur sont conférés, ayant avant 

tout un but social (Spatola, 2019), impliquent qu’ils aient des caractéristiques spécifiques. Les 

robots sociaux, définis comme des « agents artificiels physiquement incarnés » (Naneva et al., 

2020), ont la particularité d’avoir des capacités de communication verbales et non-verbales et 

d’interactions sociales (Breazeal, 2003 ; Naneva et al., 2020). Notons que les interactions 

Homme-Robot sont notamment facilitées par l’apparence humanoïde, la voix, la gestuelle, etc. 

de ces robots. Conçus comme des « entités sociales » (Naneva et al., 2020), ces caractéristiques 

sont interprétées comme signaux sociaux (Eyssel et al., 2011) semblables à ceux que l’on prête 

aux humains dans les interactions sociales (e.g., gestes, attitudes, etc.). Cette tendance contribue 

à ce que les utilisateurs y répondent de manière sociale (de Graaf et al., 2016). Autrement dit, 
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les utilisateurs peuvent par exemple adopter une gestuelle, généralement déployée dans les 

interactions entre humains, lors d’interactions avec ces robots. Enfin, certains robots sociaux 

véhiculent une dimension affective et, pour cette raison, sont qualifiés de « robots compagnons 

» (van Oost & Reed, 2011). C’est le cas du robot PARO (https://www.phoque-paro.fr) dont 

l’apparence est celle d’un phoque en peluche.  

 

Le potentiel de la robotique sociale  

Les robots sociaux se distinguent des autres robots par leurs capacités d’interactions 

sociales, de communication et d’accompagnement mises à contribution dans le contexte 

professionnel (e.g., service clientèle, accueil, aide aux personnels soignants, etc.) ainsi que dans 

le contexte de services personnels (e.g., loisir, compagnie, support éducatif ou thérapeutique).  

Leur efficacité, comme outils conçus en vue d’améliorer la qualité de vie (e.g., aide aux 

tâches physiques, cognitives et relations sociales ; Broadbent, 2017) a été démontrée dans de 

nombreuses recherches. Leurs bénéfices (psychologiques, communicationnels, 

comportementaux, etc.) s’observent dans différents domaines de vie : domestique, éducatif, 

sanitaire ou encore professionnel. 

 

Environnement domestique  

Dans un environnement domestique, les robots ont trois applications spécifiques : le 

divertissement, l’accompagnement dans des tâches quotidiennes ou encore l’assistance aux 

personnes en situation de vulnérabilité (Christensen, 2003). Dans ce contexte, ils peuvent servir 

à maintenir le lien social pour les personnes isolées (Ghafurian et al., 2020). Autrement dit, ils 

prennent la forme d’une incarnation physique qui constitue une interface avec laquelle 

échanger.  

https://www.phoque-paro.fr/
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Ils peuvent aider aux tâches ménagères, familiales et éducatives, faire gagner du temps 

et créer des moments conviviaux et amusants (de Graaf et al., 2016). Partenaires de jeu, ils 

peuvent procurer plus d’amusement qu’une interface sous forme d’écran dans la mesure où ils 

véhiculent davantage d’émotions et d’interactions sociales (Leite et al., 2008). Par ailleurs, le 

rapport d’information n°162 du Sénat (2019, p. 13) mentionne que ces robots peuvent 

« compléter les animaux de compagnie dans les foyers, mais en rendant bien plus de services 

aux membres de la famille ». Ainsi conçu, l’animal de compagnie garderait toute sa place et le 

robot ne viendrait pas s’y substituer. Cette ambition, probablement envisageable dans 

l’environnement privé, semble plus problématique dans les institutions de santé dans lesquelles 

les animaux domestiques restent rares voire interdits (Pralong, 2004).  

Les robots sociaux sont également conçus pour servir de soutien et de surveillance à des 

personnes fragilisées. L’objectif est ici d’accompagner l’autonomie à domicile (Abdollahi et 

al., 2017). En fournissant, par exemple, une assistance cognitive, le robot allège la gestion du 

quotidien des utilisateurs (e.g., rappel de la prise de médicaments ; Zsiga et al., 2018).  

 

Environnement éducatif  

Les enfants d’âge préscolaire semblent accepter les robots sociaux comme instructeur 

et comme camarade de jeu (Fridin, 2014 ; Keren & Fridin, 2014). Ils sont notamment préférés 

à d’autres supports d’apprentissage numériques tels que la tablette (e.g., apprentissage de 

nouveaux mots, Westlund et al., 2015). Par ailleurs, plusieurs études ont montré leur efficacité 

comparativement à des leçons audios, des vidéos de robots ou des assistants virtuels (tâches de 

coopération, Bainbridge et al., 2011 ; tâche de puzzle, Leyzberg et al., 2012). Belpaeme et 

Tanaka (2021) en comparant les systèmes intelligents de tutorat (Intelligent Tutoring System ; 

e.g., logiciels ou applications d’apprentissage) et les robots sociaux font les observations 

suivantes : les premiers offrent certes un enseignement personnalisé et individuel, mais les 
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seconds, grâce à leurs capacités d’interactions sociales et physiques dans l’environnement, 

mènent les utilisateurs à des comportements favorables à l’apprentissage (e.g., attention élevée 

et motivation persistante). Plus encore, ces études montrent que les élèves améliorent leurs 

résultats scolaires lorsque le robot social s’adapte à leur profil (Belpaeme et al., 2018 ; Leyzberg 

et al., 2014).  

Dans le cadre pédagogique, afin de servir le soutien à l’apprentissage, les robots sociaux 

doivent avoir des capacités d’adaptation à l’utilisateur permettant de mieux prodiguer leur 

enseignement (Devillers, 2017). Notons que c’est déjà ce que fait l’enseignant. Au-delà de son 

adaptabilité, l’enseignant joue plus que le rôle d’instructeur. S’il représente une autorité difficile 

à contredire (Guimond, 2004 ; Sommet et al., 2011) et qu’il n’endosse pas le rôle de camarade, 

son autorité n’est pas seulement coercitive, il représente un modèle. Le robot social, en tant 

qu’instructeur-camarade de jeu, offre une panoplie éducative complémentaire, détachée de tout 

registre coercitif profitable à l’apprentissage (Sommet et al., 2011), sans pour autant endosser 

le rôle de modèle à suivre. Par conséquent, la plus-value des robots sociaux ne passerait pas par 

la substitution de l’enseignant mais par le soutien à l’enseignant dans des classes surchargées 

(Fridin, 2014). En outre, déléguer certaines tâches aux robots sociaux doit contribuer à 

optimiser le temps que l’enseignant dédie à ses élèves et notamment de se concentrer sur 

d’autres tâches qui nécessitent plus d’empathie et d’adaptabilité (Belpaeme et al., 2018).  

Afin d’intégrer la robotique sociale dans leur pratique d’enseignement, les enseignants 

ont besoin de recevoir des formations adéquates (Vollstedt et al., 2007, cité par Conti et al., 

2017) et de garder le contrôle sur le répertoire des enseignements que propose les robots sociaux 

(Fridin & Belokopytov, 2014). En d’autres termes, le succès de l’intégration d’un robot social 

dans les classes dépend grandement de l’adaptation des robots aux besoins en classe et au 

niveau d’acceptabilité des robots sociaux par les enseignants (Fridin & Belokopytov, 2014). 
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Environnement sanitaire 

Les robots sociaux, dans le milieu de la santé, ont différents rôles : médiateur 

thérapeutique, contact social complémentaire à l’entourage ou aux personnels soignants, ou 

encore, aide à ces derniers souvent surchargés. En 2011, Enz et collaborateurs ont montré que 

les robots de type nursing (i.e., robots effectuant des tâches d’hygiène personnelle et de toilette) 

sont les mieux perçus dans des scénarios de sociétés vieillissantes (vs. ami, partenaire sexuel, 

garde d’enfants, etc.). Pour autant, en 2012, le rapport de la Commission Européenne (Public 

Attitudes Towards Robots, European Commission, 2012) fait un autre constat. De manière 

générale, les européens ont plutôt des attitudes positives envers les robots. Toutefois, en 2012, 

l’intégration des robots auprès d’enfants ou de personnes âgées restait problématique. 

Hebesberger et al. (2017) parlent d’acceptabilité ambivalente. 

Plus récemment encore, en 2020, la pandémie mondiale de COVID-19 a modifié la 

perception qu’ont les gens des robots sociaux et a ouvert de nouveaux marchés. Par exemple, 

pour des raisons sanitaires, en temps de pandémie, des agents hôteliers robotiques ont pu être 

préférés à du personnel humain (Kang & Sundar, 2019 ; Kim et al., 2021). Plus généralement, 

la pandémie semble avoir favorisé leur intégration dans l’objectif de pallier l’isolement social 

(Ghafurian et al., 2020) et de maintenir le virus à distance.  

 

Comme médiateur thérapeutique 

Les robots sociaux sont utilisés dans le traitement de certains troubles et pathologies 

(e.g., autisme, maladies dégénératives, démence). Par exemple, la présence d’un robot social 

dans une situation d’interaction avec d’autres personnes permet à des enfants atteints de 

troubles autistiques d’exprimer des comportements sociaux (e.g., sourires, expressions faciales) 

qu’ils n’adoptent pas en leur absence (Scassellati, 2007). D’autres études menées en institutions 

médicalisées auprès de patients atteints de la maladie d’Alzheimer ou de démence montrent que 
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l’utilisation de robots sociaux peut améliorer la communication, l’interaction sociale et le bien-

être des résidents souffrant de ces maladies, tout en diminuant leurs troubles du comportement 

(Wu et al., 2014). Dans le cas de patients atteints de dépression et de démence, la présence des 

robots sociaux a conduit à rehausser leur moral, et ce, sans sentiment de lassitude (Abdollahi et 

al., 2017). Enfin, Wada et al. (2008) observent que la douceur de la fourrure du robot social 

zoomorphique PARO incite les patients à chercher un contact physique et conduit à davantage 

de réactions chaleureuses. En interagissant avec les utilisateurs de manière autonome, PARO 

augmente les contacts verbaux et tactiles de la part des patients (Wada et al., 2008).  

 

Comme support de rupture de l’isolement social 

Les robots sociaux peuvent être une alternative à l’isolement social (e.g., Jecker, 2020). 

Par exemple, au cours d’une étude s’étirant sur deux mois, les résidents d’un établissement de 

soins ont développé des relations personnelles avec le phoque PARO permettant également de 

renforcer les liens sociaux entre résidents (Koay et al., 2007).  

Le contexte de crise sanitaire du COVID-19, qui a exacerbé le sentiment de solitude, a 

permis d’identifier trois rôles aux robots sociaux : celui de l’assistant personnel, du pair et de 

l’ami intime (Odekerken-Schröder et al., 2020). Chacun de ces rôles permet de diminuer la 

solitude et de ressentir à nouveau « la présence d’autrui » (Odekerken-Schröder et al., 2020). 

C’est dans ce contexte que l’entreprise « Zora Robotics » a prêté ses robots aux établissements 

de soins pour les personnes âgées en Belgique (mars 2020) en tant que vecteur de lien social à 

autrui. Cette initiative a permis aux résidents de garder un certain contact social durant les 

périodes de confinement (Rabatel, 2020). Ici, le robot social a pu partiellement et 

provisoirement combler un manque.  
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Comme aide aux personnels soignants 

Salvini (2015) souligne que l’utilité des robots sociaux dans le domaine médical ne se 

limite pas aux bienfaits apportés aux patients mais qu’ils ont également des effets positifs sur 

la santé de certains personnels soignants sous pression (e.g., réduction de la charge physique et 

cognitive). Par exemple, Hebesberger et al. (2017) ont constaté que les personnels soignants et 

les résidents ont des attitudes positives quant à l’utilité et aux avantages économiques du robot 

SCITOS (https://www.metralabs.com/en/service-robot-scitos-a5). Alléger les tâches 

logistiques permettrait de libérer du temps au personnel soignant auprès des résidents (Rapport 

d’information n°162, Sénat, 2019). En effet, étant disponibles, toute la semaine, de jour comme 

de nuit, les robots sociaux pallieraient, en partie, le problème de permanence (Ivanov & 

Webster, 2017).  

 

Environnement professionnel 

Comme évoqué précédemment, les robots sociaux doivent permettre de déléguer et 

d’alléger certaines tâches et activités. Li et al. (2010) proposent plusieurs domaines 

d’application et tâches pour les robots sociaux (e.g., guide touristique, professeur de langue, 

vendeur, etc.). En tant que vendeurs, ils peuvent aussi bien gérer les stocks, traiter les requêtes 

et détecter les préférences des clients (Rapport d’information n°162, Sénat, 2019). Dans le 

domaine de l’hôtellerie et du tourisme, les robots sociaux peuvent accueillir et effectuer des 

tâches d’interaction et de service (Ivanov & Webster, 2017). Leur disponibilité 24/24h et 7j/7 

sans fatigue et sans revendications, le fait qu’ils ne sont pas éligibles aux droits du travail 

humain impliquant la possibilité de travailler dans des conditions dangereuses et durant de 

longues heures, peuvent être perçus comme avantageux pour les employeurs (Dumouchel & 

Damiano, 2016 ; Ivanov & Webster, 2017). En outre, les robots coûtent moins chers que des 

travailleurs humains à court et long terme.  

https://www.metralabs.com/en/service-robot-scitos-a5
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Pour des retombées positives en termes de qualité de vie au travail, d’usage, ou encore 

de productivité, son intégration requière prioritairement l’aval des personnels concernés et 

qu’elle se fasse avec leur collaboration. Notamment, selon de Graff et Janssen (2019), le robot 

doit s’intégrer dans la routine de travail du salarié de sorte que le robot fasse partie intégrante 

de la dynamique sociale et de travail sans lui conférer la place de l’humain.  

 

Cet ensemble de constats liés au potentiel des robots sociaux et leurs bénéfices 

s’appliquent à de nombreux domaines. Leur vocation, vertueuse, et certains résultats positifs, 

voire encourageants, n’excluent pas des craintes, des menaces, sur des registres variés (e.g., 

sociaux, sociétaux, etc.). 

 

Les menaces liées à la robotique sociale 

De façon récurrente, il ressort des avantages précédemment exposés des robots sociaux 

qu’ils sont conçus non pas pour se substituer à l’humain mais pour jouer un rôle de soutien, 

d’allègement des tâches pénibles et répétitives, de mise à distance de certaines maladies (e.g., 

Covid-19), etc. Pour autant, les différents bénéfices à leur utilisation exposée supra ne sauraient 

en camoufler les inconvénients, les dérives et les possibles faux-semblants. Ils sont source 

d’inquiétudes et de craintes réelles ou fantasmées qui demeurent et animent la question de leur 

introduction dans nos quotidiens. Les robots sociaux par les imaginaires qu’ils suscitent, leur 

fonctionnalité et leur apparence, etc. questionnent non seulement sur ce qui définit la nature 

humaine, son essence et sa spécificité (Ferrari et al., 2016), mais également, le devenir des 

travailleurs humains (Ford, 2015) et le respect de la vie privée (Lutz et al., 2019). 

 

Les menaces identitaires  
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En référence à la théorie des menaces intégrées (Stephan & Stephan, 2000 ; Riek et al., 

2006), Złotowski et al. (2015) nommeront « menaces identitaires » les menaces liées à l’identité 

humaine que représentent les robots (i.e., aussi appelées « menaces symboliques », Vanman & 

Kappas, 2019). Ces menaces s’appliquent à l’idée de ce qui caractérise la nature humaine et de 

ce qui la différencie des autres vivants et des objets sociaux. Elles touchent tout aussi bien les 

dimensions morale, cognitive, affective et conative que la dimension physique (e.g., 

responsabilité, droit, devoir accordés au robot, performances, autonomie, affects, 

comportements sociaux et apparences proches de l’humain, etc.). Parce qu’ils sont 

anthropomorphisés (i.e., attribution de caractéristiques typiquement humaines à des agents non-

humains, Duffy, 2003) et physiquement incarnés, l’apparence et le comportement des robots 

sociaux peuvent brouiller la frontière entre l’homme et la machine et ainsi représenter une 

menace (Złotowski et al., 2017). 

 

L’imaginaire collectif  

La culture populaire façonne les représentations des robots (Broadbent, 2017) et le 

rapport que les sociétés du XXIème siècle entretiennent avec eux. Selon Coiffet (1993), il y 

aurait deux sources possibles de motivation à l’origine de la création des robots par l’humain : 

d’une part, s’octroyer le pouvoir de création et, d’autre part, exercer son pouvoir sur les 

créatures faussement humaines afin de se libérer de ses obligations. Les œuvres de science-

fiction se nourrissent de cette conception de la robotique et l’alimente. Des créatures, 

bienfaisantes ou malfaisantes y sont créées, donnant le pouvoir à l’humain ou, au contraire, le 

menaçant. Les premières sont dépeintes comme bienveillantes, œuvrant pour des causes justes 

ou aidant l’humanité (e.g., « Astro boy », Tezuka, 1952 ; « R. Daneel Olivaw », Asimov, 1950 

; « Wall-E », Stanton, 2008). Les secondes, malfaisantes, se rebellent contre les humains animés 

par la volonté de les remplacer (e.g., « I robot », Proyas, 2014 ; « Terminator », Cameron, 
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1984). Cette dernière représentation qui véhicule l’image d’un robot menaçant la sécurité, 

l’unicité et la survie de l’humain (Złotowski et al., 2015) est nommée Technology Takeover (i.e., 

la peur que les robots se rebellent contre l’humanité, Strait et al., 2017) ou The Frankenstein 

syndrome (i.e., les créatures artificielles finissent par se retourner contre leurs créateurs, Kaplan, 

2004). Toutefois, la littérature dont ses oeuvres de sciences fiction, les mythes, les contes, les 

légendes varient selon l’appartenance culturelle. Pour exemple, les sociétés occidentales 

accentuent la distinction entre le naturel et l’artificiel tandis que la société japonaise tend à 

explorer les liens qui unissent les êtres humains et les êtres artificiels (Kaplan, 2004). 

Dans tous les cas, qu’ils soient bienveillants ou malfaisants, ces robots sont souvent 

humanisés (e.g., « Ils éprouvent des émotions, expriment des opinions… », Broadbent, 2017, p. 

628). Ces images de robots humanisés alimentent alors les représentations béotiennes de ce que 

sont les robots.  

 

L’apparence des robots sociaux 

Comme explicité précédemment, dans la science-fiction, les robots bons ou mauvais 

prennent des apparences très variées, effrayantes ou attractives, très proches ou, au contraire, 

très éloignées du genre humain. Il demeure que les robots sociaux sont souvent 

anthropomorphes. Leurs capacités d’interactions sociales verbales et non-verbales 

expliqueraient cette tendance (Breazeal, 2003 ; Naneva et al., 2020). Pour une interaction 

pertinente, l’utilisateur humain et le robot doivent se comprendre, et à cette fin, ils doivent 

employer les mêmes signaux sociaux (Hegel et al., 2008). Notons toutefois qu’une apparence 

ambiguë, ayant tout à la fois des caractéristiques mécaniques et anthropomorphiques pourrait 

engendrer chez l’utilisateur un sentiment de malaise et de gêne (i.e., Uncanny Valley, Mori, 

1970)1. Le malaise proviendrait de l’incertitude de leur appartenance : est-il humain ou non-

 
1 Mori (1970) montre l’existence d’une relation curvilinéaire entre le degré de ressemblance humaine d’un objet 

(i.e., anthropomorphisme) et son agréabilité (i.e., likeability). Une ressemblance humaine élevée mais imparfaite 
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humain ? (Broadbent, 2017). La difficulté à catégoriser une entité dite « ambiguë » pourrait 

alors engendrer une évaluation négative de cette même entité (Yamada et al., 2013). Par ailleurs, 

une apparence trop similaire à celle de l’humain menace le sentiment d'humanité et brouille la 

distinction entre l’humain et le robot (i.e., threat to distinctiveness hypothesis, Ferrari et al., 

2016).  Les attentes suscitées par cette ressemblance (Bartneck et al., 2009 ; Hegel et al., 2008) 

génèrent plus ou moins de menaces. Plus un robot est anthropomorphe plus les personnes lui 

attribuent des intentions et une certaine intelligence (Hegel et al., 2008 ; Hegel et al., 2010) 

brouillant ainsi davantage encore la limite entre « eux » et « nous » (Złotowski et al., 2017). 

Krach et al. (2008) ont montré qu’une apparence anthropomorphique peut activer chez les 

personnes les zones corticales liées à la théorie de l’esprit. En d’autres termes, l’apparence 

« humaine » des robots contribuerait à leur prêter des intentions et des désirs (Hegel et al., 2008 

; Hegel et al., 2010). Ces attributions se renforcent dans le cas où le robot social est perçu 

comme étant autonome (Duffy, 2003) 

 

L’autonomie des robots sociaux 

Afin de s’adapter au mieux à leur environnement, les robots sociaux ont besoin d’être 

doté d’un certain degré d’autonomie. Cela étant, l’autonomie attendue des robots ne doit pas 

recouvrir l’ensemble des facettes de l’autonomie humaine (Dumouchel & Damiano, 2016). Les 

humains ont créé les robots afin qu’ils soient à leur service et s’attendent à en avoir le contrôle. 

Or, l’autonomie des robots sociaux est susceptible de bouleverser cette hiérarchie préétablie 

entre l’humain et le robot (Złotowski et al., 2017). Ainsi, l’autonomie souvent mise en avant 

lors de leur commercialisation (Young et al., 2009) est source d’inquiétude (e.g., Lombard & 

Dinet, 2015 ; Zafari & Koeszgi, 2020). Les robots sociaux autonomes, en étant capables de 

prendre des décisions, menacent le contrôle des humains (Meerbeek et al., 2008 ; Złotowski et 

 
engendrerait des réactions négatives. Sa démonstration nommée la « Vallée de l’étrange » est souvent critiqué 

(pour une revue, voir Zhang et al., 2020).  
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al., 2017) et accroîent la volonté de conserver un contrôle sur la machine (Dautenhahn et al., 

2005). L’utilisateur a besoin de savoir qu’il peut intervenir, arrêter ou modifier l’action menée 

par le robot. Ainsi détenir ou penser détenir le contrôle sur une machine (i.e., capacités 

d’utilisation, capacités d’en avoir la maîtrise) détermine pour une part son usage (dimension 

« contrôle perçu » dans les modèles d’acceptabilité, Davis, 1989). Inversement, penser que le 

contrôle est entre les mains de cet agent non humain suscite des attitudes négatives et diminue 

l’acceptabilité du dispositif technologique (Hinds, 1998). Pour exemple, un robot social rejetant 

une commande ordonnée par une personne est perçu comme autonome et menaçant (e.g., pour 

la sécurité, le travail, l’identité humaine, etc.) suscitant des attitudes négatives des utilisateurs 

à l’égard du robot (Złotowski et al., 2015). A ce titre, les robots sociaux semblent d’autant moins 

acceptables qu’ils apparaissent peu contrôlables et prévisibles.  

 

Stéréotypes et relations intergroupes 

Il semblerait que les processus qui se jouent dans les interactions humaines se jouent 

également lors d’interactions avec les robots sociaux. Des études ont montré que les humains 

appliquent des stéréotypes et des processus inter-groupes aux robots sociaux (Bartneck et al., 

2018 ; David et al., 2020 ; Eyssel & Hegel, 2012 ; Eyssel & Kruchenbrandt, 2011 ; Tay et al., 

2014). Plus concrètement, les schémas sociaux des interactions humaines transférés aux 

relations avec les robots sociaux conduisent à l’application de « règles sociales » (Broadbent, 

2017), comme être poli avec le robot, mais s’expriment aussi par la catégorisation sociale des 

robots sociaux (Vanman & Kappas, 2019) avec les conséquences délétères connues des 

stéréotypes. Par exemple, Bartneck et collaborateurs (2018) ont pour leur part répliqué le 

paradigme du biais du tireur sur des cibles humaines (Correll et al., 2002) en utilisant des robots 

sociaux blancs et noirs comme cibles. Les résultats, semblables à ceux de l’étude initiale (e.g., 

Correll et al., 2002 ; Correll et al., 2014), montrent que les participants mobilisent des 



16 
 

stéréotypes raciaux à l’égard des robots2. Eyssel et Kruchenbrandt (2012) ont montré pour leur 

part un biais de favoritisme endo-groupe en présentant à des participants allemands un robot 

dont le nom et le lieu de production induisaient soit la nationalité allemande (i.e., endogroupe) 

soit la nationalité turque (i.e., exogroupe). En d’autres termes, les participants favorisaient le 

robot allemand au détriment du robot turc (i.e., attribution de moins d’humanité au robot de 

l’exogroupe ; attribution de davantage d’esprit et de chaleur au robot de l’endogroupe). Ces 

résultats concordent avec ceux décrits dans les travaux sur les relations humaines inter-groupes 

(e.g., Cuddy et al., 2008 ; Haslam, 2006 ; Haslam & Loughnan, 2014 ; Leyens et al., 2000). 

Ainsi, associer les robots sociaux à des groupes d’appartenance peut enclencher des stéréotypes 

à leur égard et des comportements plus ou moins favorables.  

 

En résumé, l’imaginaire collectif, les caractéristiques des robots sociaux (i.e., 

apparence, autonomie), ou encore, le fait qu’au même titre que les humains, ils font l’objet de 

catégorisation sociale (voir pour une revue Vanman & Kappas, 2019), font que les robots 

sociaux deviennent une source de menaces pour ce qui fait de nous des êtres humains (Ferrari 

et al., 2016). La perception de proximité cognitive et affective Homme-Machine, menaçante, 

provoquerait le besoin de se redéfinir en tant qu’humain, de se distancer des robots sociaux 

(Kaplan, 2004) et ainsi de les maintenir dans l’exo-groupe. Le contexte de la nouvelle ère 

industrielle dans laquelle les robots s’humanisent (e.g., design anthropomorphique, autonomie, 

empathie artificielle, etc.) et les humains s’objectifient (e.g., dépendance technologique, 

courant trans-humaniste, etc.) pourrait exacerber ces craintes et ces besoins d’affirmation 

identitaire.  

 

 
2 Les participants étaient plus rapides à tirer sur les cibles (humains et robots) noires armées que sur les cibles 

(humains et robots) blanches armées ; et, quand les cibles n’étaient pas armées, les participants étaient plus rapides 

à ne pas tirer sur les cibles blanches que sur les cibles noires (Bartneck et al., 2018). 
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Les menaces réalistes 

L’intégration accélérée de robots de plus en plus anthropomorphes et doués de capacités 

fait apparaître dans le discours public d’autres craintes potentielles que celles identitaires : les 

menaces dites « réalistes ». Ces menaces observées dans les relations humaines, retrouvées dans 

les relations Homme-Machine, sont associées à des questions de ressources, de sécurité et de 

bien-être physique de l’endogroupe (Złotowski et al., 2017). Elles peuvent s’exprimer sous 

différentes formes ou dans différents contextes comme l’emploi (Strait et al., 2017) et la sécurité 

(Złotowski et al., 2017). 

 

Emplois : substitution et perte de sens 

Une des craintes exprimées est celle de se voir remplacer dans le monde du travail par 

la technologie (Etemad-Sajadi et al., 2022 ; Salvini et al., 2010 ; Strait et al., 2017)3. Les 

technologies telles que les robots sont perçues comme préjudiciables pour les futures 

opportunités d’emploi notamment ceux qui nécessitent des niveaux de formation et de salaire 

faibles (Ford, 2015 ; Turja & Oksanen, 2019) et participeraient ainsi à renforcer un « sentiment 

d’anti-immigration » (Fosch-Villaronga et al., 2020). En effet, les robots sociaux ont été et sont 

toujours des supports techniques pouvant remplir des corvées, des tâches ingrates se substituant 

ainsi à certaines professions peu qualifiées (Ford, 2015) sachant que leurs compétences et leurs 

missions évoluent. Avantages ou inconvénients ? La réponse à cette question dépend 

notamment de la capacité de nos sociétés à créer de nouveaux emplois pour les personnes 

écartées de ces emplois et, plus largement, à réguler l’introduction et l’usage des robots sociaux 

adaptés aux besoins et aux inquiétudes.  

En devenant des supports affectifs et émotionnelles, les robots sociaux peuvent 

également menacer des emplois de formations supérieures (Dekker et al., 2017). La méfiance à 

 
3 Weiss et al. (2011) ont montré que ce sont davantage les non-experts du domaine qui ont des craintes de ce type. 

En effet, les experts du domaine perçoivent peu de « compétition avec les humains ». 
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l’égard des robots sociaux s’exprime notamment dans le domaine sanitaire (Broadbent et al., 

2009). Takayama et al. (2008) soulignent que les robots sociaux sont rejetés s’ils remplacent 

les humains. En revanche, ils sont davantage acceptés lorsqu’ils complètent, accompagnent 

l’humain ou si leur rôle consiste à apporter une aide et un soulagement au personnel humain 

(e.g., « CoBot » pour collaborative robot, Djuric et al., 2016 ; robots collaboratifs qui interagissent 

directement avec l’humain afin d’augmenter les performances de ce dernier et réduire la pénibilité de 

ses tâches, Dictionnaire Larousse en ligne, s. d.). Tisseron (2018) note que même si les robots sont 

présentés comme une aide, notamment pour les personnels soignants, la crainte de la diminution 

de l’embauche de soignants demeure (e.g., aujourd’hui, en France, près de 90% des frais 

d’institutions médicalisées sont des dépenses de personnel, EHPAD : quels remèdes ? Rapport 

d'information n° 341, Sénat, 2018).  

Vient s’ajouter à la crainte de la suppression des emplois, le risque de perdre le sens de 

son travail (Rapport d’information n°162, Sénat, 2019). Si le fait d’être allégé de certaines 

tâches, automatiques et/ou de peu d’intérêt, peut permettre de revenir au cœur de son métier, 

dans certains cas, l’employé pourrait avoir le sentiment de devenir simple exécutant agissant 

sans comprendre ce qu’il fait. Or, la perte du sens de son travail a des conséquences 

dommageables aussi bien pour l’employé que pour l’organisation en matière de bien-être, de 

productivité, etc. (Cherré et al., 2014). Dans une moindre mesure, nous pouvons nous attendre 

à rencontrer avec l’intégration des robots sociaux dans les milieux professionnels les mêmes 

problématiques rencontrées avec l’automatisation de manière générale (e.g., baisse de 

motivation, travail perçu comme plus ennuyeux, insécurité de l’emploi, etc., Piçarra et al., 

2016). Les entreprises et les institutions ne pourront tirer profit des robots sociaux que si les 

personnels les acceptent car ce sont eux qui interagiront avec ces machines (Turja & Oksanen, 

2019).  
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Sécurité : intimité et surveillance 

L’introduction des robots sociaux dans l’espace professionnel et privé menace le respect 

de l’intimité et de la sécurité (de Graaf & Janssen, 2019). Intégrer un robot social dans le foyer 

revient à l’infiltrer dans la dynamique du ménage et de son intimité (Leppänen & Jokinen, 

2003). Hamill (2006) dresse un parallèle entre la présence du robot social dans le foyer au 

XXIème siècle et celle d’un domestique dans une maison Victorienne. En dépit de toutes les 

limites de ce parallèle, l’idée sous-jacente est que, dans les deux cas, un membre externe à la 

famille, tout technologique soit-il, est présent. Certes, le robot social « majordome » peut 

satisfaire les besoins des membres du foyer (Syrdal et al., 2007) mais il est aussiune source 

potentielle de collecte de données intimes et de leur diffusion, délibérée ou non (Syrdal et al., 

2007).  

Faire rentrer un robot social dans son intimité, c’est également prendre le risque de ne 

plus se comporter de manière spontanée. En effet, sa présence peut être ici perçue comme une 

source potentielle d’évaluation et de jugement (Waytz et al., 2010a), voire de déterminabilité 

sociale (i.e., jugeabilité et déterminabilité sociale ; voir Schadron & Morchain, 2002). 

Autrement dit, les utilisateurs pourraient être influencés par les informations qu’ils pensent que 

le robot a sur eux (e.g., « le robot a des informations sur nous »). La proximité avec un robot 

social n’est pas anodine et influence les comportements des usagers. Pour illustration, la simple 

présence d’un robot social dans la pièce engendre des effets de facilitation sociale (e.g., Riether 

et al., 2012 ; Spatola et al., 2019)4.  

 

Au-delà des menaces identitaires et réalistes, d’autres ont également été identifiées. 

Salivini (2015) suggère que la présence des robots sociaux dans des environnements dits 

 
4 Concrètement, lors de la réalisation de tâches cognitives, la présence d’un robot social tend à améliorer les 

performances des participants à des tâches simples (e.g., STROOP, Spatola et al., 2019). En revanche, elle tend à 

les détériorer lorsque la tâche est complexe (e.g., tâche de résolution d’anagrammes en condition « difficile », 

Riether et al., 2012). 
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proximaux des humains (e.g., domestique) peut conduire à des menaces « douces » (i.e., soft 

threats) et à des menaces « dures » (i.e., hard threats). Les soft threats sont définies comme les 

effets pernicieux d’une longue exposition aux robots qui affectent l’utilisateur sur le plan 

cognitif et émotionnel (e.g., rapport affectif et attachement à l’objet, amenuisement de la 

vigilance relative à la récolte des données personnelles, etc.). En étant peu connues et peu 

visibles, ces menaces aux conséquences insidieuses restent difficiles à étudier. Les hard threats 

renvoient aux peurs liées à un contact immédiat avec les robots dont les dommages sont 

davantage physiques et facilement quantifiables (e.g., le robot blesse le travailleur humain, 

saccage son environnement). Ces deux types de menaces sont susceptibles de freiner l’adoption 

des robots sociaux à court et à long terme. 

 

Pour résumer, les robots ont été conçus dans une démarche vertueuse d’aide, 

d’accompagnement, de soulagement et pourtant un ensemble de menaces suscitées par la 

présence ou l’interaction avec des robots sociaux peut dégrader la qualité de vie et l’état 

psychologique des personnes (e.g., inquiétude, anxiété, perte de contrôle, sentiment d’inutilité, 

renforcement des stéréotypes). A ce titre, l’examen de l’impact de l’introduction des robots 

sociaux dans les domaines privé et/ou professionnel est nécessaire à une meilleure 

compréhension de sa légitimité et une aide à la prise de décision : doit-on ou ne doit-on pas 

introduire les robots sociaux dans nos quotidiens et pour quelles retombées ? Si les bénéfices 

devaient être avérés et les perceptions de menaces et inquiétudes dépassées alors comment 

implanter les robots sociaux sans heurts ?  

L’examen des freins actuels liés aux déterminants de l’acceptabilité, compris comme 

l’étude de l’intention d’usage ou l’usage effectif des robots sociaux, doit participer à mieux 

identifier les facteurs facilitateurs ou inhibiteurs de leur intégration appropriée.  

 

Les freins à l’adoption des robots sociaux 
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Les robots sociaux sont source de réticences d’ordre émotionnel, social, économique, 

légal, éthique, etc. Les dérives idéologiques et économiques entre-filets de bonnes intentions 

sont toujours d’actualité et s’expriment notamment dans les freins à leur adoption. 

Afin d’identifier les éventuelles raisons de rejet ou d’adoption d’une technologie 

(Bobillier-Chaumon, 2016 ; Bobillier-Chaumon, 2009 ; Reekink-Boulanger, 2012 ; Terrade et 

al., 2009), la plupart des modèles d’acceptabilité (Technology Acceptance Model, TAM, Davis 

et al., 1989 ; Unified Theory of Acceptance and Use of Technology, UTAUT, Venkatesh et al., 

2003 ; leurs adaptations, e.g., TAM3, Venkatesh & Bala, 2008 ; UTAUT2, Venkatesh et al., 

2012 ; et d’autres modèles adaptés aux spécificités des robots sociaux, e.g., PRAM, Ghazali et 

al., 2020 ; modèle de Blut et al., 2021) se focalisent sur les facteurs explicatifs de l’intention 

d’usage (Amadieu et al., 2019). Le manque d’utilité et de facilité d’utilisation perçues, le coût 

du dispositif, les aspects légaux associés ou encore l’éthique peuvent être de réels obstacles à 

l’utilisation des robots sociaux (e.g., Salem et al., 2015) 5. 

 

Utilité, facilité d’utilisation et contrôle perçus 

L’apparence et l’autonomie des robots sociaux peuvent les rendre menaçants (e.g., 

diminution de la distinction humain-machine, crainte de la substitution, manque de contrôle sur 

la machine, etc.). Il demeure qu’à ce jour ces craintes sont excessives dans la mesure où les 

robots sociaux manquent encore de polyvalence (e.g., Bartneck et al., 2009). Autrement dit, ils 

ne permettent pas des interactions aussi naturelles que souhaitées (Bartneck et al., 2009 ; de 

Graaf et al., 2016). Pour illustration, les entretiens menés par Borelle (2020) auprès des 

personnels soignants révèlent qu’il y a « un décalage vraiment profond entre ce fantasme « 

nouvelle technologie » et l’idée que l’on va avoir un nouveau partenaire dans l’interaction » 

(p. 6). Les robots sociaux seraient alors des interlocuteurs décevants (Borelle, 2020 ; p. 6). Cette 

 
5 D’autres dimensions de ces modèles, telles les attitudes et l’intention d’usage, pour avoir été abordées directement 

ou indirectement dans les parties précédentes ne sont pas reprises ici. 
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« déception » provoquée par le décalage entre le « fantasme » et l’interaction réelle est nommée 

expectation gap (e.g., non-congruence entre l’apparence, les fonctionnalités, etc. et les attentes 

de l’utilisateur) et se manifeste tout particulièrement lorsque le robot est anthropomorphe 

(Kwon et al., 2016). Or, un trop grand décalage entre l’apparence du robot et ses capacités 

réelles créerait une insatisfaction (Złotowski et al., 2015) et des réactions négatives de la part 

de l’utilisateur (Hegel et al., 2008), jusqu’à être un frein à son adoption pérenne. Le robot ne 

serait plus aussi utile qu’envisagé.  

L’utilité perçue par l’utilisateur, plus que l’utilité réelle du produit, est un déterminant 

crucial d’acceptabilité (de Graaf et al., 2019 ; Goudey & Bonnin, 2016). Selon de Graaf et al. 

(2019), la décision d’adopter un robot social est en partie déterminée par la conviction que cette 

machine est utile. Une faible utilité perçue des robots sociaux est donc une entrave à l’intention 

d’usage et aux comportements d’usage. Pour exemple, le robot Pepper (SoftBank Robotics) a 

été retiré du marché au mois de juillet 2021 par manque de demandes (i.e., « Nécrologie d’un 

robot mignon mais inutile », Protais, 2021). Leurs limites techniques amoindrissent leur utilité 

perçue. Ainsi, ils ne sauraient se substituer à la présence humaine tant au niveau technique (e.g., 

en cas de défaillance) qu’au niveau social (e.g., garder le contact humain). Si la crainte actuelle 

est factuellement exagérée peut-être ne l’est-elle pas en prévision de l’avenir. 

L’acceptabilité est augmentée par l’utilité avérée du dispositif technologique, 

notamment lorsque son utilisation demande peu d’effort (i.e., dimension « facilité perçue 

d’utilisation » dans les modèles d’acceptabilité ; e.g., UTAUT, Venkatesh et al., 2003). 

Toutefois, les potentiels utilisateurs qui ignorent tout des robots sociaux peuvent difficilement 

en apprécier l’utilité et la facilité d’utilisation. A l’inverse, Venkatesh et al. (2003) montrent 

notamment qu’une expérience antérieure avec un robot favorise son acceptabilité. Les 

personnes ayant les capacités et les connaissances nécessaires au fonctionnement d’un robot 

social sont beaucoup plus susceptibles de l’adopter (de Graaf et al., 2019). Ces connaissances 
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permettent également de garder un certain sentiment de contrôle sur la machine (i.e., « contrôle 

perçu » dans les modèles d’acceptabilité ; Davis, 1989). Notons que ces freins s’expriment dans 

un marché certes en pleine expansion mais encore restreint rendant difficile l’accès aux robots 

sociaux. 

 

Le coût  

La dimension « coût » dans le modèle d’acceptabilité de Shackel (1991) renvoie à la 

valeur financière du dispositif mais également aux possibles conséquences sociales et 

organisationnelles (Shackel, 1991 ; Pasquier, 2012). Appliqué aux robots sociaux, l’exigence 

de rentabilité se traduit par la mise en vente des robots sociaux à des prix élevés les rendant peu 

accessibles à l’ensemble de la population. Au prix d’achat, élevé et variable, s’ajoutent d’autres 

coûts financiers non négligeables. Ivanov et Webster (2017) en comptent sept catégories 

notamment en lien avec les frais d’installation et de maintenance du dispositif. L’ensemble des 

coûts financiers rend ainsi peu probable l’engagement des particuliers dans l’achat d’un robot 

social ; d’autant plus que leurs fonctionnalités sont encore limitées et leur utilité perçue peu 

saillante (e.g., de Graaf et al., 2016). Par ailleurs, Ivanov et Webster (2017) identifient 

également des coûts pouvant affecter les performances financières des entreprises. Ces coûts 

sociaux et organisationnels s’expriment par trois types de rejet des robots : a) celui des employés 

par peur de perdre leur travail, b) celui des clients qui préfèrent être servis par des humains, et 

c) celui du grand public en raison de l’image négative que renvoie l’entreprise en utilisant des 

robots (i.e., le profit avant les gens). Chacun de ces rejets a des retombées plus ou moins 

préjudiciables sur la compétitivité de l’entreprise. En outre, l’introduction des robots sociaux 

ne représentent pas que des dépenses et des pertes financières pour les entreprises. Il peut y voir 

des avantages comme la non-rédaction de contrat de travail ou la résolution des problèmes de 

permanence et pénibilité du travail (Ivanov & Webster, 2017). Ce type d’avantages n’est 
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toutefois pas sans renforcer l’image négative des robots sociaux et des entreprises qui 

s’engagent dans ces démarches. En d’autres termes, quoiqu’en pleine expansion, les robots 

sociaux constituent encore un marché restreint, à l’accès difficile. Ils sont peu abordables, peu 

démocratisés et ne répondent pas à un certain nombre de besoins. Cet ensemble de constats 

participe à ce stade à leur faible acceptabilité. 

 

La législation 

Les risques réels ou fantasmés (e.g., sentiment de surveillance, perte de contrôle, etc. ; 

Syrdal et al., 2007), les glissements et les dommages (e.g., déshumanisation, substitution des 

personnes, perte d’emplois ; Salvini, 2015) associés à l’introduction des robots sociaux sont des 

freins potentiels à leur usage et adoption et suscitent le contrôle et l’encadrement notamment 

législatif (Rapport d’information n°162, Sénat, 2019 ; Devillers, 2017). 

Les robots sociaux autonomes peuvent apparaître comme des « agents post-humains » 

(Leroux & Labruto, 2012, p. 8) ayant une « volonté propre » (p. 12). A ce titre, sans pour autant 

leur accorder des droits, il serait probablement adapté qu’ils aient un statut juridique différent 

des simples Software agents (i.e., programmes informatiques autonomes) (p. 60). Dans leur 

modèle TAM adapté à la coopération Humain-Robot, Bröhl et al. (2016) différencient, par 

exemple, l’évaluation des implications légales en lien avec la sécurité du poste (i.e., 

occupational safety) et de celles qui recouvrent la protection des données (i.e., data protection). 

Cette suggestion d’adaptation des statuts juridiques se justifie par les questions de droit et de 

responsabilité soulevées par les interactions robots sociaux - humains et société (Weng, 2020).  

Des auteurs suggèrent qu’en cas de faute la question de la responsabilité devrait être 

encadrée pénalement (Enz et al., 2011 ; Lehman-Wilzig, 1981 ; Salvini et al., 2010). Pour 

garantir une protection efficace, il pourrait être envisagé de restreindre les actions des robots 

par un cadre légal. L’encadrement légal des robots sociaux génère toutefois des restrictions 
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contraignantes pouvant freiner leur développement et leur circulation internationale. Weng 

(2010) rappelle que les attitudes et les préférences d’usage des robots sont différentes selon les 

pays et s’exercent dans le cadre de leur législation. L’auteur propose la création d’un consensus 

législatif entre les pays. Une institution internationale permettrait de : a) contrôler l’application 

des lois en vigueur concernant la robotique sociale dans ses pays membres, b) d’aider ses pays 

membres à développer leurs lois et leur législation et c) d’aider l’industrie de la robotique 

sociale à établir un guide juridique. Ces pistes légales contraignantes pourraient permettre de 

poursuivre l’intégration des robots sociaux comme étant au service des personnes tout en en 

limitant certaines dérives possibles. 

 

Des dérives et des questions éthiques… 

Selon Romic (2021, p. 9), les robots « ne sont pas neutres ; le référentiel de 

significations existe dès qu’un robot entre dans un contexte social ». Comme mentionné ci-

avant, considérer les robots sociaux comme des agents sociaux à part entière pourrait conduire 

à leur conférer un statut moral ayant pour conséquences l’attribution de droits ou de 

responsabilités (e.g., des droits et des devoirs ; Waytz et al., 2010a). Une barrière a été franchie 

dans ce sens lorsqu’en 2017 le robot Sophia a obtenu la citoyenneté Saoudienne (Morin, 2017). 

Abbass (2017) y réagit par ces lignes : « l’un des concepts les plus honorables pour un être 

humain, celui d’être citoyen et tout ce que cela implique, a été confié à une machine ». 

L’attribution de citoyenneté à un robot interroge en soi mais elle pose également problème au 

regard des problématiques sociétales déjà existantes telles que la place de la femme dans la 

société, les travailleurs étrangers ayant peu de droits ou ceux en attente de leur 

« citoyenneté » (Parviainen & Coeckelbergh, 2021).  

Aux dérives ou implications liées à leur statut ambigu (i.e., ni logiciel, ni agent moral, 

etc.) s’ajoutent d’autres dérives. Il est difficile de nier que les robots sociaux conçus pour être 
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des outils additionnels à disposition des professionnels ne risquent pas de remplacer les 

approches traditionnelles (Baddoura, 2017). Conçus pour être plus performants sur certains 

aspects que les travailleurs humains, et ce, en coûtant moins cher, sans fatigue et sans plainte 

(Dumouchel & Damiano, 2016), ces technologies cessent d’être de simples outils qui 

accroissent leur productivité pour devenir de possibles substituts (Ford, 2015). Granulo et al. 

(2019) constatent que les progrès technologiques (en robotique et intelligence artificielle) 

conduisent déjà certaines organisations à remplacer les travailleurs humains et que des 

projections dans les années à venir vont dans ce sens (e.g., ils citent notamment National 

Academies of Sciences, Engineering and Medecine, 2017 ; Brynjolfsson et al., 2018). Si à ce 

stade les robots sociaux sont techniquement limités et que la présence humaine reste 

indispensable, à partir de quand risquent-ils de devenir des substituts des travailleurs humains 

et non plus de simples outils (Ford, 2015) ? Ces prévisions sont-elles alarmistes ou réalistes ? 

La mise en place de règles éthiques devrait limiter ou encadrer toutes dérives (Rapport 

d’information n°162, Sénat, 2019) et rendre le dispositif socialement plus acceptable.  

Par ailleurs, introduire une technologie, c’est également prendre le risque de renforcer 

les inégalités sociales. Lutz (2019) propose une revue de littérature à ce sujet et présente trois 

niveaux d’inégalités : (a) celles relatives à l’accès aux technologie émergentes (e.g., accès, 

contenus et fonctionnalités limités), (b) celles relatives aux compétences et à l’utilisation de la 

technologie et enfin (c) celles en lien avec les conséquences (e.g., les utilisateurs défavorisés 

subissent davantage de surveillance et sont plus sujets aux fraudes par des sites internet 

malveillants ; Madden et al., 2017).   

Les robots dit « compagnons » dont la volonté des concepteurs est de les rendre capables 

d’empathie, d’humour et d’émotions (Devillers, 2017) soulèvent également des interrogations 

éthiques liées aux questions de surveillance et collectes de données. D’une part, ces robots 

peuvent devenir intrusifs (Taipale et al., 2015 ; Young et al., 2009) en entrant dans l’intimité et 
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dans la vie privée des foyers. L’ambition d’améliorer la qualité de vie ou la sécurité des 

personnes ne devrait pas se faire au détriment de la vie privée en prenant la forme d’une 

surveillance constante (Naneva et al., 2020 ; Sharts-Hopko, 2014). D’autre part, le fait qu’ils 

soient perçus comme des supports émotionnels et affectifs rend possible la manipulation 

émotionnelle auprès des publics les plus fragiles, les privant ainsi d’une partie de leur liberté et 

de leur libre arbitre (Rapport d’information n°162, Sénat, 2019). Enfin, ce rôle de support 

affectif qu’on leur attribue contribue à privilégier le robot social à la compagnie du vivant (cf. 

« potentiel de la robotique sociale » ; animaux de compagnie rarement acceptés dans les 

institutions). De même lors de la pandémie, les robots sociaux ont été présentés comme des 

dispositifs permettant de lutter contre l’isolement social. Ces bénéfices sont très discutables. 

Suffisent-ils à satisfaire le besoin humain de créer et de maintenir des relations humaines (e.g., 

Maslow, 1943, cité par Pittman & Zeigler, 2007 ; Gadais, 2020) ? Combler un manque ou 

réduire un risque par l’introduction des robots ont pu trouver leur utilité toute relative en 

contexte de pandémie ou de réduction de personnels experts mais ne résolvent pas le déficit 

humain associé à l’isolement social. En outre, si les relations humaines sont transférables aux 

interactions Homme-Robot, ces dernières peuvent à leur tour être appliquées aux interactions 

humaines. La « robotisation » des interactions entre humains pourrait conduire ainsi à 

l’objectification ou la déshumanisation des personnes (Fox & Gambino, 2021 ; e.g., déficits 

émotionnels, sociaux et d’attachement, de Graaf, 2016). Selon de Graaf (2016), les risques 

d’une société « robotisée » seraient l’amoindrissement des compétences sociales ou encore le 

refus de se confronter à « la complexité de véritables relations humaines » (p. 595).  

 Enfin, Enz et al. (2011) constatent que les concepteurs ne disposent pas de guides 

éthiques et doivent donc travailler sur la base de normes implicites qui leur sont propres. A ce 

sujet, Devillers (2017) observe que les stéréotypes exprimés dans une société sont 

inconsciemment implantés et reproduits par les concepteurs dans les systèmes intelligents. 



28 
 

Rappelons le cas des robots sociaux genrés davantage appréciés pour des tâches qui semblent 

concorder avec le stéréotype qui leur est associé (e.g., Eyssel & Hegel, 2012). Par ailleurs, 

comme montré par Broadbent (2017) ou Eyssel et Kruchenbrandt (2012), les interactions 

humaines reconduites dans les interactions Homme-Robot donnent lieu à des effets bien connus 

tels que le biais du tireur, le biais de favoritisme intragroupe, etc. Ainsi, ces résultats devraient 

nous semble-t-il interroger les concepteurs et leur donner les moyens de réduire les risques que 

la robotique sociale renforce les stéréotypes déjà présents dans la société (Bryant et al., 2020).  

 

Conclusion 

La visée principale du présent article était de proposer un tour d’horizon et une réflexion 

sur les principaux bénéfices et freins à l’adoption de la robotique sociale. A l’appui de travaux 

relevant de différentes disciplines, nous observons des intérêts à l’introduction des robots 

sociaux en termes de possibles améliorations de la qualité de vie et du bien-être, et ce, dans 

différents domaines de la vie quotidienne. Lorsque les robots sociaux sont intégrés dans des 

contextes adaptés et qu’ils sont acceptés, leurs bienfaits se constatent aussi bien comme 

médiateur thérapeutique auprès d’enfants avec un syndrome autistique (Scassellati, 2007) 

qu’auprès de personnes atteintes de la maladie d’Alzheimer (Wu et al., 2014). Ils peuvent 

également, dans certaines conditions, soulager et accompagner les professionnels, rompre 

provisoirement l’isolement ou tenir à distance un virus (e.g., Ghafurian et al., 2020).  Ils peuvent 

alléger des tâches fastidieuses et répétitives, faire gagner du temps, divertir et même susciter 

des émotions et affects (e.g., cas du robot PARO). L’ensemble des avantages à retirer de la 

robotique sociale ne fait pas oublier que leur usage reste restreint à ce jour et qu’ils suscitent de 

nombreuses réserves. 

Les robots sociaux sont d’apparence une réussite technologique. Pour autant, 

aujourd’hui, leurs capacités étant limitées, ils ne peuvent s’adapter et interagir de manière 

efficiente (e.g., Bartneck et al., 2009). Ces limites techniques diminuent leur utilité perçue 
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notamment parce qu’ils ne peuvent répondre qu’à des demandes et des besoins restreints. Cette 

faible utilité en diminuerait l’intérêt et l’usage. Par ailleurs, étant une « nouvelle technologie » 

assez méconnue et la facilité perçue de leur utilisation étant favorisée par une première 

expérience (e.g., Davis, 1989), les robots sociaux semblent être accessibles aux seuls 

technophiles ayant les compétences pour les utiliser. A ce stade, sur la base de leur faible utilité 

et facilité d’utilisation, ainsi que de leur coût, les robots sociaux semblent être une fausse bonne 

idée pour les entreprises. Certes, acquérir un robot social pourrait donner une image d’entreprise 

« innovante » et permettrait de pallier les manquements logistiques et humains (e.g., 

permanence, contrat, fatigue). Pour autant, au-delà du coût de l’achat du robot (e.g., frais 

d’installation, de maintenance, de réparation), il convient d’anticiper les réactions des salariés 

(e.g., perte du sens du travail, démotivation, etc.) et des clients qui ont une préférence pour le 

service humain (e.g., caisse automatique).   

Les robots sociaux restent une source d’inquiétudes et de possibles dérives. En 

renversant les codes de la hiérarchie sociale préétablie, l’introduction des robots sociaux dans 

nos quotidiens questionne sur leur place dans notre société et sur notre propre humanité 

(Złotowski et al., 2017). En effet, ils deviennent plus que de simples outils que l’on utilise pour 

nous distraire ou nous soulager. L’ambiguïté de leur statut fait d’eux une technologie à part qui 

tend à brouiller la frontière entre les humains et les machines. D’une part, ils sont trop « 

mécaniques » pour faire partie des agents vivants, d’autre part, ils sont trop « humains » pour 

faire partie de la catégorie des outils informatiques (e.g., Leroux & Labruto, 2012). De plus, 

nos facilités à attribuer de l’esprit aux objets (e.g., intelligence, intention), à catégoriser les 

objets du monde, et à appliquer, dans les interactions Humain-Robot, des processus 

intergroupes (e.g., stéréotypes) ne font que renforcer les perceptions de menaces. Ces menaces 

s’appliquent d’une part à l’unicité humaine (i.e., menaces symboliques, identitaires) et, d’autre 

part, aux ressources et au bien-être des humains (i.e., menaces réalistes) (e.g., Zlotowski et al., 
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2017); cette tendance est d’autant plus vraie que ces robots sont considérés comme plus 

performants que l’humain (Yogeeswaran et al., 2016). De surcroît, la dépossession du contrôle 

au profit des robots sociaux inquiète et génère de l’incertitude notamment au sujet de la 

prédictibilité des leurs actions (e.g., Waytz et al., 2010c). Plus généralement, le fait que les 

robots sociaux puissent être perçus comme des entités indépendantes ouvre également la voie 

à l’attribution d’un statut moral (Waytz et al., 2010a ; Waytz et al., 2010b). L’attribution d’un 

tel statut pourrait changer la manière de les traiter et de percevoir leur degré de responsabilité 

(Coeckelbergh, 2010), ou encore leur rôle social (e.g., compagnon, majordome, assistant). Face 

à cette technologie dont les fonctions et les spécificités sont inédites, le cadre législatif reste à 

bâtir et les réflexions éthiques soulèvent des questions qui n’ont pas encore trouvé toutes leurs 

réponses. Ces réponses encore partielles tiennent notamment à leur immense marge de 

développement à venir (Bartneck et al., 2009).  

Nous retiendrons également que les robots sociaux sont une technologie qualifiée 

d’intrusive (Young et al., 2019). Sous couvert d’aide et de confort, ils peuvent ou risquent de 

devenir des outils de contrôle et de substitution. La robotique sociale et son intégration réussie 

sont un réel défi où tout semble être une question d’équilibre. Il est important, pour que la 

machine soit efficiente, qu’elle ait un certain degré d’autonomie, toutefois, il ne faudrait pas 

qu’elle en ait trop afin de ne pas menacer le sentiment de contrôle de l’utilisateur (Chanseau et 

al., 2016). Aussi, pour interagir avec notre environnement de manière efficace, les robots 

sociaux ont besoin d’un certain niveau d’anthropomorphisme (Eyssel et al., 2011) sans trop 

imiter ou ressembler à l’humain au risque de générer inconfort (e.g., Mori et al., 2012) et 

menace de l’identité humaine. Enfin, dans les foyers, le robot social doit veiller sans pour autant 

bafouer la vie privée (Sharts-Hopko, 2014).  

Dans le vaste domaine de la robotique sociale où s’entremêlent ressources émergentes, 

incertitudes et inquiétudes, les défis sous-jacents sont sociétaux, économiques, sociaux, légaux, 
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techniques, psychologiques, éthiques, etc., en somme, tout simplement humains. Leur étendue 

est telle que leur analyse requiert sans aucun doute une recherche interdisciplinaire. Pourtant, à 

ce jour, l’étude et l’expertise de la robotique sociale sont encore souvent du domaine des 

ingénieurs et des industriels voire des législateurs. Le recours aux sciences humaines et sociales 

progresse mais reste encore marginal. Or, les sciences humaines et sociales, et notamment la 

psychologie sociale, ont les outils théoriques et empiriques pour interroger les dangers, les coûts 

et les avantages de l’introduction des robots sociaux. Leur analyse du comportement humain 

(e.g., changement des attitudes et des comportements, des relations interpersonnelles ou 

intergroupes entre objets sociaux, formation d’impression, des facteurs d’amélioration de la 

qualité de vie, etc. ; Broadbent, 2017) constitue autant d’expertises utiles dans le champ de la 

robotique sociale. Plus précisément, identifier les freins à l’adoption du robot social, entre 

autres, permet d’interroger la légitimé de leur introduction notamment quand ils sont certes « 

acceptés » mais « faute de mieux ». Le choix par défaut ou « mal nécessaire » (i.e., « necessary 

evil ») selon les termes de Wu et al. (2014), doit-il être une fatalité ? Les difficultés engendrées 

par la complexité du phénomène et par le peu d’études écologiques à long terme (de Graaf et 

al., 2016) ne devraient pas conduire (a) à l’introduction des robots sociaux par défaut, (b) à la 

substitution des relations humaines faute de solutions réfléchie et anticipée, ou encore, (c) à 

l’abandon de leur introduction par peur.  

Comme l’ont fait avant nous Ghafurian et al. (2020), il est important de rappeler que 

l’intention de ce genre d’article n’est ni de rejeter les robots sociaux ni de les imposer et encore 

moins de promouvoir l’usage de ces machines au détriment de l’humain mais bien de proposer 

une réflexion autour de leurs avantages et inconvénients afin de prendre des décisions 

appropriées. Si des dérives et des usages contestables sont possibles, encore faut-il les identifier. 

Si les robots sociaux peuvent participer à l’amélioration de la qualité de vie dans certaines 

situations, encore faut-il s’en assurer. Enfin, s’ils sont acceptés (i.e., dans le sens de l’intention 
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d’usage, David et al., 2022) encore faut-il s’assurer que la démarche de leur introduction est 

acceptable et qu’elle ne se fait pas faute d’alternatives sociales.  
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