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'DQV XQ

FROQWH[WH G DXWRPDWLVDWLRQ G DFWLYLWpPV HW

sont déployés dans le segr tertiaire Se posde sujetde la formatiordes salariés concernés

SDU O XV D Jéh derimehRaath & MocessuGIDFFHSWDQFH HW GWDGRSWI

de rejet)parces travailleursLa recherche menégése aréponde a la questionquels sont les

IDFWHXUV GpWHUPLQDQWY GDQV OTpWXGH GH FHV SURFHV)

Notre objectif général de recherche&€te GfpWXGLHU OH SURFHVVXV GYDGRS\

DPRUFp

SDU OfdotigeeHmmWES SaRtiesfrancophones dans le secteur tertiaire

(servicey, afin de les accompagner dans leur montée en compétBlusesbjectifs spécifiques

étaientGIpODERUHU HW GH YDOLGHU atudeXies\ravailR@yEL UH GH |

YLV GTX

Q URERW VRFLDO

En termes r@thodologgues, nous présentons ubede de type exploratoire a visée descriptiv

/H F° X @& n@thodesstquantitatifavec O { p O D EeRdvalMdatidd@®H O L Q VNBieX PH QW

QuestionnaireGf$FFHSWD QFH G HiMégrR IETRAWN\de@R\FRL(TBRIdes échelles

du Godspeed
Suzuki (2006)

Questionnaide Bartneclet al. (2009)et de laN.A.R.Sde Nomurg Kandaet

, avecdes items additionnels adaptéau robot social.Nous avons traité les

données de validation panalyse factorielle exploratoirgA.F.E.) et estimation defidélité:

consistance interne &télité teanporelle(test / retest)

En termes de résultatg, Q.A.R.S° (60items 10 facteur$ pourrait étre bonifié par des études

de validation complémentage mais il est accessible immédiatement pours d&tudes

applicatives

Mots-clés

Andragogie(formation des adultesen situation de travaijl éducation a la robotique, robot

VRFLDO

M.A.R.S.@T|

SURFHVWKKG @OpRce@Ipal LdesRobots Sociaux au Travail

), attitudesyalidationdequestionnairegnalyse factorielle exploratoire (A.F.E.).



Exploratory and instrumented study of tfectors of
acceptance of social robotsase study fothe training

of Frenchspeaking employees, working in the tertiary
sector

SEVWUDFW

In a context of automation of activities and development ofokial robots are deployed in
the tertiary sectarThustheissueof the training of employeessingrobotsarises starting with
processe®f acceptance and effective adoption (or rejection) by these woilKegstesearch
carried out aims to answer theuestion: what are the determining factdis study these
processes in a professional activity?

Our general research objectiveas beerto study the process of adoption of a social rpbot
initiated by robd acceptanceby Frenchspeakingemployees the tertiary sectofservicey,

to eventually support them in their skills developménir specific objectivesere to develop
and validate a questionnaire to measure workattfudesof a socialrobat.

In methodological terms, we presemt exploratory typef study with a descriptive aim. The
heart of the method is quantitative with the development and validattbe @jol.Our Social
Robot Acceptance Questionnainetegratesthe T.A.M.from Davis (1989) scales from
Bartnecketal. T V Godspeed Questionnaire and the N.A.ByNomuraKanda& Suzuki
(2006), with additional items adapted to social robot. We processed the validation data by
exploratory factor analysi€E.F.A.) reliability analysis internal consistencgndestimation of
temporal reliability(testretest method).

In terms ofresults, he S.R.A. (60 items 11 facbrs) could still be improved by additional

validation studies, but it is immediately accessibleafgplication studies.

Key words

Continuingeducation(lifelong learningon the jol), roboticseducation social robot, process
of adoption,Social RobotAcceptancéModel atWork [S.R.A.M.@W, attitudes,questionnaire

validation, exploratory factor analysis (E.F.A.).



SYDQWRSREHWMWR MO IMXYH FBH UFFKPIDWLRC
SOWLIAKXKHKITDXWHXUH

NRWUH HQWUpH HQ WKgVH VIfHVW DSSX\pH VXU XQH KL\
OTLQWpUrwW SRUWp j OD URERWLTXH KXPDQRwWGH VIDQFUH
formationpour adulte®t du conseien accompagnement des transformatidlwtre parcours
a toujours assooe outils numériques, digitalisation, moduleslearning et solutions
LQIRUPDWLTXHV GYfpYDOXDWLRQY FRPSRUWHPHQWDOHYV HW

$LQVL FRPPH XQH pWDSH QDWXUHOOH GDQV QRWUH SI
nenousvoyRQv SDV SDVVHU j F{Wp GH FHWWH WHFKQRORJLH pG
NotrecredoSURIHVVLRQQHO FRPPH SHUVRQ Quobgue §@ihdie@aH XUV D
technologie, apprivois& pour mieux la maitriser etnticiper les changements a venit'Des
2015 (et sans doute méme avant), notre intuition a été que cet objet allait devenir de plus en
SOXV SUpVHQW GDQV QRWUH TXRWLGLHQ FRPPH VL OHV UF

En tant que praticienne (foatrice / consultante en développement des talents et
accompagnement du changenigmous avons pu a plusieurs reprises constater la difficulté,
PrPH SRXU GHV SURIHVVLRQQHOV DJXHUULYVY GYDFFHSWH
semblaient remettre erause leurs compétences et leur identité professionnelle, au sens de
Sainsaulieu (2014)Pensons notamment aux situations des formateurs (dans le cadre de
FHUWLILFDWLRQV SURIHVVLRQQHOOHYVY SRXU DGXOWHYV TX
dsWDQFH YLD GHV V\VWgPHV G 1 BkypddDWebéx QertdicantQdud Q H W H (
G\QDPLTXH GH UHODWLRQ j OTDSSUHQDQW HW RXEOLDQW T
SDU OH GLVSRVLWLI WHFKQLTXH /D FUDLeMNtte@ de@@aB UREO(q
HW GIDXWUH j UHIXVHU FRPSOqQWHPHQW OD VLWXDWLRQ RX
inacceptable 4XDQG QRXV DYRQV FRPPHQFp j QRXV LQWpUHVVH

23RLQW GH GpSDUW GH OD UpIOH[LRQ TXL QRXV D PHQpH HQ WKgVH GR
dizaine de consultantsformateurs, nous avons d{ faire face a de nombreuses tentatives de retourestaatrier

de la part des animateurs de formation, que des commerciaux vendant ces dispositifs, voire de certains clients face

j OTRXWLO LQIRUPDWLTXH TXL QMpWDLW TXH OH PpGLD VXSSRUW GX F
O 1D Q Q R Q FoHnaGofh XaQlidtamce (programmée par leur entreprise) pensant ne pas étresc@pldble/ T\
FRQQHFWHU &HUW D L Gsmadidas\iuboriblé ¢t Qdss propolsésS

5$X VHLQ GH OfHQWUHSULVH 3HUIRUPDQG6H |LQLAX01M9, (i Mdod&)SH -XOKL
Consultante en accompagnement des transformations chez JS depuis mars 2019 (mobilité interne pendant le
doctorat).

4 Phénomene de nouveau observé en 2020 lors de la pandémie CoR¢ GHV SURIHVVHXUV GIXQLY!
formateurv. SRXU DGXOWHYV RQW UHIXVp GIHQVHLJQHU j GLVWDQFH SDU PDQ



URERWY FRPPH DVVLVWDQWYV SpGDJRIJLTXHV TXL HQ WDQW
a Internet et autres ressources numeriques), les réactions ont été partagéeddevitrgg uF X UL H X[ 1
HW OHV puFUDLQWLIVYY PDLV SBeédiernatidng prafiquednvdsDEtH j O
amené | YRXORLU FRPSUHQGUH OHV SURFHVVXV GIDGRSWLR!
FHWWH SUHPLqQUH SKDVH HQ$DBRRQ WF& T\ B N VAEIH K LWVE X 0OLLHRD
des points de dépate notre entrée en thedlea anenéson questionnement corollaire, a savoir

les adultes en apprentissage stmpréts, voire capables, de dépasser leur anxiété et leurs
résistances facau dispositif Ces freinsV{LQVFULYHQW VRXYHQW GbWQV OD O
GIXQ pFKHF IDFH DX[ Sénhlaaehyid/tel@ ¥uegds Imbdukiarning les

MOOCetles vidéos

'H O HVW Qp XQ EHVRLQ GH FRPS Wit gddr @dhdul@f XY HO C
directement dans lesicadres et leurs activitésde travail en train de se transformer. Cette
premiére thématique a progressivement évolué vers la robotique forndatigeun contexte
socicéconomique de plus en plus marqué par la rentabilité, la globalité, les codts, la eapidité
O 1 D JCax:hnexte est aussi marqué ges projets de transformatio® fHVVRU GH WHFKQTF
de numérisation plus performantesns que OH GpYHORSSHPHQW GH OYLQWH
(LA), TXL DIlTHFWHQW OY{DSSUHQWLVVDJH OHV PpWLHUV OHV

les exercer.

Aprés avoir initialement centré notre thématique de recherche (en décembre 2016) sur
les XVDJHV GHV URERWV KXPDQRwGHV FKH] OHV IRUPDWH)
trajectoires appropriatives, nous avons conclu que la population des formateurs, plutét absente
GHV pFULWYV VFLH Qétaltpeutexrél pasHe @it pdhcei® SDU OTDGRSWLR
robots dans son activité professionnelle et que ce ciblagapdypothéquer la faisabilité de
notre théselNous avons compris que le fait de situer notre doctorat dans le champ des sciences
GH OfpGXFDWL R QnéQxtdaeinl detvaiailléls8 [@ whétier de formatdtm effet,
OHV QRWLRQV GH IRUPDWLRQ GYDSSUHQWLVVDJHV HW GH
FHQWUDOHY GDQV FHWWH WKpPDWLTXH GIDFFRRSDJQHPL
développement dempétences des travailleurs impactés (Bahier, 20@Iie le champ de
OTpGXFDWLRQ j OD URERWLTXH

/IH SDUWHQDULDW DFDGpPPLTXH KLVWRULTXKJGODPWUH OF
HQ )UDQFH HW O 18QL YHdeSawpelelosK peurisiUgraRa\BHa cotutelle



SherAnge de porterHW G L QW H U U R J tétteFaRi QuiAtibrQr&cHebcheH Rokmatiah /
pratique

Ce parcoursen forme deéboucle itérativeet agile, a eu la vertu de nous permettre
égalementde développer desompéenceset qualités personnelle€ellesci se nourrissent
mutuellemenentre le monde di recherchescientifique, levolet académiqueoctora et le
métier de consultanten accompagnement des transformatico#iurelles et numériquesdes
organisations gestion de projetdesign thinking éthique,analyses statistiquesédaction,
communicationrétroactionsgoaching collaboration,FRQG XLWH GX FKDQJHPHQW «

Nousavonsainsi OTKRQQHXU HW OH SODLVLU GH YRIEANSSUpVHQ!
travaux et des réflexions partagées avec tout le corps professoral implmgpeggmarades de
promotion(et de la cohorte précédenteds collegueschercheursamis et familletoutau long

de cegpresque siannées tremstructiveset formatrices

«'DQV OD YLH ULHQ QTHVW j FUDLQGUH 7R
(Marie Curie 18671934)
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JLVWH GHV DEUpYLDW LRIDWQ QMUIBDIHAK |

Analyse factorielle exploratoire (A.F.E.)Ekploratory factor analysis (E.F.A.)
, $ ,QWHOOLJHQFH QW WQ OLLRIIHHXOFOAN 220t piaD Migligehte

I.H.M.: Interface Homme Machine /H.M.l.: Human Machine Interface

I.H.R.: Interaction HommeéRobot /H.R.l: Human Robot Interaction
, 8 , QW H QW LIRIQ In&fitdN af Uk

eFKHOOH 4datives] LA G BV G GHAR.G.RNEeRANY Attitudes toward Robots
Scale

M.AR.S(@T): ORGqOH GY$FFHSWDQFH (&HIvavailR BRAM. (@NF LD X[
Social Robot Acceptance Model (at Work)

4XHVWLRQQDLUH GY$FFHSWDQFH < H(®.RRERNA REBILD X[ 4
Acceptance Questionnaire

R.G.P.D.: Réglementation Générale sur la Protection des Don@@s$/R: General Data
Protection Regulation

R.H.: Ressources Humained R: Human Resources

56 ( 5HVSRQVDELOLWpP 6RFLDOH GH OT(QWUHSULVH
T.A.M: Technologcal Acceptance Model

U.T.A.U.T.:Unified Theory of Acceptance and Use of Technology

Utilité percue Perceived Utility (PU)

SBWLOLVDELOLWpP RX |DPelcéMeiVEas&Sdf K3eREOU)S HU o X H
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« Pour réussir, il ne suffit pas deprévoir. Il faut aussi savoir improviser. »
>3HUVRQQDJH 1+DUL 6

« Les droides ne sont ni bons ni mauvais
Ils ne sont que le reflet imparfait de ceux quies impregnent!»

[Personnage de Kifj

5 [. (1951).Foundation New York, NY:Gnhome Press.
6 Favreau, J. (2019TheMandalorian, S1E7US: Disney+.
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QWURGXFWLRQ

Dans unFRQWH[WH GTpYROXWLRQ WHFKQRORJLTXH DYHI
TXRWLGLHQ QRXV DYRQV FKRLVL GYRUL HGansHilisa@oR & UH WK |
la formation continue @ utilisateurs potentiels (adultes entreprise) de robots sociaux

KXPDQRWGHV $ORUV TXH QRHKVSHXREWVHMDIRHYVHQFRQW H [ W
notre role de pédagoge cherches® HVW GIDLGHU QRV FRQWHBSRUDLQ\
changementsle pratiques professionnelles qus lattendentgdontle développement deurs

compétences numériqies

Selon Gelin eGuilhem(2016)

nous devons tous maitriser les robots. Les utilisateurs doivent comprendre comment

LOV IRQFWLRQQHQW HW OH V\VW qdhstruptGuxskibiverit | GRLW V¢
IDLUH HQ VRUWH TXYJLOV VRLHQW FRPSUpKHQVLEOHV HW
a élaborer un monde sécurisé aux regles cldpe$54)

AOTLQVWDU G HirérhodvadionwikakeenvaniQue praticienret consiitante,
est de pouvoir former et accompagner les adultes dans leurs activités professionnelles et leurs
PpWLHUV GH GHPDLM QGOQMW X OXBRYBPBWKKXDLQW GH FRPSUHQGUI
de travail et adapter leurs compétences en conséq(ieatter, 2021a paraitre)Cette notion
GIpGXFDWLRQ j OD URERWLTXH HVW HQFRUH SHX GRFXPHQ
le secteur des services. De plus, nous verrons niainsthésedoctorale TXLO QYH[LVWH
vraimentGLQV WG KPHHOWXUH SHUPHWWDQW GpWXGLHU FHW RE

" Dans le cadre de la cotutelle internationale France / Québec, comme convenu dans |Eleenfiraje nous
UHVSHFWRQV GYfXQH SDUW OH JDEDULW GRAWRUVD®H GWM\OM88&2H RUW B 1t
typographie du francais du Canada (sans espaces avant les signes de pofictlationen tant quéangue de
vérification dans le traitement de texte (ou anglais du Canada pour les passages anglophoneshestmns res
également ainsi
x Les normes liées a forme selondeide pour la rédaction et la présentation des thgMSSR, 2007).
Par forme, il faut entendre les régles de présentation générale (justification, marges), la page de titre, les
pages liminairesla numérotation des pages, I'emplacement de la table des matieres et des annexes, la
gestion des notes.
X Les normedAPA (6° édition adaptation francophompar Couture [2017]) pour leéférencement dans le
texte et dans la bibliographie.
8 &RPPH GHPDQGp SDU OH SURJUDPPH GH GRFWRUDW HQ pGXFDWLRQ 8G
D X LUOQRXV GH PRGHVWLHTY TXL VH PHW D X VLQJXOLHU k
[http://bdl.oglf.gouv.qgc.ca/bdl/gabarit_bdl.asp?id=1J706
9 Besoin accentué par les périodes de confinement dans le cadre de la gestion sanitaire de la pandér@ie Covid
HW TXL D UHPLV j MRXU GHV SUR E O gdhbi Jueddsfitidtiony GO X O R X\WWOQWR QX\PRRJ L T
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8Q URERW GLW PuVRFLDOTYT HVW XQ URERW GHVWLAQ
nécessairement de spécialité particuliere (contrairement a un robot industriel ou médical).
Pouvantparl UHJDUGHU VH GpSODFHU VH FRQQHFWHU j GHV C
GfREMHWY HWF LO HVW HQ PHVXUH GYfpYROXHU GDQV OH'
exemple leur lieu de travalil. peut se présenter sous différentes fornme&canique, animale,
RX PrPH GH IRUPH VLPLODLUH j OfKXPDLQ DQGURWGH VL
KXPDQRwWGH VL RQ GpWHFWH ELHQ TXJLO VIDJLW GYXQH PD
le niveau d'l.A. (intelligence artificielle) emlzarée dans ses logicieBans cette étude, nous

nous concentrerons sur les robots humanoides ou partiellement humanoides.

Ainsi, les retombées que nous anticipons pour cette these sont:

x Des axes de réflexion pédagogiques concernant la formatootinue et le
développement des compétences de ces professionnels dont I'activité est transformée
par la robotique

X 8Q DYDQFHPHQW GHV FRQQDLVVDQFHV VFLHQWLILTXHV
processus d'adoption (ou de rejet) de robots sociaurahoides en contexte

professionnel dans le secteur des services marchands.

Le premier chapitre deette thesgrésentenotre problématiquede rechercheApres
avoir défini la technologie robotique puis décrié robot humanoideet dressé leur
développement historiegéographique dans fgremier soushapitre noussituons OTDUULY pH
spécifique d robot social dans le secteur tertiaire danssdes-chapitre suivant Cette
contextualisatiomous amene progressivemesmrs OHV TXHVWLR Q¥ réefsde¢ DJHV R
robots sociauxans les activitéde services dans lesquels ils commencent a étre implantés.
Cetterestitution de notre recension des écrits scientifiques amorce la phase de problématisation
et de formulation de lgquestion de recherche

Dansle deuxiémechapitre,en guise de cadre conceptuebusapprofondissonges
FRQVWUXLWY GI{DFFHSWDELOLWp GIYDFFHSWDWLRQ HW GTYD
des principaux éclairages scientifiques retentous détermions TXJOV VIDYqQUHQ
WUDQVSRVDEOHV j OfpWXGH GH Of{DGRSWLRQ HW GH OYXVD
en particulier du secteur tertiaire. Sur le plan sémantigue comme méthodologiquayonss
TXH OH SURFHVVXV G{DGRBWKXRQNGDX QXA KK HIWR BRAWVF KSOR/OR S
LOQFRQWRXUQDEOHVY HQ FRPPHQoDQW SDU OMit@esvesRQ G YD
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XWLOLVDWHXUYV SRWHQWLHOV 1RWRQV TXH FHWWH VHJPH!
également liée D IXVDJH GX IUDQoDLV VXU OH SODQ VpPDQWLTXH
le plus souvent doonstruitglobal Gafceptance VDQV HQ GLVWLQJXHU GTpWDSH
GIDFFHSWDWLRQMRRXURDBGPEREHHMV XV GIDGR Sattit, Raus $LQVL
DOWHUQRQVY VFLHPPHQW OHV WHUPHVY GYDFFHSWDELOLWDP
O 1p WD S HNoagp conpl&tbHs ce chapitre par la recension des facteurs utiliségeslans
études empiriques en robotique sociale.

Nous y formulons nos objectifs (général et spécifiques) de recherche a la fin du
deuxiéme chapitre, a savomuel sont les facteurs déterminants pétudierle processus
GIDGRSWLRQ RX GH UHMHW GTXQ URERW VRFLDO LPSODQW

secteutertiaire des services.

Le troisieme chapitre opérationnalise nagectifs de rechercheCette partienous
SHUPHW GH SUpVHQWHU HW G 1D UJKRjus@ud tbn@uide Batr&R WR F R C
recherchecentrée suiO T p O D Hébje¢@ivAL Ré&hodologiqueet la validation(objectifs B
et C) GIXQ TXHVWLRQQUARSGEINAYWMRHDQDLUH GY$FFHSWDQ
Sociaux) a partir duT.A.M. de Davis (1989)des échelles dGodspeed Questionnaie
Bartnecket al. (2009) et de |aN.A.R.Sde Nomurg Kanda et Suzuki(2006), avec destems
additionnels adaptés au robot soci@e chapitreprésent égalementnos considérations
éthiques associéesinsi queles modalités de communicaticervers ks populatiors de

validation

/IH F°XU GH OD W K g WHdatkermethbr ¢li Gelaeve©résultats de ces
études de validation du Q.A.R°SGrace aux analyses exploratoif@sF.E.) menées, nous
présentons les facteurs identifiés dans chacun des quatreéH#iowtiquesNous complétons
cettevalidation par uneanalyse de fiabilité etine estimation de la fidélité temporelle (test

Iretest) sur les60 itemsretenus dans la version finale.

Dans lecinquieme et derniechapitre, nous discutons dapports et limites de la
démarche méthodologique retermtdes échelles construitdans ce Q.A.R.S. DYDQW GIRXYU
en conclusion vers des perspectives de recheramplicativesultérieureset a visée

pédagogique
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PREMIER CHAPITR E. PROBLEMATIQUE:
POURQUOI ETUDIER LA ROBOTIQUE

SOCIALE , DANS UNE VISEE FORMATIVE, EN
&217(:7( '1$&7,9,7e 352)(66,212(//(

Dans cepremierchapitre, nous nous concentrons sur la problématiyoes aons ici
SRXU REMHFWLI GTH[SRVHU OH FR Qaf\sbh[ivpectGuf feB bctivitésQ FH G I
professionnellesavec la nécessité de se former a de nouvelles prattjyoasdémontonsen
quoi notre objetGéfude le robot socialest pertinent socialementlR XV OH SUpVHQWRQV
VRXV OTDQJOH avBckdnRéploMeRrt ddodrAdHique mondialis VR XV OYDQJOH G
XVDJHV SDU GRPDLQH GYDFWLYLWpP

Nous développons et illustrons plus en détail la présence des robots selon trois grandes
zones géographiques: Amérique du No@hrfadaE.-U.), Asie (Corée du Nord, Japon et
Chine), Europe (PayBas, Danemark, Finland&.-U., Italie, Allemagne etzoomsur la
Francé?).

I1RXV QRXV IRFDOLVRQV HQILQ VXU OTXVDJH GHV URER\
métiers desVHUYLFHV HQ SDUWLFXOLHU VRXV OfYDQJOH GH

développement des compétences des travailleyractés

1. Contextialisationsociohistoriqueat geographiqueles
premiersrobotsa undéploiement international

(Q UHSUHQDQW OfMKLVWRULTXH GH GLIIXVLRQ GHV UR
OfLQGXVWULH DX[ VHUYLFHV QRXV SRXYRQV GpMj VRXOLJ
connaissances, la qualification et les compétences des humains au travahudedé tant
par les chercheurs que par les professionigas pensons ici notamment atbnsultants en
accompagnement du changemetrauxp TXLSHY GfHQFDGUHPHQW GHV HQWU

10 Qui est notre pays de résidenpeO TKHXUH Re QRXV pHWLERQFN BHNXOGYRHVHUYDWLRQ
GHV UDLVRQV GYDFFgqV DX WHUUDLQ
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ces intégrations de solutions robotiques. Nous mettrons en évidence un questionnement sur
O 1 D F F Hae3\rdbh¥¥giaRI€uE utilisateurs potentiels.

La presse spécialisée comme la presse grand public (partagée de facmsumanée
par les réseauxosiaux) nous abreume de messages tditalarmistestan®t enthousiastes
quant aux promesses technologiques accéléranintersationde nos métiers.

De plus, les formations internes, les webinaires et autres dispositifs de sensibilisation a
destination des gestionnaires équipes R.H.évoquent de plus en plup@YH[SpULHQFH
employéTtou paarcours employ® @n écho au parcours client dans les ésutbmmerciales
et de marketing). Ces expériences ou processus soés SRXU JDUDQWLU OYHQJD.
équipes de travail. Ainsi, le moment semble crucial pour comprendre les modes de travail de
GHPDLQ Re OfLQWHQALAIWQEGHE DREARWIFIDHOOHIJIRQW SOXV TX!

'DQV FH FRQWH[WHX 7O FQTHWWE BCPRGH LO QRXV D GRQ
QRXV LQWHUURJHU VXU OHV UpHOV LPSDFWV G@xaNMind/RERWYV
OHV GHIEPNSGUD EL O LW mektsl trariDimatioSs\Wab MslaBt€urs du monde du
travail qui YRLHQW OHXU PpWLHU pYROXHU DLQVL TXH OHV
WHFKQRORJLTXH TXJLOV SHXYHQW VXLYUH

A FH VWDGH OH SUREOQPH QYfHVW SDV GH VDYRLU V¢
robotiques. La question est plutoét de savoir quand et comment ces outils vont entrer dans nos
métiers (en réalité, ils sont déja la depuis quelques amvéepar exemple del.A. de bas
QLYHDX GDQV QRV W pO so&tpr@ntsét putle QoMeisTahhecté) WV T 1

Comment votrils modifier nos activités de travailYontils plutot faciliter et
DFFRPSDJQHU OfpYROXWLRQ GHQQRdRastO FMPLSYDLRN W SW ROIHVY M D
travailler ensemble et sur les modes de gestion et pilotage assGoisffent formeiles
travailleurs a ces transformations numériques et culturelldsant de creuser ces
interrogations UHYHQRQV WRXW GIDERH G X168 1BWINSGR QUREEREY G H
eégalement les conditiore son apparition et de son développement.

11 Dans le présent texte, nous utiliserons le masculin en tant que forme générique de anévitér la surcharge
liée a la nomenclature simultanée des deux genres.
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1.1 Origines du terme robot
Commencons cette exploratiodlQ DOODQW DX[ VRXUFHV GH OD G

robotique puis nous irons du coté de seprésentations dans la fiction populaire.

1.1.1 Etymologie
Sur le plan de son origiritymologguH OH WoHdAPHHVMW GTDERUG DSSDUX
un personnage de fictipihy aun peu plus d&00 ansDans leur ouvrag¥ivre avec les robots
les philosophe®amiano et Dumouch®l (2016, p.9) rejoignent leurs prédécesseurs pour
DWWULEXHU ODSSDULWLRQ GX WHUPH URERW j OfDXWHXU

Dans cette pieédé datant de 1920, les robots sont des étres artificiels

biologiques- plutét que mécaniquesdes androides faits de matériaux
ELRORJLTXHV V\QsWVtkapaMenT Xely ned® comme

secrétaires, jardiniers, serviteurs, ouvriers, policiers, etc. lls remplissent

en fait toutes les taches et fonctions qui étalestndtres et pour

OHVTXHOOHV OHXUV VHUYLFHV VY{DYqQUHQW XWLOHYV
peuvent apparemment apprendre a tout félioed.)

/D OpJHQGH LQGLTXH TXH F{HV 4t sDdgéidJeodtitcBadue @S HN T
robota VLIJQLKEBQWuHMTIY DLO DVVHUY L pdelave)] AR dabs cafied
SUHPLQUH GpILQLWLRQ OH URERW HVW FHQVp rWUH DX VHIL

les plus pénibles.

Cettefinalité originellesera importante a considérer lorsque nous aborderons la question
GH OfLPSDFW GH OD SUpVHQFH GHV URERWYV EBXnMUDYDLO
rappelant que ces objets technologiques sont censés nous faciliter les tachep éslypbsset
chronophagesnon pas remplacdes Humains 1IRWRQV TX{LO VHPEOH H[LVWH
consensus international statteterminologiederobot Deplus, le termepd RERWAMULW GH O
méme facon en anglaib X1y francaisetestrepris tel quelGD QV G D X Veldp&ens@dr R P HV
exempletel quele tchéque, mais aussitdlien O T H V $Bué&ddtsDle danoisy encorde

néerlandais

2/XLVD 'DPLDQR HVW SURIHVVHXUH GH ORJLTXH HW GH SKLORVRSKLH j
en Angleterre dans un laboratoire de robotique sociale et mer®&RQ XQH HQTXrWH GH WHUUDLQ
artificielle. 3aDX0O 'XPRXFKHO HVW SURIHVVHXU GH SKLORVRSKLH j OTXQLYHU\
13y DSHN1920/2013. 585 5RVVXPTV 8Q L Parisvdde ERE&RGH/ O T gOXEadjeoriginal

publié en 1920)

4 Nous: sousentendu legtres limains
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AlasuitedeOD SUHPLqUH pYRFDWLRQ SDU yDSHN OH WHUPH
du monde du travail, et méme aux loisirs et aux jeux. Les robots sont capables d'exécuter de
multiples taches, mais aucun d'eux ne sait tout faire. En fonction du &aggibmplir, ils sont

donc tous différents, et ont des tailles et des formes variées.

&HSHQGDQW GDQV OH ODQJDJH FRXUDQW XQH FHUWDL
TXL SRXYDLHQW UpHOOHPHQW rWUH GplLQLY FRPPH XQ URE
des objets automatisés, mais sans réelle autonomie tels que les rabaautrss aides a la
cuisine TXDOL I WpRERMVM PpQDJIHUVT

Dans cet écrit, nous ciblerons clairement comme rébtis dispositifs autonomes
( F 7 HYdi¥ qui fonctionnent sans intervention humaine une fois programmgsju moins
semiautonomessur les plars mécaniqueélectroniqueet logiciel /HV DYDQF pd¢MnGH O, $
également traitées parlasuidDQV rWUH DX F°XU CGohnfeldlémanticridtidlgly H PDL
GPpYHORSSHPHQW GHla OfaEhk@V RIQWR\P LXIQ I H RERGV IBLHH QFH YT
GIDSSUHRAWWIHDHEDSWHU j OfTHQYLURQQHPHQW KXPDLQ

1.1.2 Influence de la scieneéeLFWLRQ VXU OYLPDJLQDLUI
/ITIDXWUH DXWHXU @hhehtLdoittibiR@ diffdder DneOsbrté de mythologie
de la robotique est Isaac Asimov, guaut scientifiqugprofesseur de biochimie) X gtaiDa
FRQVDFUp XQH JUDQGH SDUWLH GH VD YLH HW GH VRQ °XYl
vivraient ensemble. On retiendra en particulier les fame|ifess Lois de la Robotiqug§ui
RQW HQVXLWH LQVSLUp GIDXWUHV WER&DQ pardhsMie ;eDLV DXV

nombreux concepteurs de robots, humanoides en particulier.

Damiano et Dumouchel (20)1&doptent un angle socioculturel daffstfoductionde
leur ouvrageVivre avec les robofsen faisant notamment référence ecldture japonaise,
PDUTXpH SRVLWLYHP H QetroBoyars lds Srinéey REDQapahtéaidulé, avec
GIDXWUHYV P4iglubevmade der@bots autonomes comme étatiles, mais aussi
comme bons et serviables, et méme @ G H Vt dep aRvWeuid (p. 13)

Yhttps://www.gotronic.fr/inshistoire de-la-robotigue49.htn(page web tékEonsultée en aolt 2016)

16 Entrevues deGpFRXYHUWH PHQpHY SDU OYDXWHXUH HQWUH QRYHPEUH
concepteurs de robotfRCCyN, BLUE FROG ROBOTI¢Sainsi que de développeurs de logiciels dédiés aux
usages de la robotique dite sociddTUITIVE ROBOTSHOOMANO.
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/IH FLQpPD VIHVW pJDOHPHQW HPSDUp GH F6UI®RWHQW L
de cohabiter entre humains et robots humanoides, mettant en scene tour a tour des robots
coopératifs ou belliqueux. Les plgeeksG T H Q V¢ duHor@drémarqués positivement ligar
binéme formé paR2D2et C3POdansStar Wars! §, $ARVIS’ au service du personnage de
comics américaitron Man, sans oublieWALL-E (etEVE GDQV OH ILOP GYDQLPDWL
ou plus récemmeraymax un assistant médical personnalisé humandéas lesNouveaux
Hérosde Disney(2014)

Les plus sceptiques et pessimistes citeront au contidte OTRUGLQDWHXU GH |
2G\VVpH G Hle@yboWBHRMHATORIes robots humanoidestgtsinquiétants
pour certains deséries Real Humangdanois¢ ou Westwortl (américaing ou encore la
troublanteAVA GEk-Maching comme symbolisant le danger de créer de réels robots pour
collaborer avec le©iumains contemporaingjuard ceuxci auraient pour seul objectif de
prendre le contr6le sur les humains et leur gtian

&HV °XYUHV GH ILFWLRQ VHPEOHQW GYDLOOHXUV KDQV
SXEOLF HW OHV UHSUpVHQWDWLR®R GHYRITOnE g#ivensRQW U
GI{DOHUWH IDFH DX[ DQQRQFH Vm&iéteteDobatiQue,psHrivutv/ceieH Q W L I L
destinées aux particulie®es auteurs comnidoradi, Moradi eBayat(2018) évoquent ctet
LQIOXHQFH VRXVn@dia ERGYWUXLW GH pp

CH GLOHPPH HQWUH URERW E LvierQu¥dthat@adtle@t\Wargseux WL O H |
revient trés souvent dans les échanges sur le theme de la rolldégueprésentations sociales
forgéepar OHV ° XY UHYV IBghddias veinBRept tari@ment influencer la crainteiie
humain GIfrwWUH XQ MRXU VXUSDVVp SDU OD PDE#haqdés HQ FF
cognitives en efficacité de production , notamment dans sexctivités professionnelles
(certains prédisent méme une disparitoprasicompléte du travail et des empfis Nous
reviendrons danda soussection VXU OfDS 3R UM cBtte h@phthése nommeée
LUSingularitéf, €orrespondant asnoment ou les robots surpasseraient les hunsaink plan

des capacités

17 A noter que le patron dEacebook Marc Zuckerberg, a appelussiJarvisson LA, GRPHVWLTXH TX{LO
développée luméme).

&l WD[H URERW SURSRVpH SDU OYKRPPH SROLWLTXH VRFLDOLVWH %H
en Frare pour pallier les pertes de salaires supposées dans cette configuration.
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ODLY DYDQW GITDOOHU SOXV ORLQangxrd dév&oppgrll®@ H[LRQ
robotique, passons de la fiction a la réalité en survolant les grandes étapes de son émergence en
WDQW TXH GLVFLSOLQH GH V(mivart ithechrtite, éRetroiQueL&@ JIJp QL H X
informatiqué, puis suile développement de la robotique dans notre soegtgarticuliedans

le monde du travail.

1.2 Quelques reperes historiquas déploiement d& robotique
Apres plus deentans d'automatisation de taches de plus en plus complexes par des
machines (révolution industrielle), I'étape suivante est aujourd’'hui l'automatisation de taches
PHWWDQW HQ °XYUH GHV LQW,HbomneWwpdrRdpeva ide3 Wugdtior® HV L Q
répétitvespourun agent d'accueil SNC&u un guichetier bancairéBahier, 202J).

Nous assistons Bapparition derobots G L Wociapff 1 RX URERWYV GULQWHUD
PHWW HX MW BsHdktte intelligence machine de plus en plus compegei tend a se
rapprocher de lintelligence humain€ertains commeO fHQWUHSUHQHXU HW KRP
Bonnelf®(2010)SDUOHQW G Rabbl@ioPKIUVSGRMHWDQW XQ LPSDFW GH
qgue la révolution industriellevoire un déploiement accélérd&kevenons en images sur ces

grandes étapafans la figurel.

19 Bruno Bonnell est un entrepreneur, fondateur eprésident des sociéféfograme$puisAtari. Spécialsé

dans le domaine des technologies numériques et robotiques, il est, depuis 2007, associé fondateur du fonds
d'investissemeniRobolution Capitgl administrateur de la socié®obopoliset président diwabot Il est député

lyonnais du partEn Marchedepus 2017.
20 Lire ses propos (téléccessiblesn mai 2015) syhttp://www.ladepeche.fr/article/2015/05/22/2109889
[robolutionesten-marche.htnl
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Figurel (Les quatregrandes étapes de la révolution industrieB®urce:adapté du Centre
allemand de recherche sk LQWHOOLJHQFH DUWLILFLHOOH

Nous réalisongue les trois premieres révolutiot@ntinuent a impacter les activitds
travail, en particuliedans lesecteuindustriel En parallelex un grand nombre de chercheurs,
GILQYHVWLVVHXUV GTHQWUHSUHQHXUVW¥@YK\G RWXmWVHS VXU
ODTXHOOBHYIGRQQpPHY PDVVLYHYorR W OTRQUQWHUOH®BI&ZEOHW REKI
Révolution industriell® » (Maclure eSaintPierre, 2018p. 746).

En effet,

Le terme[Quatrieme Révolution industriellelésigne la transformation profonde

GX PDUFKp GH OfHPSORL HW GH OD SURGXFWLYLWp H
GIDXWRPDWLVDWLRQ SHUPLVH SWUOCAND VB URQ UGYDIBQRWHA
GY{DSSUHQWLVVDJH DXWRPDWLTXH HW OTDQDO\VH GHV
quantité dans une large gamme de milieux de tréodl.).

21$SUqV OTLQYHQWLRQ GH OD RUIFK\LIQH OrHFOWIMULFOWURQ W OTDYqQHF
de montage au début &XX® VLqFOH HW HQILQ OfTpOHFWURQLTXH HW OD URERW
OIDXWRPDWLVDWLRQ LQWHOOLJHQWH HW OfDUULYpH GX QanepULTXH Yl
OHV IDoRQV GH IDLUH OHV V\VWqQPHV OHV SURFHVVXV GH WUDYDLO OF
WUDQVIRUPDWLRQ Re OH QXPpULTXH VYJLPPLVFHUD GH SOXV HQ SOX
principalement cette périodée terme de Quatrieme Révolution industrielle a été donné en 2016 par Klaus
Schwab, président et fondateur \orld Economic ForumSRXU LOOXVWUHU OD IRUFH GHV FKDQ
WHFKQRORJLHV pPHUJHQWHY © VXU O Criéésd Qe\hbBRIMPHW L RIQ GWHD QWp F R QrY
humains». (Schwab, K., 2018, Comment faconner la quatrieme révolution indus®iel@ribune janvier 2018,
https://www.latribune.fr/opinions/tribunes/klagshwabcommenifaconnefla-quatriemerevolution
industrielle 764814.htmflIn Maclure et SainPierre, 2018, p. 74®ote de bas de page)
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(W GIDSUQV OHV LPSDFWV pYRTXpV GDQ\uabifm&® W UR G X
UpYROXWLRQ GpSDVVH OfLQGXVWULH HW YLHQW PRGLILHU
DXWRPDWLTXHV TXJde@ivéHaDxEhtepises edi@aht darts catégorie).

Roure et PostéVinay (2012)nous expliquent que

dansOfpFRQRPLH GH OD URERWLTXH |j OD FRQWULEXWL
SURGXFWLRQ WUDYDLO HW FDSLWDO V{DMRXWH FHO
FRPELQH OYLQIRUPDMRAR W MDHWALDEBXBIDFWLRQ 2XWUF
recours a des robots est appelé a croitre notamment dans le secteur des services a la
SHUVRQQH VRXV OfHIIHW GX YLHBOOLVVHPHQW GH OD S
&HV DXWHXUV LOOXVWUHQ@WHDGEVWLRER WV R LG/NW\D QLFHV GG
GDQV OH VHFWHXU GHV VHUYLFHV DXVVL ELHQ TXH GDQV

travailleurs dans cette perspective et celle du maintien de leur employabilité.

1RWUH SURSRV Qfeddrarpasi B ¢ Bitior@dide la robotisation des
métiers. Nous actons la diffusion de cellecomme quatrieme révolution industrielle. Cette
révolution, amorcée au Xo§iécle avec les premiers ordinateurs, est en accélération depuis les
années 2002010 (mise en réseau, traitement des données et acces aux clients via des canaux
QXPpULTXHYVY QRWDPPHQW JUKFH DX SURJUqV GHV UHFKHUTF
GY{DFFRPSDJQHU HW GH IRUPHU OHV WUDYDLOOHXUV LPSDF

Retenons ici queel dépbiement de flA. et des robots au travattansformenos
pratigues méme dans des secteurs gouvaient, au XXsiécle,se sentir moins concernés par
les technologies.dur amorcefa démonstration de la pertinence sociale de notre recherche, les
formataurs et les professionnels des ressources humaines ont devant eux de vastes chantiers
GO QWLFLSDWL R Qadcarhpagriwrpelted Zorhpététices fiécessaires a ces nouvelles
pratiques FRPPH QRXV DOORQV ODSSURIRQGLU GDQV OD VHFW

1.2.1 De la nunérisation a la robotisation des activités de travalil
Danscetterecherche, centeésur la robotique sociale dans le secteur tertiaire, nous
prendrons en compte cette transformation, organisationnelle et sociétale, pour en étudier les
impacts sur les travailleurs et contribuer a terme a éclairer les professionnels qui les

accompagnent aa leurs formations é¢ développement de leurs compétences.
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DansOfLQIRJUDSKLH 2),XdugrBp@dNddne IdednXedtbtion des secteurs les
SOXV VXVFHSWLEOHYV GYfrWUH QXPpULVpY HW URERWLVpV

Figure2 (Secteurs d'activité potentiellement touchés par la numérisation en Feaneee: Le
Monde?)

Cette infographie, basée sur des sources telles que la DARIBStere du Travall
francais) ONJS.E.E. (Institut National de la Statistique et dEtudesEconomiques) les
cabines Roland Bergeet Mc Kinsey le World Economic ForumFrance StratégieQ 12 & ' (
(Organisation d€oopératioret deDéveloppement Economigu@ous montre qukes sources
convergent pour indiquer qui& numérisation(10 a 30% des emplosoncernésen France)
concerne aussi bien les secteurs de la construction que du tourisme, en passant par la distribution

et le domaine bancaire.

On y voit que ces mutations impliquent une transformation du travailrtamment
une présence physigue moins importante dans la releliemts au profit GfLQWHUDFWLRQ
ligne, unesuppressiomle certains emploignais aussi le recrutement de prefilus qualifiés.

"D Q WhdOsfrie, les codts horaires des robots deviennent moindres les rendant compétitifs

22 SourcelLe Monde 2017, 14 may.
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'X F{Wp GHV V\QGLFDWYV OfYHQTXrWH pu3DUOR®V 7UDY
révele que plus que 90% des travaillétmspondants estimenque leur travail ne peut pas étre
remplacé par des machines. Toutefois, si cette préoccupation ne semble pas encore concrete
pour les travailleurs, la CFDT Cadres a pris comme théme, pour son congrés de novembre
2018° OT, $ HW VHYV tara, Dveddés intétver@uhts défendant la vision européenne
GIXQH , $ TXL DVVLVWHUDLW HW pPDQFLSHUDLW OYKXPD
menées par laBRES* SHUPHWWHQW DXVVL G p R0 ddndiud cBriteXteSUp R F F
soCioéclQ RPLTXH PDUTXp SDU OfHVVRU GH WHFKQRORJLHV GH
DITHFWHQW OYDSSUHQWLVVDJH OHV PpWLHUV HW OHV DFWI

se voilentils la face?

Du c6té degconomisteskrey et Osborne (201@nt pronostiqué que pres de 50% des
emplois(sur une base de 702 fonctions analysées sur le marclgleseraient concernés
SDU OYDXWRPDWLVDWLRQ GTYLFL j GHV WpOpRSpUD
DVVLVWDQWYV MXUL G LanEéquerte d&sYdddtionsQlbhs3eDsEciéur-des services.
Toutefois, cette étude a suscité de vives controverses et a été nuancée par des auteurs tels que
Arntz, Gregory et Zierahn (2016) ou encore Autor et Salomons (2017). Ces derniers ont précisé
TXH OFMP B VHUDLW SDV WDQW V X WolteBuppxXiimé3, Wais\pputdd THP S O
sur la qualité et la nature des activités des métiers de demain et des compétences demandées
pour les exercer sereinemelis. insistent sur I'analyse a proposer ernssor technologique
accéléré, les incidences sur les pratiques de trastaigs inflexions des programmes de

I'éducation initiale et continue.

1.2.2 Présence des robots dans le monde: de la robotique industrielle

a la robotique de services
«/H PDUFKp PRQGLDO GH O fjl @jvdsedtait 4)3-\QI§ de dolaky/énl L F L H C
2017, devraitétrd® XOWLSOLp SDU GYDQAW GIDWWHLQ@dM#HsSUHVTX
de revenus générés en 20265tdista, 2020sp.2’). Et «le nombre drobotsde service actifs

ZConfédération Francaise Démocratique du TravaiCFDT). 0204-2018.Parlonstravail: les
réponseshttps://www.parlonstravail.ff/

24Plus de 20@0O0 ayant répondu au sondage eatngtembre 2016 et décembre 2017 (données traitées, pondérées
et analysées par un groupe de chercheurs en sciences sociales: Dujarier [sociologue], Matalkoffet
[statisticiensetergonomeg] méme si le sondage reste ouvartlaternetau moment ou ngs écrivons ces lignes.
2Vidéos du congréonsultéegn novembre 2018) quitps://www.youtube.com/watch?v=SKkHbA5D3p0

4 https://dares.traail-emploi.gouv.fr]

attps://www.sidelyon.com/pourquciisiter/|(télé-consulté en septembre 2020).
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dans le monde devrait atteindre 26823 OO LR QV G { L Fdroissancedle 2A% paxah en
moyenne» (Idate, 2020s.p28), ce qui devrait fortemeratccélérer la diffusionle robotsdotés

G ,, &ec un forimpactsurnosPRGHVY GH WUDYDLO HW GH FROODERUD
planete dans leannées a venilPour approfondir le développement de la robotique dans le
Monde et en Europe, nous pdeQV FRQVXOWHU SOXV HQnteégahgial O OHYV
Federation of Rotitics?® (I.F.R.) basée en Allemagne.

Dans le monde entier, la densité moyenne des rataisde 74 unités pour 1000
HPSOR\pV HQ .FR.R6I@RIQ Qe LOOXVWUH desTrefasitionsdsD Q F H
LQYHVWLVVHPHQWY HQ UHFKHUFKH VHORQ WURLYV JUDQGH

EtatsUnis puis Europe.

Figure 3 (La recherche et développement au Japon, en Europe et awUHa{sSource:
Commission Européenn2016)

Cette figure distingue les investissements entre secteurs public et privé. Il est intéressant

de constater qukes politiques gouvernementales et les budgets afférents vont jouer un réle

28 |date (2020]https://www.sidelyon.com/pourgucvisiter/|(télé-consulté en septembre 2020).

2https:/ifr.org
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prégnant dans lestratégies de développement de la robotigtidonc dans les campagnes de
sensibilisation et de formation associd®gadoxlement, nous notons que Iagestissements

en R&D se fonmajoritairementlans leprivé que ce soit au Japon, aux Etblisis ou @ Europe

'{DLOOHXUV OD SUHVVH VSpFLDOLVpH DERQGH HQ FH \
dessousEn ce qui concerne le déploiement des robots en Asie et le cas particulier du Japon, en
avril 2017, le magazingUJautomatis dpnstate un déploiemede robots en hausse de 70% en
$VLH HQ SDUWLFXOLHU JUKFH j OTDGRSWLRQ SDU OfLQGX)
Fédération Internationale de Robotique (I.F.R.) susmentionnée.

BUHQRQV OJH[HPSOH GX -DSRQ O HiesmdinexplifueBOXV DYDQ
ca. La robotique fait intégralement partie du développement du pays : le Japon a

construit sa société depuis la fin de la seconde guerre mondiale avec des robots. La
URERWLTXH IDVFLQH OD MHXQHVVH MDISRe@QfintsVH LO QTF
créer des robots primitifs. Aussi, le Japon dépensant seulement 1% de son PIB dans

VRQ DUPpH SHXW DLQVL OfLQYHVWLU GDQV GIDXWUHYV ¢
ce que montre le schéma@HVV XV Re OfRQ YRLW TXH®H -DSRQ Gp:
PIB dans la recherche et le développement, soit 162 milliards de dollasngui

utilisés dans la robotique chaque anniéest donde pays quinvestit le plus dans

la robotique (Jautomatise, sp.14%).

En effet, B dimension culturelleet historique a un impact important dans le

développement de la robotique au service du Japon.

La Chine estle son cotée plus grand marché pour les robots industdelsuis 2012t
elle prend a elle seule 43% de toutes 81 QWHY HQ $VLH \ FRPSULV-OT$XVW
Zélande. Elle est suivie par la République de Corée, avec une part de 24% des ventes régionales
et le Japon (22%). Cela signifie que 89% des robots vendus en Asie et en Australie sont allés
GDQV OceXispHys en 2015. Ces pays figurent dans le top dix des nations les plus
industrialiséescomme mis en évidence dans la figure-dpmes.

305.a.(2017). Le déploiement de robots est en hausse de 70% ed&gi@natisel11, 14.
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Figure 4 (Nombre de robots industriefsar payspour 10 000 employés dans les usines de
production en 201pSource: IFR, 2018)

Tsuda(2017,In IFR, 201'D), Président de la Fédération internationale de la robotique,
explique qu en raison du volume élevé d'installations de robots en Asie ces derniéres anneées,
la région a le taux de croissance le plus élevé. Entre 2010 et 2016, le taux de croissance annuel
moyen de densité de robots était de 9% en Asie, de 7% dans les Amériglee5%ten
Europe» (p. 1).

L'automatisation des économies s'accélére dans le monde entier: la nouvelle
moyenne globale de densité robotique dans les industries manufacturieres est de 74
unités de robots pour 10 000 employés (66 unités en 2015). Par tagiemsité
moyenne de robots en Europe est de 99 unités, 84 unités dans les Amériques et 63
unités en Asie. Les 10 pays les plus automatisés au monde sont: la Corée du Sud,
Singapour, I'Allemagne, le Japon, la Suéde, le Danemark, lesUktiatd'Italie, la
Belgique et Taiwan(lbid., p. 1)

$LQVL O gffixhe ReSddn cottOD SOXV IRUWH GHQVLWp GfpTXI
industriels avec un fort taux erAllemagne et Italie notammenComme illustré dans
O TKL VW R-ilesbdrd(fiyure5¢lle est égalemetresprésente sur le marché de la création

et productiorde robots de services.
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Figure5 (Nombre de constructeurs debots de servicesa usagesprofessionnel et
personnel/domestiqupar @ys G R U L.Sbur@eHF.R., 201%%Y)

En 20162017, 1f(XURSH )UDQFH HW e$lesEtaRIDisd §ehpladeaingir W H
largement empremiére lignedesconstructeurs de robots de serviaeyant le Japgria Chine
et la Corée, TXH FH VRLW HQ QRPEUH GTLQG »tart¥ Wpstly GH SU

développemerit.

Etant donné que notre terrain de recherche se situe en France, regardons plus en détail
OPDYW GIDYDQFHPHQW GH OfpFRV\VWgqPH URERWLTXH IUDQOo]

La France a une densité de robot de 132 unités (se claséamdahs le monde),

ce qui est bien adessus de la moyenne mondiale de 74 robmizis relativement

faible par rapport aux autres pays de I'UE. Les membres de 'UE comme la Suede
(223 unités), le Danemark (211 unités), I'ltalie (185 unités) et I'Espagherités)

sont beaucoup plus automatisés avec des robots industriels dans le secteur
manufacturier. Mais sous le nouveau gouvernement, la France est en train de
retrouver la compétitivité dans ses secteurs manufacturiers. Cela peut, dans une
certaine mesuy, favoriser les installations de nouveaux robots dans les prochaines
années. En 2017, le nombre d'installations de robots en France devrait avoir

https://ifr.org/downloads/press/Presentation PC 11 Oct 2017] 1.pdf
% Tendancesonfirmées en2019202Qhttps://ifr.org/downloads/press2018/Presentation WR 2020.pdf

[https://ifr.org/img/worldrobotics/Executive_Summary WR 2020 Service Robdts.pdf




37

augmenté d'envirob0%. Entre 2018 et 2020, un taux de croissance annuel moyen
compris entre 5 et 10% estaattiu. (IFR, 201G, p. 2)

La figure 6 nous indique danBXH OV V H F W HI¥draboB fi®deivite saritdepius

utilisés.

Figure6 (6HFWHXUV GIDFWLYLWpV XWLOLVDQW GHV URERWYV
distribution| Source IFR, 2018)

Ce graphiqueQR XYV SHUPHW GILGHQWLILHUesSIHaichésfe(lIEURSH G
logistique de la robotique diteeterrain(applicationsa OTHQ Y L U RQTDOHRH @O W X UH |
foréts), GH O 1L QN\rmaiHtéENAhc& Qe la construction. Elle est assez bien représentée dans
OH GRPDLQH GHVY UHODWLRQV SXEOLTXHVY TXYfHOOH SDUWD

"IDXWWRHPDLQHY GTDFWLY L W26, RQréaketution BahSotrhdé par
OfDUULYpH GH RRR BRWYWRFODXHQFH DUWLILFLHOOH
X /H GURLW DYHR®GH, TX LDYREFPNW G 1 ierharéhese WossieksU O H V

(par exempldescas dgurisprudence dans les archivesur les avocats

33 http://www.huffingtonpost.fr/2016/05/13/premissbotavocatembauche n_9954520.himl
Ef http://www dailymotion.com/video/x4cdvdp
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x /TH[S OR U D-WadriReQavecRe Mbot géant plongedcean On&, qui évite les
zones troglangereusesn eaux profondes pour Ipkngeurs

X La médecineavecun bras chirurgicalDA VINCI (développé et déployé par la société
américaindntuitive Surgica) qui assiste le chirurgien et son équipe pour des opérations

demicro-neurochirurgié®.

Et quelques DXWUHV HQFRUH nfF R® Réux GyihthEsesX smdages
figures7 et8.

Figure7/(E[HPSOHV GH URERWY H[LVWDQWYV GDQV OH PRQGH H(
des robots industriels aux robots compagnons ou de séfyices

Nous observongjue les usages potentiels concernent aussi leenlomaine de
OfLQGXVWULH GHV WU DgRe/cslhdd @ ¥YDH WL G sLabxiGeRnilikaxay L T X H

3fhttp://www.20minutes.fr/imarseille/183752916050 video-marseillerobotplongeurocearone-avantpremieremondiald

3 Voir aussi le témoignage du Professeur Guy Vallancien au Forénk® Q JHelb (& §dition en juin 2017)
sur le theme « H WUDYDLO DX[ URERWYV . [{@D/w¥fbtunidbéhoeKi P17 et
[https://www.youtube.com/watch?v=R __SHpclKowé&feature=youfu.be

% 'LDSRUDPD UpDOLVpPp j SDUWLU GH O ¥eXallddud Est @rHroboR®iQHINCEe 9
Editions Alternatives. (extraits télonsultés en mai 2017http://www.robotmagazine.fr/intervievdevalery|

[bonneatauteurde mon-collegueesturrrobof Il recommande également, sur son site, le documentéitenan need
not apply»https://www.youtube.com/watch?v=748557XQ
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Figure8 (Exemples de robots existants, dans le monde, en 0i&i-Zuite)

Notons aussi que cesbots (D S S HIpowsTUR U V T X fdstings &R @@l\adboration
DYHF OTKXPDLGG dexicéydunent Preire différentes formeé3ertains prennent
forme animale le plus célebre étant le phogBARO j YLVpH GYDLGH, cantmeUD SHXW
FRPSDJQRQ QRQ SRUWHXU GH PLFURBEim8RptdposE lervy P D OD
institutionpar exemple' {DXWUHV VRQW SOXV RX PRLQV KXPDQRwWGHYV
les géninoides du Professeur Ishiguro en présentateurdél&iémeigne a gauche de cette
figure).Leurs tailles sont égalemeangs variéesde 60 centiratresj SOXV GIXQ PgWUH FLC

Nous ciblerons plus particulierement ces derniers dans notre recherche dddtarale.
verrons plus en détail, dans la section suivaGié] V H [ H Ri&a@edpéciBdiesdecesrobots
sociaux humanoides SDU G R P D L Q H rofessDimeélléshr&e ge/ avoir définis et
décrits.

Le Consumer Electronics Sha@.E.S) est devenu le plus important salon consacré a

I'innovation technologique et électronique grand public. Il se tient annuellegicad

Vegasau Nevadallet il est organisé par l2onsumer Technology Associatidra robotique y a

pris une grande place deplv O § p G L WMe®uRe grande délégation francg@enation la
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plus représentée aprés E4). a cette sessignlD JUDQFH D DL Vorts présnéed G I X Q|
renouveléede 2016 a 2019°". Nous constatons que &ecteur de la robotiquesten pleine
croissancedans le monde entier et que la Frafaé partie despionniers & conception et

ingénierie Celamérite par conséqueniotre attention etcontribue adémontre la pertinence

socialleGH QRWUH REMHW GfpWXGH

En 2013, le Gouvernement francagiar le biais diMinistre du Redressement produftif
puis GBmmanuel Macrogmlors| 0L Q L VW WEebndii¢ cBffgent Bruno Bonflede la
redactonHW GH OD PLVH HQ SODFH GX SMirs@retJuWReqrésseddRtE RW |, C
BURGXFWLI HW OLQLVWqUH GH Of(QVHLR2@M3Y pishqr WddEiXiSp UL H X

la robotique comme un secteur de développement économstiiégique pour la France et

faisant partie des 34 plans pourqhouvelle France Industrie‘lﬁ‘ﬂ

&H SODQ VITHVW GpFOLQ pné&ittitdian>pvur X étMePeDpppaserH V
des formations en robotiquen passage de moins de dix écoles en 2013 a plus de cinquante en
2016 a offrir ce type de cursuet un3 O IRQbGt start PME TXL D ILQDQFp GHV pWXG

entreprises qui ont souhaité prendre le virage de la robotique.

Ala slitede OD SXEOLFDWLRQ GX 5DSSRUW 9LOODQL OfDQ
GIDFFpOpUDWHXU 3R Xtuolodtigut ¢hF-kahtl), le@ierifancais Emmanuel
ODFURQ VH YRXODQW PrPH pp&KHI GH O0OLWHIMWG 8 RO/MIB/QLAR@Q ([
acteurmondial VXU FHV WKpPDWLTXHV FRPPH LO OWwaDecherlFKp FOD
mai 2018 a Paris, en présence des plus grands dirigeants de sociétés technologiques
internationales (principalement américaines) du mom@atya Nadella Microsoff), Gini
Romett (IBM), Mark Zuckerberg etrann LeCun faceboolk Sous sorimpulsion Cédric
Vilani ODQFH DLQVL HQ européenfédRfarV\Go@iy Nofdtis au passage que
plusieurs deslirecteurs de recherche de ces sociétés renomdds] URXSpHYVY VRXV OYDS
G.A.F.A.ML. (pourGoogle Apple Facebook Amazon Microd8f), sont issus de France ou

37 Le salon a été suspamén 2020 avec la pandémie Coiid et il est passé en format hybride en 2021 avec une
participation moindre des pays étrangers.
g https://www.aiforgood.eu/hor|
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du Québe?, faisant de Paris et Montréal des places importantes de la recherche en LA. et

robotique.

1.3Focus surdsrobots sociaux

Selon Damiano et Dumouchel (2016)]a«robotique sociale vise a créer des agents
artificiels, plus ou moins autonomes selon le cas, et dont une des fonctions principales est de
VHUYLU GH FRPSDJQRQ8). DeXllea(RA1D Hiute 3gueSdes robots ont
beaucoup évolué depuis les premiers robots de KaRS BN @ & H V Rrigfdcts@ékV
machines mécatroniques, alliant mécanique, électronique et informatiuel23). Elle
précise que ta définition stricte du robot est desséder des capteurs pour collecter des
données, un processeur pour les analyser et des actionneurs qui permettent une action sur le

monde physique (Ibid, p. 123).

Nous comprenons que nous nous trouvons face a des telojet®logiquesvanceés et
SHUPHWWDQW GTLQWHUDJL U eDlasHh&mans e @némes Rvyec@ldPad Q W K X F
PRLQV GYDAWRRQERBLNWLQJXHU GYDXWUHV URERWYV | XVDJF
(comme les robots aspirateurs ou tondeuses a gazorsimgles agents conversationnels
YLUWXhaDMsTUHQ DQJODLV G SIRIXGAfiplE, GIRUAMAIeWIcBAdoft,

Alexa de Google, nous pouvons reprendre également les précisionsDeguilers (2017)
apporte pour expliquer la nature différeatespéfique du robotsocial

x«/H URERW SHXW VH VXEVWLWXHU j OTKRPPH GDC
VXUYHLOODQFH GIDVVLVWDQFH HW GIfLQWHUDFWLR(
x Il simule des caractéristiques du vivant: son aspect physique, son
comportement en interactionV LP XODWLRQ GH SDUROH HW GfpPR'
DFWLRQV PDUFKH SULVH GYfREMHWY RX VHV FDSDF
décision (choix entre plusieurs comportements);

x Enfin, il se déplace dans notre environnementé&gl. 127)

Si nous résumofla différence entre un robot social et une I.A., nous pouvons convenir
TXYLO VIDJLec@&dhX@e eddmet DX VHUYLFH GH OYKXPDLQ GD(
quotidiennes, personnelles ou professionneNesisnousfocalisonsdansnotre rechercheur
cettederniéreoption G 1 X \dD tbbbot.

Dont Joshua Bengio, qui a recu le Prix ihgr en 2019, conjointement a Yann LeCun:
https://francecanadaculture.org/fefleix-turing-recompesetrois-pionniersfrancaiscanadieretbritanniguede: |
lintelligenceartificielle/|

40Tiré de Bahier, Grasset et Pralong (2016). Apprendre demain en entrEabieerondeMesurer / Accompagner
| Transformer Paris,France PerformanSe.
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Le robot sociake repérglus spécifiquemeriar les caractéristiques et fonctionnalités
suivantes:

x '"HIRUPH KXPDQRWGH WRXW RX SDUWLH GH VRQ HQYHO
des robotscompagnons en cours de développement sont sur rouletesle
déplacement sur piedautrement dila marche, reste une opération compliquée a
reproduire mécaniquement)

X 2EMHW FRQQHFWp TXL IDFLOLW Hp& ®2mpledans @d®e UHVVR
des formations: agendas et rappels, parceigarning MOOC, vidéos) efjui peut se
FRRUGRQQHU VHORQ OH GHJUp GIDXWRQRPLH SURJUD
TXYDSSDUHLOV GRPRWLTXHV sarphgsiV GH YLVLRFRQIy

x Dispositifs G{DLGH G p Fhavd RUp QiésOdddessus préprogrammeés, des
algorithmes plus ou moins pousségii integrentomon GH GfY, $

x &DSDEOH GTHPSDWKLH DUWLILFLHOOH .JUrklEHaQ RWDPP
software et de capteurs et camésas leplanhardware OXL SHUPHWWDQW GYfLC
OYXWLOLVDWHXU YRLUH GH GpWHFWHU VHV pPRWLRQV

0 2Q VIDGUHVVH j OXL HQ fid& $LRF IGH V& 1@ WKL @ D
entre étres humains)

o |l peut répéter lemformatiors et les instructions indéfiniment, samsse lasser
ni juger,

o ,0vVDLW HQWUHWHQLU OYDWWHQWLRQ HW OD PRW
enfants autistes)

o |l sait simuler des émotions et adapter ses comportementgengaux a son
interlocuteur

X &RQoX SRXU VI{DGDSWHU j XQ HQYLURQQHPHQW KXPDLC
SDU H[HPSOH PLHX[ VH PHWWUH j OD SODFH GH OYKXPD

outil numérique.

Deuvillers (2017)préciseencoreles particularités du robot socialsystéme caractérisé
par trois composantes en interactiofp. 202): recueil des donnéda ses différents capteurs,
interprétation de cellesi grace a ses programmes et actions sur son environnestemt.
resxPp OD URERWLTXH GLWH pPuVRFLDOHYY LPSOLTXH GHYV
notamment avec des humainglbid., p. 129).La robotique deservices« aura une capacité
GIfRSpUDWLRQ GDQV XQ HQYLURQQHPHQW FRQoxveSDU OfYK
O 1K RP(id., p. 130).
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8Q URERW FRPSDJQRQ D SRXU ILQbneViepen@it®léesGHU O H\
adultes,les personnes agéesu lespersonnes en situation de handicap) dans leurs gestes
quotidienspardes applicationsu programmesoncgus par des développeurs qui se spécialisent

sur desusagegamiliaux.

Voici quelques exemples déja proposéslpd¥ URERWYV GIDVVLVWDQFH SI
NAO, PEPPERetleursconcurrent8UDDY, ASIMQ ALPHA ZENBQ rejoints palCRUZR
en 2019 lls sont utilisés pour de k&lésurveillancgla gestion de lalomotique le rappel de
rendezvous ou de prise de médicametapersonnalisation de diffusion de musique selon les
membres de la familledesexercices lude&ducatifs desdémonstration de mouvements de
danse, de gymnastique ou de relaxatioreaide a la navigation sur Internet (pour rechercher
et lire une recette de cuisine par exempleencore lgrise et envoi de photos aux membres
de sorcarnetG D GdJHVVH

La figure 9 compare les différentes apparences et fonctionnalités de robots humanoides

j YLVpH GTDVVLVW moeiiele®ehtdispRriib@HIDAdd marché international a
OYKHXUH Re QRXV PEFULYRQV FHV OLJQHYV

Figure9 (Synthése comparative des fonctionnalités de robots humawiagesibles en 2031

41 Cybedroid(Limoges, France), concepteur HEENBY(URERW G DPDGEFSRY@ OH ELODQ j OfpWp
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I1RXV SRXYRQV FRQVWDWHU TXH SHX GITHQXW4hel HX[ VR
SUpVHQWHQW SDV HQFRUH E H DDeReRC&d€s fikmabg sonts Sretik IHV VLR
a interagir et a utiliser ces robots humanoides que certains percoivent comnmengace
TXILOV QH SHXYHQW SDV FRQWU{OHU VL FH QYfHVW SDV \

leur emploi ou plutdt de leur métier?

Les années 2018018 avaient étdécrites dans la presse spécialis@nsi quedans les
articles scientifiques,comme devant rester dans les annales comme une période de
GpPRFUDWLVDWLRQ GH OYDFFqV JUDQG SXEOLF DX[ URERW

des expériencqslotes réussies en Asie notamment.

La livraison des prerarsBUDDY avait été annoncée sur le plan international a un codt
DERUGDEOH HQ SUpYHOQwaHa @atefoirieindi€ghgowtpla campagne
@adoptbuddypour lesearly adopterst les développeurs sollicités sur appels a projets ou lors
Ghtckatonpour travailler de nouvelles applicationsdst nouveauxusages. En mai 2016,
Softbank Roboti¢da lancé la mise sur le marché européen des rélERPER déja présents

auJaponchez les particuliers comme dans de nombreux magasins.

Néanmoinsforce est de constater qué I X Q HfinS2D20 \'d livraison de8UDDY
Qéthit pasencore assurée (W G 1D X /M HF BSOW & REPPERy&stthef onéreux,
sans parler de leurs mises a jour logicielles pour les proprié®aeasns que les évolutions
GIpTXLSHPHQW HW G{XVDJH YLHQGURQW GITDERUG GX JUDC
GpPRFUDWLTXH GHV URE R WsVfoyepst- BeReh@nd QimsiQuvt FppBrD apissi
FRXUDQW TXH OHV WpOpSKRQHV RX OHV R URiLpuDastld XUV SHL
FREW GIDFKDW FRPPH GH PDLQWHQDQFH UHVWdxHQFRUH
développeurs comme auxligateurs par conséquerit la diffusion des robots.

42 Nouveau nom de la société francaieébaranrachetée par les japong®ftbanken 2015. Cette branche
Softbank Robotickisionne en janvier 2021 avéis Ohyama(entreprise japonaise spécialisée dans les produits
du quotidien et I'électronique) pour crées Robotics|https://www.usinedigitale.fr/article/softbanforme-une]|
[coentreprisaelansla-robotiqueaveciris-ohyama.N1054199

43 Retard accentué par les impacts de pandémie €@vet la crise économique associée.
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14$SSRUW GH OfLQWHOOLJHQFH DUWLILFLHO

/1, ®onstitue un volet différenciant important entre un robot domestique spécialisé
sur une tache (comme le robot aspirateur) etRERW VRFLDO SRO\YDOHQW HW

avec les humains dans leur environnement quotidien.

7RXWHIRLY QRXV FRQVWDWRQV TXH OH GpYHORSSHPHC
Re QRXV UpGLJHRQV FH Mabip.Diris@otr@ DeeDX IO N AR VFULW HQ \
humaines HW QRQ HQ VFLHQFHV GH OfLQJpQLHXU QRXV QH SF
WRXWHV OHV SURPHVVHV WHFKQRORJLTXHV OLpHV j OF, $

/TLQWHOOLJH Q E-Ellelblembt dépBdser CeleHley Iumains ? Ce moment
FULWLTXH EDSWLVp pyp6LQIXODULWpP WHHIEKGHPR ORILTXHTY
de la futurologie contemporaine et son imminence est proclamée a grand renfort

G 1 D Qe mibbolantes par des technogourous comme Ray Kurzweil (chef de
SURMHW FKH] *RRJOH RX 1LFN %RVWURP GH OD YpQ
Certains scientifiques et entrepreneurs, non des moindres, tels Stephen Hawking ou

Bill Gates, partagent ces perddWLYHV HW VIHQ LQTXLgWHQW OHQL
HW RX SURPHVVH GTXQH WUDQVKXPDQLWpPp FH QRXYHD
développer. Nos machines verltes devenir plus intelligentes et plus puissantes

que nous? Notre avenir estO FHOXL GR¥}XQpWPRB\ERHRUUTKXPDQLWp V
marginalisée? Ou accédero@R XV j XQH IRUPH GYLPPRUWDOLWpP HQ '
esprits sur les ordinateurs de demain? (Ganascia, 2017, p. 28)

Retenons a ce stade que I'l.A., en plein essor sur le plan scientifique et segiapgli
terrairf4, fait progresser les capacités des raob&le augmene et diversife les services
apportés, gracg @pprentissage machifigmachinelearningf)fCes algorithmepermetent
j OD PDFKLQH GIDSSUHQGUH j GpFRGHU VR@Q @&DX¥YWUR DRWMHW H
QEBAGpPpFULUH OTLQWPJUDOLWDP GX SUREphvéxenpleaepedUDLWH

une photo de chat, reconnaitre un visage humain ou identifienusigue.

A OfLQVWDU GH *DQDVFLD '"HYLOOHUYV QR X\
SURPHVVHV WHFKQRORJLTXHV HW PDQLS XarDexempleQld PpGLD
HHURERBMHQRWGH 6RSKLDYTY j ODTXHOOH OH 4DWDU D GRQQy
GRQW OfLQWHOOLJHQFH. H/ W JODUWHS B QW LTFXHE TR Q@ PR P

avec une |.A. encoreeslimitée.

44 Aprés deux périodes cratHVY X QH SUHPLqQUH PpKLEHUQDWLRQYY HQWUH HW
de 1987 a 1993 (crise économique).



46

Maclure et SainPierre(2018)nous conLUPHQW T X

aXFXQH WHFKQRVFLHQFH QH VXVFLWH DFWXHOOHPHQW D
PDFKLQHV GRWpHV GY1,$% &YfHVW j OfLPDJH GH FH FRQW
SDUWLH OHV SHUFHSWLRQV j OfpJDUG GH O§,$ VRLW O
SUHXYH GX FRQWUDLUH H[FHVVLI VRLW XQ FDWDVWUR:
compréhension a partir duquel il est difficile de cerner et de définir les véritables
HQMHX[ pWKLTXHV GH OfT,$% %LHQ TXH OHV UpVHUYHV HJ[
enSOXV IRQGpHV VXU OfpWDW DFWXHO GH VRQ GpYHORS
tombent frequemment du c6té de la spéculation proche de la sdiefe®V LRQ >« @
2U XQH UplIOH[LRQ FROOHFWLYH VXU Of,$ TXL UHSRVH
futuristesVILQWHUGLW GH YRLU OHV ULVTXHV HW OHV EpQpl
Of1,$ 7465747)
&HV DXWHXUV QRXV SHUPHWWHQW GYfLQVLVWHU VXU OH
intéressantst concred D | L €vitérfle tomber dans des représeons fictionnellesSe pose
DORUV OD TXHVWLRQ GH GpYHORSSHU XQH UpIOH[LRQ DXW
notion de bien ou de mal pour une LA. (Gelin et Guilhem, 2016; Nomura, 2015) et
potentiellement des normes juridiques, ce que nbbaissgprésenter plus avant dans la section

suivante.

1.5Aspects éthiques
6XU FH SODQ GH OfpWKLTXH DILQ GH Up®RQAE8 WO OGD "M
des chercheurs et industriels du monde entier (Musk, Hawking, Chomsky) ont commencé a
travallHU HQVHPEOH DYHF GHV LQLWLDWLYHV FRPPH OD C
WXHRODRIFpH HQ DREW (ORQ O0OXVN D QpéiA) Eehtte@aV FUpp

recherche internationafin de mutualiser et réguler les études dan®iraine.

OrPH VL QRXV QH SRXUURQV SDV WUDLWHU WRXV FHV V
LQWpUHVVDQW GH YRLU TXH GLIIpUHQWHYV G lagdeti&@Qu QHYV Vi
GpYHORSSH P Higs\phileddplae§ codime Damiano et Duohel (2016)les essayistes
Harari (2017) et Husvedt 261 GHV MXULVWHV FRPPH OYDYRFDW VSpF
Bensoussan (2016), des psychologues comme Tisseron (2015) qui met en évidence la notion
G THP SDW KL Hobdusbrelek EHeki@® ¢h ingénierie informatique comme Devillers

¥ 7XDO 0 MXLOOHW 6WHSKHQ +DZNLQJ HW (ORQ OXWeN UpFODP
Monde]http://www.lemonde.fr/pixels/article/2015/07/27/intellige raificielle-hawkingmusketchomsky |
reclameni-interdictiondesarmesautonomes 4701102 4408996.Html

Voir aussi: Doaré, R., Danet, D., (de) Boisboissel, G. (dir.) (2@®nes et killer robots: Fauil les interdire?

Rennes, FrancePresses universitaires de Rennes.
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&HWWH GHUQLqUH SU{QH OD FRQFHSWLRQ GH URERW
robotique Blle propose 41 commandements (p.227), pourconstruire les robots sociaux de
demain, et a particip¢ aWDSSRUW VXU OfpWKLTXH & Daske thRrEeRW LT Xt
HVSULW O TRobat bf@he \y&atvihifatye internationale lancée en 2018 et visant &
sélectionner HW pOLUH OH SURMHW URERWLTXH OH SOXV pV

interdisciplinaire.

Asimov, auteur de fiction, mais scientifique de formation, a largement contribué a
diffuser une sorte de mythologie de la robotique, en consacrant une grande partie de sa vie et
GH VRQ °XYUH j GpFULUH XQ PR Qdakht drReerrblafoDdreédandbng URER W
HQ SDUWLFXOLHU OHV IDPHXVHV ppu7URLYV élRreNMis€&sparOD 5RE
GIDXWUHYV UR P D Qdplusl vt EllesSRanBUtolt indppédes chercheurs (Beauvais
et Genestln Béland et Legault, 2012) &ts concepteurs de robots humanoides comme chez
BLUE FROG ROBOTICfHasselvander, 2016, communication personnelle©&TBANK
ROBOTICYGelin et Guilhem, 2016). Les développeurs de logaildiés aux usages de la
robotigue dite sociale (Basset et Ben Taieb, 2018; Calzada,, Zi@munications

personnellesie basent dessagalement.

Exposées pour la premiere fois dans sa nouuel@W L rﬂl@(dlb p/ldiew|@1 T $VLPRY

1942), mais annoncées dans quelgues histoires plus anciennes, les ldidigéas selon les

trois impératifs ciapres.
x 1) Un obot ne peut porter atteinte a un étre humain ni permettre qu'un étre humain soit
exposé au danger en restant passif;
X 2) Un robot doit obéir aux ordres qui lui sont donnés par un étre humain, sauf si de tels
ordres entrent en conflit avec la premiére loi;
x 3) Un robot doit protéger son existence tant que cette protection n'entre pas en conflit

avec la premiére ou la deuxieme loi.

Asimov testa ses lois dans diverses situations et amenaaddleles modifications en
UHPDUTXDQW GHV LPSHUIHFWLRQV ,0 pQRQoD DORUV SOXV

4 CommissionGH UpIOH[LRQ VXU OfeWKLTXH GH OD 5HFKHUFKH HQ VFLHQFHYV
(CERNA) (2014).Ethique de la recherche en robotique. Allisténe (Alliance des sciences et techniques du
numérique)http://cernaethicsallistene.org/digitalAssets/54/54000 38704 Avis robotique _livrgt.pdf
#1https://www.therobotoftheyear.com/
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ORLV SRXU WHQWHU GYDSSRUWHU XQHL.GNPE B LA Dp W R ERX
robotique:
x 0) Un robot ne peut pas faire de mal a 'humanité ni permettre, par son inaction, que

['humanité soit blessée.

$YHF FHV EDVHV pWKLTXHV $VLPRY YRaODLW V
pArankensteirf)fdes romansle sciencel LFW LR Q G, ku @fjte SrieafuXe-Hhonumaine
finissait par se retourner contre son crédfeetr exprimait des velléités de destruction de
OKXPDQLWpP 'HYLID@MHWD O DIILUPH TXH &®AcehictibAh GT$VLF
robotiqueHVW WRXMRXUV WUqV DFWXHOOH >«@ XQH SURMHFW
et sociale des robots intelligems S HW TXH OHV GpYHORSSHXUV GX F
encore pu trouver de bases autres que ces lois pour établir un cémglie pthur réguler le
fonctionnement des |.A., notamment celles embarquées dans les robots sociaux (Devillers,
2017; Gelin et Guilhem, 2016). Mais ces lois, pas si simples a interpréter et a programmer sur
le plan du codage, sontirsuffisantes pour les bots sociaux, car il faut prendre soin de
UHVSHFWHU OD YLH SULYpH GH UplOpFKLU j OD PDQLSXODYV
GILQWHUDFW L RQD&/Desy2MD pVRFLpW p

Turkle (2011) souléve également lsque de repli sur seit de désocialisation pour des
individus qui développeraient un attachement démesuré a leur robot. Cette anthropologue et
psychologue, qui dirige le département Technologie et autonomie du MIT, traeaille
particulier sur les effets sociaux et psychologiques des nouvelles technologies. Elle a observé
chez les utilisateurs de robots de compagnie une tendance a les considérer comme vivants et a

se laisser duper par leurs réactions préprogrammées.

Si nous faisons un tour du monde des mobilisatiogeuvernementales et
institutionnellessur ce sujetsoulignons que la Corée du Sud a été la premiére a lancer un
SURJUDPPH URERWLTXH GqV OHV DQQpHYV DYHF OD UpGD
2007 invSLUpH GHV ORLV GYf$VLPRY 'HYLOOHUV

48 Voir aussi le mythe du Golem.
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Le Canada est le premier pays ou un gouvernement a pris position officiellement pour
XQH UpJXODMW LleR Qubl@ht |&D%claration de Montré4P lors du Forum LA.

Responsablen novembre 2017. En voici @xtrait:

/ITLQWHOOLJHQFH DUWLILFLHOOH SHXW FUpHU GH QRXYF
économiques et sociales. Mais elle peut aussi contribuer aétogera la liberté ou

j OD MXVWIXFHSR«@W &t YEAH WKHORSSHPHQW GH Of,%$ S
inédits. 3R XU OD SUHPLqUH IRLV GDQV OYKLVWRLUH QRXV L
DIJHQWYV QRQ KXPDLQV DXWRQRPHV HW LQWHOOLJHQW
FRQFHSWHXUV SRXU DFFR PSR\DW W& HNp WHKFK NV TIXEI O YRR OQ L
> « @es agents artificiels vont donc étre amenés a influencer directement nos vies.

- ORQJ WHUPH RQ SRXUUDLW FU pHa&dire ¢hpabiesP® FKLQHV p
prendre des décisions en se conformant a des pméthiques. Il faut se demander

VL FHVY GpYHORSSHPHQWY VRQW UPbw8dtQprdmie@HY HW VR
phase de la déclaration, nous avons identifié sept valeursétoeerautonomie,

justice, vie privée, connaissance, démocratie et respdité&sgBiréambule, s.p.)

/ID &RPPLVVLRQ GH OfpWKLTXH HQVEFX H@p BHFWD WHPH QF
FKRLVL SRXU VRQ SUHPLHU GRFXPHQW GH UplIOH[LRQ SRUYV
impacts potentiels de celt® sur le monde du travail (Maclure et Sakerre, 2018), portant
cette réflexion comme un des enjeuxiétaux majeurs du XXlsiécle. «Rejetant la théorie
FDWDVWURSKLVWH GX URERW GRPLQ isQuasdOdeeiopdemént OHV D
GH OfLQWHOOLJHQFH DUWLILFLHOOH HW GH FHUWDLQV HQ
GHVY DOJRULWKPHV j OD SURWHFWLRQ GH OD YLH SULYpH F
SDU Of,$ VXU OH PR.Q@4EH GX WUDYDLO

30XV WDUGLYHPHQW OD &RPPLVVLRQ #&exch&SBmieQ QH VI F
OD FUpDWLRQ HQ GITXQ JURXSH GIpWKLTXH GHV VFLHQF
pour objectif de proposer et présenter une stratégie européenne glolbalk.sprésentée sur

leur page web.

Les technologies d'intelligence artificielle offrent un grand potentiel en matiére de
création de solutions nouvelles et innovantes pour améliorer la vie des peuples,
assurer la croissance de I'économie et relegatdés en termes de santé et de-bien
étre, de changement climatique et de séci@ipendant, comme toute technologie
perturbatrice, l'intelligence artificielle comporte des risques et présente des défis
sociétaux complexes dans plusieurs domaines telsegtravail, la sécurité, la vie
privée, I'éthique, les compétences, ditie approche globale de lintelligence

49©péclaration de Montréal pour le développement responsable de I'.A. (2017). Montréal, Canada: Université de
Montréal.

[https://www.declarationmontre&responsable.corf(télé-consulté en novembre 2017)
S http://www.ethique.gouv.gc.cal/fr/commission/mandat. [(télé-consulté en janvier 2019)
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artificielle, qui couvre tous les effets de cette derniere, sur la société dans son
ensemble, s'avére cruciale, surtout a une époque oudkegiéns s'accélérente

JURXSH GTpWXGH WHPSRUDLUH VXU O LQWHOOLJHQFH LC
garantir la continuité des travaux du CESfians celomaine

Cette institutiomrédigg XQ UDSSRUW VXU OH IXWXU GX WUDYDLO
robotisation en particulier, ce qui appuie la pertinence sociale de notre Bardele cadre
d'une audience publique en mai 2018, organisée au C&ootgomique eSocial Européen
(C.E.S.E.) a Bruxelles, un premier projet d'avis du Comité relatifAa ét ses impacts sur le
travail a été débattu avec la rapporteure Franca-S&lidinier, Secrétaire Nationale de la CFDT

Cadres en France.

Selon elle,

Il convient d'anticiper lesmpacts de l'intelligence artificielle sur le travail afin

d'assurer une transition numeérique équitable. Le travail est un espace d'interaction

SDU H[FHOOHQFH HQWUH OGBKIXHADGE® GV TOMHWPWERRQEH $O
nous devons nous pencher surQgDWXUH GX WUDYDLO OfRUJDQLVDW
conditions de travail : des aspects trop peu abordés. Cette anticipation doit étre

articulée a l'aide des outils existants au niveau européen et national.
(CFDT,2018,s.p>?

Ce syndicata rayonnement européeB U{QH j] VRQ WRXU OD QpFHVVLW
concertéetant entre lestructuresprivées que les organismes et institutions puldictes
chercheursV XU OH GpYHORSSHPHQW G in @fles$nettiaVéaBdine@lD URERV
VHUYLFH GTXQH DPpOLRUDWLRQ GHV FRQGLWLRQV GH WUD®

Enfin, depuis 2016, la France a également lancé différentes initiatives.

I MTpPWXGH SURVSHFWLYH VXU ppOD VWUDWPJIJLH HQ LQWH
GHYUDLW SHUPHWWUH j QRV GLULJHDQWV GH FRQVWU
artificielle et la robotique avec des préconisatiétigsques, des outils de mesure,

des oV MXULGLTXHV HW GHV LQLWLDWLYHV GIpGXFDW
(Devillers, 2017, p. 221)

6XLWH DX UDSSRUW Cdd Gou@ieentanceix (2018)Y le Rapport

Villani (2018) présente une note de synthese recommandanrpiiieqs pour une HJuA.

51 CESE (Comité économigue et social européeBruxelles). * URXSH GIpWXGH WHPSRUDLUH VX
artificielle.[https://www.eesc.europa.eu/fr/sectigstherbodies/oher/groupedetudetemporairesur
lintelligenceartificielle](télé-consulté en décembre 2018).

52 https://www.cadrescfdt.factualites/ceseeurofi@-anticipersesimpactssurle-travaikpourunetransitior|
equitabld
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bénéfique pour notre soci¢fdprise de conscience, transparence, implication éthique des
DFWHXUV DXGLW GHV GRQQpHV HW , $ FRPPH DVVLVWDQW

Afin de prendre en compte cecommandations, nous comprenons bien ici
OfLPSRUWDQFH GYLQVWDQFHYV GH UpJXODWLRQ GX GpYHOF
FIHVW OH FDV HQ PpGHFLQH DYHF GHV FRPLWpV GH ELRpWK
1RXV VXSSRVRQW TTIGOAXVIDODFWHXU VXVFHSWLEOH GfLQIC
VRFLpWp TXH OfXWLOLVDWHXU ILQDO ,0 QRXV IDXGUDLYV
FRQVLGPpUDWLRQV pWKLTXHV GqV ODbFRQEHFWERRUGHLW
contribuer aOYDFFHSWDWLRQ V Rjuand Gl rolddt® véhD éfrgV intEg(é3 [aHlbs

activités dites a haute valeur ajoutée et nécessitant de fortes interactions avec les humains.

Des initiations a la robotique sont proposées aux enfants en milieu saqplaie soit
en Europeen Amérique du Norcen Asie Mais gX T H Gl dé¥/pdpulations adultes travaillant
en entreprise, qui voient des robots de services arriver dans leur environnement de travalil
comme dans leur environnement quotidien? Cette transfamed leur cadre de travail est
elle accompagnée? Ce changementl @stposé de fait comme une évolution nécessaire des
organisations®es travailleurs vonils accepter les robots comme un outil professionnel a leur

service?

En synthese, dans un contexte de digitalisation et de robotisation accrue des activités de
travail, y compris dans le secteur des services, itrestial de former les salariés a pouvoir
continuer a travailler dans ces métigensforméou émergentd. {A. et les robotpeuvent
devenir pour eux des outi®ur faciliter leirs conditions de travaif cette fin, il va nous étre

nécessaire de pouvoir identifieurs attitudes initialesfin pouvoirmieuxles accompagner.

Mais avant de pouvoir utiliser les robots, il nous senddeentielGTHQ FRPSUHQGUF
fonctionnement et lelgmites. Voyons qus en sont les premiers usages et les lecons que nous
pouvons en tirerafin deconcevoirde futures démarches de formation a teefinologieset
G 1 brifagnemenRk X G 1 D G DeS Wsapgéserhénts
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critique de leurs devis méthodologiques.
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2. Problématisationusagesdesrobots sociauxans des

activitésprofessionnelleHwW TXHVWLRQV GYDF

Apres une premiere soymrtieintroductive(2.1), cette section est composée de deux
autressouspartiesdédiées auxecension§ R X pW D WNREK \O P WH Q WrRsQue G {DER L
section 2.2GHV FDV G XV D JH VsdgRifgueneraxnBi H@iMequesunsqui le

sont Puis nous résumonsdans la A, les étudesempiriquesrelevéesimpliquant des

URERW HQ VLWXDWt menay$®d FWLY L)

2.1Premiere approche du terrgoemonstrationsobotset entretiens

Apres cette contextualisation sur les usages de la robotique en contexte professionnel,

et avant de rédigerla problématique, notre premiére approofeploratoireen tant que
chercheseaété de découvriHW GfHQWUHU HQ WHXDW GRIQON ¥ AR V& YW doPHH

francais, tel que synthétisés dans le tableaitdessous.

Tableaul: Principaux acteurs de la robotique franca&eontré$2015a2017+2019

WHFKQLTXHYV DXSUQ)

7<3( '1%$&7(856 NOM SOCIETE VILLE
SOFTBANK ROBOTICS Paris
(ex. ALDEBARAN)
BLUE FROG Paris
Concepteurs de robots CYBEDROID Limoges
EVENT BOTS Rouen
BALYO Moissy
Cramayel
INTUITIVE ROBOTS Nantes
Développeurs de logiciels liés aux | HOOMANO Lyon
usages des robots sociaux GENERATION ROBOTS | Bordeaux
CONSERTO Nantes
INSTITUT MINES Nantes
TELECOMS
. CRIIF Paris
Chercheurs en robotique IRCCyN Nantes
INRIA Paris
ISIR (La Sorbonne) Paris
Formateurs et conseillers pouvant | JULHIET STERWEN Neuilly
HQYLVDJHU GYLQWpJ| PERFORMANSE Nantes
sociaux dangeurs dispositifs de PAIRFORM Nantes
certifications professionnelles ou
GIDFFRPSDJQHPHQW]| CENTICH (Groupe VyyV) | Angers




53

Consultants en conduite du

changemenintéressés par la JULHIET STERWEN Ne_uilly-sur—
WKpPDWLTXH GH OfD Seine
activités (ex. domaines banques et

assurance, domaine juridique) telle GEODIS Paris

que la R.P.A.Robot Process o
Automatior) et les développements| SOCIETE GENERALE Paris
GH.AT

Notons que ces acteurs se situgams lesquatrecoins di payset pas seulement en
région parisienne, centre administratif et économique de la Fr&lmes ytrouvons des
concepteurs des développeuiatégrateurs,et des utilisateurs potentiels dans différents
VHFWH XU \etB $ Bl WA YR WIipi g esv/chriavne Rudliques.

Ces rencontres se sont matérialiséedegphrais de différents médias: dans le cadre de
salons etforums spécialisé§INNOROBO? ROBOTIC DAY, R2D®, PEPPER WORLD
PARIS®: GIpFKDQJHV SURIHV@eRQQiduRd) LG RIQRMHOMELHQV VHPL
présentiels exploratoires; a travers leurs communications via leurs sites web et réseaxx socia
(Twitter, LinkedIn, Facebogksans oublier les comptes rendus des dernieres éditi@h& dg}

ainsi qudes parutions du magazine spéciaPdéANETE ROBOTS

Figurel0 (Découverte en imagelu robotBUDDY | Montagephotographiqu@ersonnel)

53 INNOROBQ édition mai 2016https://innorobo.com/fr/tousavoirsurinnorobol
54 ROBOTIC DAY édition septembre 2015.
5 Robot Revolution Day@R2D), édition novembre 201@itps://www.balyo.com/

56 Information téléconsultée en avril 20hitps://www.softbankrobotics.com/emed/en
57 https://www.planeterobots.com/
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Cette photographie, prigela suite daos entretiens avec ERQGDWHXU GH OfHQ
BLUE FROGROBOTICSRodolphe Hasselvand€CEO), et ses équiped|ustre un exemple
GILQWHUDFW L R Guddyy Ee-rofioH sddiéd & BUVnous pouvons nous adresser
directement en langage natuoedl, est concu également pour exprirer tout cas mimegdes
émotionspar le truchementGufie variationG{H[SUHVVLRQV GH VRQ@arYLVDJH
H[HPSOH GH Vokd2s$ cpangémients@le couleusde iris virtuel

Ces entreuesexploratoires (mered de septembre 2015 a mai 20&¥ complétés en
2019 pour actualisatigmous ont permis de comprendre les fonctionnalités réelles des robots
VRFLDX[ DFWXHOOHPHQW GLIIXVpV PDMRULWDLUHPHQW
laboratoiresscientifiques, pour des raisons budgétajres) leurs usages venir en tant
T X 1 Dandg lpstsonnels:DQV FH FDGUH QRXV DYRQV GpFRXYHUW Ol
partage en termes de développement du cbté des concegiatasare et softwarg,
notamment en Frante Nous avons cependant observé des réactions contrastées de la part de
utilisateurs potentiels, méme si le sentiment de curiosité domine, du moins dans une premiére

approche.

Cesrencontresont également mis en lumiére les promesses technologiques et
travaux restasta développer par les concepteurs face atentes des utilisateurs actuels et

potentiels (particuliers et entreprises)

/IRUV GH OfpGLWLRQ GX 6DORQ ,QQRURER j 3DULYV
conférence ont souligné la différence entre secteindustries des différents paysLes
Europées sont souvententrés sur les normes et la sécytaédis quées marchés asiatiques,
comme ameéricainsont SO XV IRFDOLV p\VCatMHQ WIUHDIVORFDEHW pPRGDOL W p )\
HW GIDGRSWLRQ GHV URERWYV G htéploieht@weddndp&ed gt c® THQ W U |
fat SDU OHV pTXLSHV WHFKQ L TLéddlivheB<inis fdrriaXidth b @adudeida X PD L Q
changemenduprés destilisateurspotentielssemblat sousestimés a ce jouy surtout dans le
FDGUH GXVDMi i9ppseS BV PVOIHQWUHSULVH FH TXL HVW G
O fLQLW Lbigateyrfihath H O

$'fDLOOHXUV j OfpFIKNFUOVE ROBUMR,SIENBRAHON ROBO[F8ance) etAVATARION
TECHNOLOGY 6 XLVVH RQW GpFLGp GIXQLU OHXUV HIIRUWYV GH UHFKHUFKH
HERAen octobre 201$https://www.generationrobots.com/fr/content/i@éeratiorrobotsintuitive-robotset|
[avatariontechnologycreentensembleher

59INNOROBO (2017).% LODQ GH O {ipt@Est/WwwRn@orobo.comtéléconsulté en mai 2017.
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Au cours de nos entretiessmidirectifs, préliminairesa cette recherchenous avons
justement VouluFRQQDVWUH OYDYLVY GH FHOOHV HW FHX[ TXL DFF
particulier technologiques, dans les entreprises francaises. Dans cette perspmiaons

rencontré et interragdes consultantst formateurs, afin deonnaitrdeur vision.

Nous souhaitions ainggégroupeteurspremiereseprésentations individuellgs O T pJD U G
GH OYDUULYpH GH URERWY VRFLDX|[ GDQWVNdHIZsUavorBp W LHU"
égalemenguestionnés sur ce gselon euxXonctionne ou pasur le plardes usages robotiques
SHUWLQHQWYV HWNddhvhh§@sumeddnOld taBlea? les facteurs ressortis
SULQFLSDOHPHQW VHORQ HX][ F eopipriddrobidtt dan's lButs afliFte© L W D W

professionnelles quotidiennes.

Tableaw?2: Freins et facilitateurd'adoption supposés des robasciaux, comme outils
de travail, selon des consultants en accompagnemehiathgement

)5(,16 | OPBTION )$&,/,7$7(856ABIPTION

3HXU G 9rWU HimphEtPsBrol&
métier)

&UDLQWH GH QH SDV r
OMLQIRUPDWLTXH HW (
activités professionnelles (per
VXSSRVpH GH FRPSpWH

Séarité des données (R.G.P.9.)

6H GplLQLU FRP P Hgeak ¥ K

Lecture desroman& 1 $VLPRY

8VDJH GITREMHWY FRQQH
et/professionnel)
Impact de la scienefiction: image du Usage de robots spécifigues a domic
URERW TXL YD GpWUXL DVSLUDWHXUV MRXHWYV

Connaissances en |.A. et sa portée réell

Offres de mises a niveau des salari

(PSDWKLH GLWH pupbuy| GTDQWLFLSDWLRQ G Hivs

OD PDFKLQH HW GLIIL competences des connaissanct
SRXU OfKRPPH" disponibles et de celles a produire

Habituation/ acculturation par la préser
de robots humanoides dans son quotid
Carrefour, SNCF, maisondd HW U D L

0 Reglementation Générale sur la Protection des Données: loi européenne de protection des données (entrée en
vigueur a fin mai 2018https://euslex.europa.eu/legatontent/EN/TXT/PDF/2uri=CELEX:32016R06]79
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A partir de conversations personnelles desprofessionnelsuscités, nous avons ainsi
listé des premiérespistesde facteurs pouvaritnpacer négativement ou positivemelas
LOQWHQWLRQVSARAHIVINHX M VG DIHA/R BabilLRQ GH URERWYV DX

Nous avons également rencontiés utilisateurs de robots dans le domaine tertiaire
(responsables ressources humaines, équipes innovation dans le milieu kancbidelL. QR XV RQW
fait part de leurs déceptions face a leurs premiers usages detsdbafsele Peppe, moins
LQWHUDFWLIV RX DXWRQRPHYV TXTLOV QH Q& ISdol@Ee@LHQW '
et le tempsnécessaireau développement de mises a jdopicielles et de nouvelles
IRQFWLRQQDOLWpPV /XUt aGieme khediqud Hjued $OQeQtiarY de la
Transformation a préféré remiser leur roBepperau placard plutofT X H G 1 Hdes) fitalkH U
supplémentairede mises a joypour un usage incertaiit de 1 D X W USbftBgri Robotics
QH SURSRVH SDV GTIDFWXDOLVDWLRQ VDQV IUDLV QL FR€W\

En conclusion de cette partie, il convient de se demander a quel besoin le robot social
répond en contexte de travalrtout dansels secteurnsnpliquant des prestations intellectuelles
plutdt que des activités de production industridllae réponse rapide et pragmatique serait de
OfLGHQWLILHUWBEBPPWX®QBpPHQWDLUH GDQV OYDXWRPDWL

répétitives, @ec un niveau de complexité supplémentaire.

En cobotiqué! industrielle, on travaille sur des actes mécanigués. DYHF OTLQWpJL
GH Of, $ SRXU JpUHU GHV VFULSWV SOXV pODERUpV TXL ¢
HQYLURQQHPHQWadigenbd® predét®ifininéshictiy Mdurrions nous projeter vers
XQH SHUVSHFWLYH GHEppffeRERWLTXH VRFLDOHT

>«@ OH URERW DSSUpKHQGH VRQ HQYLURQQHPHQW HYV
capacités matérielles en fonctiomldOfLQVWUXFWLRQ TXJLO UHORLW 3I
XQ DX[LOLDLUH XQLYHUVHO GH SUR[LPLWpPp DYHF OHTXH
bénéfice ou pour ceéaliser une fonction déterminée. Le concept de cobotique

traduit cette possibilité de coproduire uremimatériel ou un service dans des
FRQGLWLRQV GH VpFXULWp TXL VRLHQW VDWLVIDLVDQW
robot. (Roure et PosteéVinay, 2012, p. 37)

Avec des fonctionnalités toujours plus poussées, renforcées par des représentations

issues d la sciencdiction, les usages projetés de ces outils robotiquesilogenérer un

(1 g ROODERUDWLRQ HQWUH URERW HW OTKXPDLQ
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stress, une appréhension qui pourrait freiner les appropriations individuelles par les utilisateurs
potentiels?&HV ITUHLQV ULVTXHUDLHQW G futiisbtelursGre o W SO
volontaires.

Cette démarche informelle nous a permis de soulever nos premiéres interrogations quant
aux potentielles situations problématiques face aux usages de robots au travail. Toutefois, il est

nécessaire de compléter cette approche terrain par une démaraapiosntée

2.2Quelques ® V G 1 >obseryésd robots sociaux
La suite de nos recherchéscumentairegternationalesD YLVp j FRQVXOWHU Of
GH FH TXH OTRQ VDLW GHV URERWYV Hay tréveil, eHodrticubeF FH S W D
dans ls domaines industriel, militaire, médical, et surtout celui des services a la personne (avec
XQH FRPSOH[LWp GYLQWHUDFWLRQV KRPPH PDFKLQH JUD
personnes agéeddW G THQID QDWH D XWLMMWHRERW FRPSDIGIRQTYTY DV\
FKDUJp GH OYDFFXHLO GH FOLHQWYV

En explorant la documentation, tagéns la presse spécialisée que dans les articles
empiriques, nous avons constaté que les premiers usages déployés des robts/dRs-L D X[ 1
VH VRQW IDLWV SULRULWDLUHPHQW DXSUqV GH SXEOLFV G¥
RX HQFRUH GH SRSXODWLRQV j OfDXW UtsarbjMes mePsbriigs GH O
dites agées (domaine aussi appgbiver Econom{if 9R\RQV GH SOXV SUqV FH T.
OH FKDPS GH OYfpGXFDWLRQ

Lors de nos visites de salons robotiques (professiomoeteuxVIDGUHVVDQW DX .
public, exemple figure 11 HW GITHQWUHWLHQV DYHF GHV FRQFHSWHX
IDFLOLWDWLRQ GYDFFqV DX[ ORJLFLHOV HW j OTLQIRUPDW|
SRXU DLGHU OTKXPDLQ VDQV MDPDLV QH VH IDWLJXHU QL |
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Figure1l (NAO ensituation de tutoragén mathématiquesseptembre 2015Robotic Dayau
salonNantes Digital WeekMontage de photographies personnelles)

Dans ces images, nous voyons une interaction effective ententare de 8 anet le
robotNAQ, sous les yeux des créateurs dstdat upnantaiséntuitive Robot®, Franck Calzada
(en haut tout a droit&;hief Executive OfficdiCEQO]) et Thomas Pennarun (en haut au centre,
Chief Technical Officer & 72 @ H WIidGr§s<ii@érg8ssde Le robot inscrit une multiplication
VXU OH WDEOHDX HIIDoDEOH HW OTHQIDQW QRWH VD UpSRQ
couleur.NAO UDSSHOOH DORUV j OfHQIDQW GH ELHQ pFULUH V¢t

62 \Voir aussi en vidéo la préparation et la démonstration de cet usage diNABpHQ DVVLVWDQW SRWHQ\V
enseignantlorsGYH[HUFLFHY GYDSSUHQWLVVDJHNTGHHYE RCBEDWLSOLFDWLRQV Gp
France 3. (2015)Made in France: a Nantes, les robots prennent(vimlay émission du 5 novembre 2015)

https://francedegions.fancetvinfo.fr/paysiela-loire/loire-atlantigue/nantemetropole/nantes/replawidi-
francenantesrevoyeztoussujetsemissiondu-jeudi5-novembre845299.htmfl > § 1 HW- § @
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systéne de reconnaissance visuelle du robot puisse bien les identifier et les traiter). En cas de

PDXYDLVH UpSRQ@\VdhoGrHD MWTHRIPRXUDJIJHU JHOQWLPHQW j FRUU
la réponse est bonné,OH IpPOLFLWH FKDOHXUHXVHPHQW DYHF DXVVL
WDQW TXTREVHUYDWULFH H[WpULHXUH QRXV DYRQV pWp I
avecNAO TXL VRQW DOOpV VSRQW D QusBégu@lev parisésVsiclicDX LT HW
HW SURSRVLWLRQV GYH[HUFLFHV VDQV VH SRVHU GH TXHV!

De leur c6té, F. Calzada et T. Pennarun ont témoigné de leur agréable surprise a
FRQVWDWHU TXH OHV HQIDQWYV SOXV TXH ORalenD&aXOWHYV
premier et directementdAO VDQV SDVVHU SDU HX[ HQ WDQW TXYDQLP

Cette expérimentation publique nous a interpelée sur le fait que les attitudes et les
comportements des enfants et des adultes ne sont pas les mémes face awuxeobaultes
VHPEOHQW DYRLU SOXV GH IUHLQV GHYDQW OHV URERWYV F
VRQW DPHQpV j HQ XWLOLVHU /HV GpYHORSSHXUV UHFRQ
SDUIDLWHPHQW FRQVFLHQWYV GranméeHIsoR QarfoiR d@S\sprvpylex QH P L
a mettreNAOdans une boite de transport et ont plutét tendance a le porter dans leur bras pour
OfLQVWDOOHU VXU OH VDORQ SDU H[HPSOH

CesUHWR XUV G fhblsSoptthmen@d-aHnédus questionner de nouveau quant aux
facteurs influencant cette relation spécifiqgue hommeRERW 9R\RQV FH TXYJLO HQ
la relation client robotet des réactions de travailleurs dans les secteurs des seDéresce
secteur, des expériences pilotes ont été mertmdsautour du mongdemais peusont
documentées sur le plan scientifique (Bahier, 20&d9rdéesiniquement dans des articles de

presse ou des publireportatfes

Ce sont principalement des projets decoaception autour des usages qui se mettent
en phce, par exemple avec les entrepriSBECF(accueil et orientation voyageurs en gare) en
France COSTA CROISIERE® formationauxpassagers sur leurs paquebd#$)lS Hosipour
OYDpURSRUW L QW HYnQdyues RaquDeds<hifhade NcOnM@SBCet AXA sans
parler de nombreuses boutiques tellesiESPRESS@u JaponMalheureusement, il ne nous

6?https://www.relationclientma fr/Thematique/techsmlutionsit-1016/Diaporamas/innovatiosiablab-gfi-
inf

ormatigueservicerelationclient313584/innovatiofrobotrelationnelthote-accueitmultifonction-313588.htmh
64 https://www.foodmanaqement.com/desiqn/hmsh@bts—humanoidrobotoaklandinternationaJairporﬂ




60

D SDV pWp SRVYVLEEO tébnnéesD Gdrge@sH tbnfidentielles, issues de ces

expérimentations.

Les témoignages destreprises ayant mené ces expérimentations préséntebot,
PEPPERprincipalement, comme un appui a la relation cliehts robot peut proposer un
ensemble de services: information sur un produit en magasin ou une activité disponible (dans
un officedd WRXULVPH SDU H[HPSOH VXJJHVWLRQ GYDFKDW R>
YHUV OH ERQ LQWHUORFXWHXU MHX[ HW HQTXrWHV FOLHQ
FOLHQWY GHV VWDWLVWLTXHYV j OfH@MWMUW SIH \GH LTXIRQ R DWW
plus demandées. fHQVHLJQH GH JUOARBEFQURY WU QX VWLHRWQWp OTXVDJ

PEPPERen magasins en France (2016) et en Espagne (2017), comme nous pouvons le voir en

figure 12.

Figure12(PEPPERHQ H[SPpULPHQWDWLRQ j O Y DEdrkfeuiP NadtesHQW YV G
en septembre 20l 6°hotographie personnelleY LD O Y D SBERPERFPHOTIR Q

5 $SSOLFDWLR G { X VddriHevcidteS)Lddv@ldppeesQift@tRe Robots(1% startup & créer des
applications podie robotPeppefdans la distribution / vente et les services):
https://telenantes.oueBance.fr/actualite/artie/nanteseaujoiredesrobotslaccueitde-lhypermarch

https://www.youtube.com/watch?v=UDyEG6NPypfo
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A cette fin,Intuitive Robotsléclare avoir spécifiquement développéogiciel SPARK
(annexeA) destiné aux usages de relations clients des robots sociaux. Cette solution integre
DXVVL ELHQ GHV DJHQ\8huthéis® @ Y A XN DANHMNR Q/HIF@QROIRILHYV D°
spécialiséeHQ WUDLWHPHQW GX ODQJDJHnQd3 dlents dt@es alBri@s/y OHT X
GX PDJDVLQ R Xet@htradefiriek dgxerhées Internet.

23EWXGHV HPSLULTXHV V X:prizipauedevieadt RQ UR
instrumentgecengsen robotique sociale
S3RXU DOOHU SOXV ORLQ DILQ GYfDVVXUHU OD SHUWL
présentonsci notre exploration de la documentation scientifique relative a la question des
usages de robots et de leurs conditi@h§ D S S U R Susdr DwWviersh(y dnugnglais) dans le
monde du travail. Ainsi, nous ét#dRQV TXH QRWUH REMHW GIpWXGH
préoccupations des chercheurs en sciences sociales: tant en éducation (andragogie en

SDUWLFXOLHU Tdultkail 8t\deE Brgaisatidnsl tel que le préconisent Chevrier
(2009) etLenoir, Hasni, Lacourse, Larose, Maubant et Z2@lL Q).

Ce travail a eu pour objectif de faire une revue scientifique actualisée des premiers
UHWRXUV GTH[SpURBRWHTIXGH VRFLDOH HW GH FDV G{XVD
représentations influencées par la scieiit@on et les médias de masse. Par ailleurs, nous
DYLRQV FRPPH EXW DVVRFLp GILGHQWLILHU OHV FRQVWUXL
pertinenteautour de cet objet de recherche.

1RXV IHURQV pWDW GDQV FH FKDSLWUH GH OD UHFHQ
évidence le construit deobot acceptancget des indicateurs permettant de le mesurer).
Commencons par distinguer tabot acceptanceG Hus@rfacceptanceu sens dédavis,
Bagozzi et Warshaw (1988j reprise par De Graaf, Ben Allouch et Klamer (32015

The acceptance of social robots is presumed to differ from the acceptance of other
technical innovations, because these robots ar@akatys perceived by their users
as technologief_ee)[Park, & Song, 2005; Young et al., 200R might be that the
interacion of social robots is more in line with the principles of hudaman
communication than with humamachine communicatiofHgerink et al., 2007; |

| Kramer, von der Piitten, fimler, 2013. Just as humans and other living beings

https://www.relationclientmag.fr/Thematigue/strateefl@s5/breves/Pepp@uelsresultatsRenaultAxa- |
Carrefour316549.htm#SrOiQeT{9ZPKkhZx.97

(vidéoet articles téléconsultées en 2015 et 2017 pour le dernier; encore accessibles en 2021).
56 Nous utiliserons ici le terme devis pour décrirdésignméthodologique.
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differ from each other in terms of internal and external characteristics, social
robots also have theautonomous individuality displayed through their design and
EHKDYLRUDO MR &J1¥id,PWYH.RGh a minimum of social cues,
technological objects can be evaluated as social entities; a theory known as the

media equatiorjReeves & Nass, 19B6wvhich has also been successfully applied
WR WKH ¢ HO[gaR ktdlR FOBAMeE at al., 200%. 2)°7

Ces auteursPHWWHQW HQ pYLGHQFH OH FDUDFWQqUH VSpFL
UDSSRUW j GIDXWUHV WHFKQRORJLHV DX UHbBd®dpBs GHV LQ
proches des relations humaines que des interactions horffieFKLQH (Q HIIHW O 9D X
de déplacement et de fonctionnement du robot social permet de faire appel au construit de
ppediaequationf § R+ OTREMHW HVW FRQVLGpUp FRPPH XaQH HQWI
fortiori DYHF OfKXPDLQ HW VRQ HQYLURQQHPHQW

Il V9 DairlsMfe repérerds facteurs qui sont les plus documentés et ceux qui le sont
moins ou qui posent le plus probléme présentement, ce qui permettra de mettre en évidence la
SRVVLELOLWp GTXQ DSSRUWNMIELeten¥ibh IscigrKifiqusS toderiedd WWH W |
permis de repéreOHV IDFWHXUV GIDFFHSWDELOLWp HW GY{DFFH:
Technology Acceptanddodel (T.A.M), étendus avec les mots clébot acceptance in the
workplacé?®, afin de voir dans quelles thématiques et dans quels chamtidess ressortent
HW YpULILHU DLQVL VL OH GRPDLQH GHV VHUYLFHV KRUV \

scientifiquement.

Nous avons constaté que les travaux scientifiques, comme les communications dans la
presse spécialisée et les réseabRFLDX[ IRQW OYREMHW GTpWXGHV L

% 7UDGXFWLRQ OLEUH GH OYDXWHXUH / DFFHSWDQFH GHV URERWV VRF
innovations techniques, car ces robots ne sont pas toujours pergesrpaitilisateurs comme des technologies

(Lee, Park, & Song, 2005; Yourgg al, 2009). Il se peut que l'interaction des robots sociaux soit plus conforme

aux principes de la communication homme / homme qu'avec la communication homme / machine éHakrink

2007; Kramer, von der Pitten et Eimler, 2012). Tout comme les humains et les autres étres vivants different les

uns des autres en termes de caractéristiques internes et externes, les robots sociaux ont également leur individualité
autonome affichéa travers leur conception et leur configuration comportementale (Libin & Libin, 2003). Avec

un minimum d'indices sociaux, les objets technologiques peuvent étre évalués comme des entités sociales; une
théorie connue sous le nom d'équation des médias éRetWass, 1996), qui a également été appliquée avec

succes dans le domaine de la robotique (Kathal, 2007; Leeet al, 2005)

%8 Nous avons constaté que la majorité des articles scientifiques disponibles pendant nos travaux de thése sur la
thématiquede la robotique en général et des interactions homme / robot social en particulier est quasi
HI[FOXVLYHPHQW UpGLJpH HQ DQJODLV DYHF XQ FRQehhqogxalq VpPDQW
acceptancd 1 ropgt acceptancg 1 HARIMWL 'qV O &uUant pedeux de proposer des traductions
SHUVRQQHOOHV &THVW SRXUTXRL QRXV SULYLOpPpJLHURQV LFL OHV FLW
une proposition de traduction libre en note de bas de page si nécessaire, ou une exjgibgimcitation indirecte

dans le corps de texte.
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(robotique, automatiquéA.), sciences humaines et sociales (psychosociologie, sociologie du
travail, éducation, ergonomie, management), raassidroit. Notre angle de recherche sera
principalenent psychosociologique, mais les lectures sur les derniers travaux en sciences
robotiqgues permestQW GYpFODLUHU OHV QRWLRQV G{XWLOLWpP SH
technologie robotique.

Nous ignorons a ce stadelss facteurs seraient différencier selon les pays. Peu
GIpWXGHV RQW pWp PHQpHV VXU OHV GLIIpPUHQFHYVY FXOW)
encore moins robotiqu&.urja et Oksanen (2019nt mené une étudeansulturelle sur 27
SD\V G 1 Uab&sH des données ectiées lorslu Eurobarometeen 2012(n x x  751)
et en2014 fxx 801) Elles ont mis en évidence lesécanismes possibles par lesquels

I'orientation technologiqueéu payset I'acceptation sociale des robots peuvent étre liées.

$SUgqV DYRLU FRPPHQFp j UHSpUHU OHV IDFWHXUV SRX
technologie, un robot social en particulier, nous allons vénfies en détailpar quelles
instrumentations les chercheurs-datpu valider ces effetd.a plupart des @eurs consultés
IRQW UpIpUHQFH DX FRQVWUXLW G 1DAMHSW COMIARY WHFKQ
(T.A.M. étendu)appliqué aux robots. Toutefois, sur le plan de la pertinence scientifique, voici
unepremier étatles limites et lacuneslQ WHUPHYV G R S pétibwloGdpegan® LV D W L F

les études empiriquescenseées.

2.3.1 Etudesde robotsGDQV OH FKDPS GH OfpGXFDWL
,O H[LVWH SDU H[HPSOH GHV SURMHWY FRQFOXDQWYV G
autistes en France (Sakkaaboriau, Picard, Redois, Parchantour, Sarfaty, Navarro et Barreau,
2018)et au CanadaMVichaud, Laplante, Larouche, Duquette, Caron, Letcaunst Masson,
2005 Karsenti, Bugmann, et Gros, 201Bugmannet Karsenti(2018)ont en parallelgese
O XV DJH NAReb ®asges\primaires au Québec

Park et Kwon RQW pWXGLp GDQV XQ WH[WH TXJLOV MX
éducationnelle (dhe use of social robots in the educational context has become one of the

promising topics in the field of education and robotics research. 3555°, le processus

% Traduction libre: L'utilisation des robots sociaux dans le contexte éducatif est devenue I'un des sujets prometteurs
dans le domaine de la recherche en éducation et en robotique.



64

df1DFFHSWDWLRQ GDQV OH FRQWH[WH GHYV #aeh&rRWV G
Assistantg] T.A), a partir des perceptions et des motivations enversaeux

lls ont mis en place une enquéte quantitatitegr(sdéveloppés et révisés en trois tours
avec un groupéest de professeurs, puis administrés sur un pilote de 50 chercheurs ayant déja
une expérience avec desA. robotgpour valider la fiabilité du test). Le questionnaire a ensuite
été administré par couet a 1400 professeurs de la populatadble et 609 réponses ont été

recues.

Leur n = 300leur apernis de réaliser des analyses de corrélation structuretesN
pouvonstoutefois FULWLTXHU OH IDLW OHV DXWHXUV QfRe'W WUDY
groupetest (faible échantillon de leur population ciblefW VXUWRXW TXJLO VID.
échantillon de convenance (collégues professeersjui rend les résultats peu généralisables.
(QVXLWH ORUV GX GpSORLHPHQ@W) GnHcodtigéduXesgopuldton N H W
internationale, sans en maitriser les caractéristiques, ce qui occasionne un échantillon, certes

guantitatif, mais hétérogene.

2.3.2 Etudesde robotglans ledomaine des services a la personne
Dans ce domaine,ons retrouenschez De Graaf et Ben Allouch (2013), qui avaient
GpMj WUDYDLOOp OD TXHVWLRQ GH OfDFFHSWDWLRQ GH UR
questionnaires (liste des variables et validationsitd®ss dans le tableau 3 -ciessous) et
Gafialyse de cQ WHQX GTHQWUHYXHV

TRXWHIRLV LO VY{DJLW GTXQH pWXGH H[SpPULPHQWDOH
DYHF XQH SODWHIRUPH URERWLTXH DFDGpPLTXH FRPPH Of
recrutement de leur populationSkudents from thfaculty of behavioral sciences of a Dutch
XQLYHUVLW\ ZHUH UHFUXLWH & tetel@f 603tuddriiK bevééeh 1RAddFUH G

\HDUV ROG O >«@ 7KLUW\ SDUWLFLSDQWY KDG WKH
German nationality> (p.1481)°.

" Traduction libre: De étudiants de la faculté des sciences du comportement d'une université néerlandaise ont été
UHFUXWpV >«@ HQ pFKDQJH GH FUpGLWYVY 8QMWRWBOG@GH UHRWXGEDQWVF
avaient la nationalité néerlandaise et treatedtionalité allemande.
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Tablead: $QDO\VH FKLIIUpH GHVY YDULDEOHYV GH OfpWXGH GH 'l

Nous releens T X ] Q R XY H D XtelvsBtgight ambalyisds flans cette étude.

De Graaf, Ben Alloucket Van Dijk (2017) ont développé plus avant ce travail, en
OfDSSOLTXDQW FHWWH IRLV j XQ HQYLURQQHPHQW UpHO
longitudinalea devis mixte lls ontfilmé et interrog, a plusieurs reprises (correspondant aux
six phasesGX SURFHVVXV GIDFFHSWDWLRQ PRGpOLVp GHV XWI

domicile.

We present a phased framework for the acceptance of interactive technology in
domestic environments. Based on 97 interviews obtainedftparticipants living

in different household types, the results provide an initial validation of our phased
framework for longterm acceptance showing that acceptance phases are linked to
certain user experiences which evolve over time when people gainesxe with

the technology(p. 1)"*

Figure13(5RERW .DURW] GpSOR\p FKH] (D GreaBtal \WDEIpSp QW YV G H

" Traduction libre: Nous présentons un cadre par étapes pour l'acceptance de la technologie interactive dans les
environnements domestiques. Basés sur 97 entretiens obtenus auprés de 21 participants vivant dans différents
types deménages, les résultats fournissent une validation initiale de notre cadre par étapes d'acceptance a long
terme montrant que les phases d'acceptance sont liées a certaines expériences utilisateurs qui évoluent au fil du
temps lorsque les gens acquierentebpérience avec la technologie.
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Nous r¢érRQV GfDSUqV FHV SKRWRJUDSKLHV TXH OHV RE\
contexte écologique, au domicile des participadtsyons dans le tableadi comment était

répartie la population deetéchantillon.

Tableaud: Répartition de la population étudiée (De Graaf et Ben Allouch, 2013)

NRWRQV TXH OD WDLOOH G Hu @ e oD@ \NMEHT K Q] WHIWWR X
VHXOHPHQW XQ WLHUV GH OfpFKDQWLOORQ LQLMWIU® O VXU C
i FRQWU{OHU GDQV OH FDGUH SRXUWDQW WUQV ULFKH

longitudinales.

Dans le méme domaine domestique, Louie, McColl et Nejat (2014) ont développé un
PRGgOH GYDFFHSWDWLRQ GHV URERW ahtDXdkstjonngreldS HU VR Q

robot acceptanceel que repris dans le table&u
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Tableaws: temsHW FRQVWUXLWY DVVRFLpV GX TXHVWLRQQDL
Louieet al.(2014)

/IH WDEOHDX  SHU Rtéhwau® §iffevextR dohdthitsQiblés par les auteurs.
1RXV SRXYRQV UHOHYHU VXU OH SODQ GH OD FULWLTXH P,
seulement deux ou troilems par construits (surtout sur un modeéle ndiftiensionnel) ne
respecte pas les régles de base de la psychométrie classique (Cohen, Cohen, West et Aiken,
HW LO VHUDLW DLQVL SpULOOHX[ GH VfHQ LQVSLUHU S|

Selon ces auteurs the results of a robot acceptance questionnaire adner@dtduring
a robot demonstration session with a group of 46 elderly adults showed that the majority of the
individuals had positive attitudes toward the socially assistive robot and its intended
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applications»’? (p.1). lls précisent que le modéfdmereest la seule échelle dédiée a la
SRSXODWLRQ GIDGXOWHY GLWYV kJpV HQ MRW.)EDterRQ GH pp
QMAUT. HQ \ DMRXWDQW OHV IDFWHXUV GYDQ[LpWp $1; (

robotique (ATT), le plaisir percu, la sociabilité percue (PS), la présence sociale, la confiance
758 HW OYDGDSWDELOLWpP SHUoXH 38%'

Cette derniereéchelle a étéspécifiquemat concue pour les plus de éBs,cTHVW
pourquoielle ne nous intéressera pas entierement dans notre étude concernant des populations
GIDGXOWHY FHUWHYV PDLV DFWLIV HWBLWXQRXMQ HY ¥ QURRQ
de mettre en balance ¥¢ DWWLWXGHYVY SRVLWLYHV HW GHV DWWLWX

instrument.
SDUN HW .LP RQW G Hisé® dcéeptaRdéie polbotd/ Xigéhs pineO
perspective a long termep@ R QJ W HU P [H.Y.R]D Ks\Wirit RrQc®dE par questionnaires

GTHQTXrW itena$Q vesentiég dans le tabléau

Tableaw6: temsGX TXHVWLRQQDLUH GfHQTXrWH GH 3DUN HW

2 Traduction libre:Les résultats d'un questionnaire d'acceptance de robot administré lors d'une séance de
démonstration de robot avec un groupe de 46 personnes agées ont montré que la majorité des individus avaient
desattitudes positives envers le robot d'assistance sociale et ses applications prévues.
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, OV \ SUpVHQWHQW OHV IDFWHXUV GH PRELOLWpP SHU
GITXWLOLWp SHUoXH 38 GH UDSLGLWp GHV SURFHVVXV C
V\VWgqPH HW GH VHUYLFH SHUoXH DLQVL EXbtlEdddternmsW W L W X (
associés avec leurs auteurs sources de référe@eV{DJIJLW SRXU QRXEMBDMRULYV
associésj O 1DV SHFW féhktiovineTo¥sHobb®WP RLQV VXU OTLQWHUDFWLRQ
méme si quelques questions du TAM. SEYIDWWLW XGHV CR R/RH & RXRWHI@ XVHK
précédente.els facteurs a seulement 3 items chacun nous semblent insuffisants pour mesurer

les construits annoncés.

2.3.3 Etudes au sujetdécGH OTDQ[LpWp URERWLTXH

ConcernantOYLPSDFW GH OYDQVXW O WWHREKQAWRHIRVULRRON GIXV
QRXV QRXV VRPPHV LQWpUHY¥ MAR.S.(N2FqiiveKAtlttu@eHT oG @W W L W
Robots SULQFLSDO RXWLO XWLOLVp SRXU PHVXUHU OHV DWYV
été initialement élaborée pomura et ses caborateurgNomura et Kanda, 2003; Nomura,

Kanda et Suzuki2004; Nomura, Kanda et Suzuki, 201NNlomura, Kanda, Suzuki et Kato,
2004, 2005 et 2008; Nomura, Suzuki, Kanda et Kato, 2006).
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Pour aller plus loin, Dinet et Vivian (2015) ontudié la perception des robots
anthropomorphes en France en validane échelle. lls se sont intéressés aux attitudes des
enfantsdesadolescentgjesadultes et seniors francais. Pour ce faire, ils ont mené deux études
dans lesquelles legarticipants devaient individuellement réaliser trois taches successives:
H[SOLTXHU FH TXTHYWOOH URERM/IPSRXOHMXWLY RSLQLRQV j Of
par ordre croissant de préférence huit robots présentés dans des vidéos. lats nésodrent
TXH OfDSSDUHQFH SK\VLTXH GHV URERWY HVW OH IDFWHXL
TXH VRLHQW OfkJH HW OH JHQUH GHV SDUWLFLSDQWYV 'H ¢
OTKXPDLQ OTDQWKURSRPR U gakie \&® aititutieshegativis-tisis@ed UD Q G H
URERWY TXHO TXH VRLW OfkJH

Du point de vue méthodologique, ils ont évalué les attitude&vis des robots par un
GHYLV PL[WH DYHF OD SDVVDW.RR& d&heOdligefichsi lbDresthe 1D W W L
etVivian(bid. RQW YDOLGp FHW RXWLO SRXU OfDGDSWHU j OD S
comprend ici dixseptitems j IRUPDW GH UpSRQVH GH W\SH /LNHUW S
dimensions liées aux attitudes-@sis des robots:
X Les attitudes concernant les interactions eMH PH VHQWLUDL WUqV PDO |
parler & un robot [p. 176]);
X Les attitudes concernant les aspects sociaux«(e pense que dans le futur les robots
seront partout dans la societ@bid.]);
x Etles attitudes concernant les émotioons¢eM H PH VHQV UDVVXUp SIrWUH I
[1bid.]).

&HWWH pWXGH D SHUPLV tGafixt@HfradhfaldedeXW.AMARSEtHPLqUH
GIDXWUH SDUW XQH-AALGPD XWHBWIRIX GHWERQOGBIHQIDQWYV 7
soulignent que leur étude est limitée par le fait que les participants ont réagi par rapport a des
vidéos et non pas des interactions réelles avec des robiaissdiette configuration ne permet
SDV GIfpWXGLHU XQH LQWHUDFWLRQ UpHOOH HW QDWXUHO!
VWDGH GH OY{DFFHSWDELOLWp SRWHQWLHOOH IRQGpH VXU
les participants ont répondau questionnaire avant le visionnage des vidéos, ce qui laisse une
SRVVLELOLWp GH FRQIXVLRQ DYHF GI{DXWUHV W\SHV GH UR

En paralléle, ayant constaté les limites d&IA.R.S. Lombad (2014), Lombadl et
Dinet (2015), ontéveloppé Q RXWLO SV\FKR OR JacteptdnSeirptas de bboxsUHU O |
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KXPDQRWGHY HW SDUWLFXOLqUHPH QAaWsed HlesF prattéaldsH G 1D
précédents.

Par cette étude, nous avons voulu répondre aux limitations des recherches actuelles

VXU OHV DWWLWXGHYV HQYHUV OHV URERWYV /D OLWWpL
des facteurs individuels, des facteurs liés au robot et des facteurs contextuels.
Cependant, ces différents facteurs ont toujours été étudiés de maniére isolée, sans
inNtHUDFWLRQ HQWUH HX[ 'H FHWWH OLPLWDWLRQ RQ D
TXDWULgPH IDFWHXU IRQFWLRQQDQW FRPPH PpGLDWHXL
URERW $ OfYKHXUH DFWXHOOH LO QTH[LVWH DXFXQ RXW
a donc eu pawbjectif de créer un outil valide permettant de répondre & ce manque.
/feFKHOOH GH B3HUFHSWLRQ GI$XWRQRPLH GH 5RERW (
de cinq dimensions (développement, énergie, fonctionnalité, sécurité et motricité).

Ces dimensions influeeat les attitudes mesurées par la NARS. Nos résultats

montrent que les femmes ont des attitudes plus négatives que les hommes, tout

comme une personne préférant un robotagtonome présente des attitudes plus
QpJDWLYHV TXTXQH SHUYVRDQWRSBPIH U BQ WQ X DX YIRE RML
différences, la tendance de chaque dimension tend vers le méme sens, hormis pour
Of{DXWRQRPLH PRWULFH 'H FH IDLW RQ SHXW GLUH TXF
sur les attitudes envers les robotsribard, 2014p. 57)

Lombad et Dinet RQW DORUV FRQGXLW XQH H[SpULPHQWDWLI
objectifs complémentaires: ¢ | XQH SDUW FRQFHYRLU XQH eFKHOOH GH
GHV 5RERWV (3 $ 5 GIDXWUH SDUW pWDEOdptorMde XQ OLF
OIDXWRQRPLH GHV URERWV HW OHV DWWLWXGHV j OfpJDuUC

Leur méthode a été la suivan22 participants (16@emmes et 6hommes; age moyen
21.4DQV RQW SDUWLFLSp j OTpWXGH 7RXV OHV &RUWLFLSI
pPWDLHQW pWXGLDQWY GDQV OD PrPH XQLYHUVLWp /D SDVV
endroit etelle était toujours assurée par le méme expérimentateur.

Trois principaux résultats intéressants ont été obtenusa(pnomiepercue du

robot est effectivement un facteur déterminant dans la constitution des attitudes a
I'égard dudit robot; (2) les analyses structurelles montrent que I'échelle EPAR est
valide statistiquement et est constituée de cing dimensions (Développement,
Energie, Fonctionnalité, Motricité, Sécurité); (3) si percevoir le robot comme
autonome pour certaines taches et certaines dimensions (e.g., gérer seul ses
ressources énergetiques) ne génerent pas d'inquiétudes pour les étres humains, les
attitudes deviennentrés négatives lorsque l'autonomie du robot concerne des
dimensions liées a ses capacités d'apprentissage (« Développement »), ses
déplacements (« Motricité ») et a la gestion de la sécurité (« Sécuritédy). (p.

Notons toutefois que cette etuaé&témenéea nouveauD X SUHQY GXEOLF GTpWXG
(avec plus du double de femmesgn situation expérimentaleFH TXL OLPLWH OD SRUW
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2.3.4 Synthese sur les études empiriques

En synthéseau vu des éclairages préalablement recensés, nous avons repéré la fagcon dont les autres chercheurs étudient les yobots sociau

mais aussi les limites de certaines éeidescomme résunesdans le tablead.

Tableau7: e XHOTXHV GHYLVY PpWKRGRORJLTXHVY UHFHQVpYV SRXU OTpWXGH GH OYfDFFHSW
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Nous retenons quplusieurs de ces études empiriques ontodtéduites avec des
échantillons trés faibles de participams<(100, voire a 50 pour certaines) nedjoritairement
auprés de public universitairétgdiantset professeurs)jmitant la généralisatiorde leurs
résultats Certaines souschelles comme des dePark et Kim (2013) componméun nombre
O L P Litamspér gonstruitFH TXL OLPLWH OD ILDELOLWpP GH OfLQVWUX

De plus,SH X G T H [ Sqeddpldiénteht\de robots sociaux en contexte professionnel
tertiaire ont été effectivement réalisédsn plus de la pertinence sociale de notre objet de
recherchedémontrée précédemmeice manque nous révele un champ a investiguer, ce qui
offre un indice de pertinence scientifique pour cette thése (Bahier, 20869.qwe des cas
GIXVDJHV VH GpYH O RSso¢ikQ #Vde¢ KasoibsHieVioHnditeigdn&at justifie
GH FUHXVHU VFLHQWLILTXHPHQW FHW REMHW GH Q{DGRSV
secteur tertiaire en particulietH TXHVWLRQQ WIHUHVGWIOFLIQVWUXPHQW OH

relevédansces études empiriques
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3. Probleme de recherche

Résunonsici le produit de notre démarche de contextualisation et de problématisation.
En émergence dans les secteurs industriels ou médicaux, la rnitotiEacertaines activités
professionnelles est arrivée peu a peu dans les activités de services pour se démocratiser dans
les années 2015 DX WUDYHUV GYXVDJHV GIDFFXHLO FOLHQWYV
GYDVVLVWDQFH j SHUYRB8 @X HQ b R Y& SBrH Bupié\db jpunee

enfants.

&HWWH WHQGDQFH VIREVHUYH GDQV GLIIpUHQWHYV ]JRQl
Q\§ie (avec le Japon, la Chine ou la Corée du Spdis les EtatsUnis et le Canada pour
OT$PpULTXH VDQV R XE@puiH lgedifigncddeisi¢let irterndtXnale de notre
étude®,

'H TXHOOHV IDORQV OYDUULYpH GH URERWYV VRFLDX[ VX!
vatt HOOH LQWHUIpUHU VSpFLILTXHPHQW GDQV FHV LQWHUD!
des robots sociaux par les utilisateu®s populations adultes Vwillant en entreprise, qui
voient des robots arriver dans leur environnement de travail comme dans leur environnement
quotidien,sontelles accompagnées dans cette transformatian? X f-eEVGWI fait que les
usages ne sont pas encore tres développpMX GLpV | OfKHXUH Re QRXV pFULY

6H SRVH DLQVL OD TXHVWLRQ GH OfDFFHSWDWLRQ HW (
SURSRVpY HQ FRQWH[WH SURIHVVLRQQHO FRPPH GHV IDF
GIDFWLYLWpV GkxkQauthldre MiRi&fes Etishhs valeur ajoutée.

Ce phénoméne a été accentué par la pandémieCovid YHF G{fXQH SDUW OH \
généralisé (pas forcément choisi) par recommandation des gouvernements dans le monde entier
sur avis des autoritées saBtt UHV HW GI{DXWUH SDUW OfOD&S@LFDWLR
distanciation physique sur les lieux de travail. Les robots y trouvent toute leur place en appui
aux équipes de sécurité et santé au travail par exemple ou comme objets de téléprésence (Bahi

2021).Voici un exemple que nous avons directement observé sur le terrain en figure 1

B 1RXV DYRQV ELHQ FRQVFLHQFH TXYLO VHUD SHUWLQHQW XOWpULHXUI
une portée scientifique alela des frontieres francaise gquébécoise, du moins francophones.
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Figurel4 (RobotPepper avalon SIDOLyon tseptembre 202PPhotographies personnel)es
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Surle montage edessushous voyons quie robot sociaPeppera été mis en situation
Gaficueillir les participant¥. Il interagt avec eux en vérifiant (pazaméra et logiciel de
détection facialele portdeleur masqu@our leur rappeler siécessaireCes nouveaux besoins
au service de la qualité de vie au traeaitle la santéenforcent la pertinence sociale de notre

étude.

En explorant la documentation scientifique internationale tant empirique que théorique,

voire philosophique, nousrans constaté que les premiers usages déployés des robots sociaux
se sont fak SULRULWDLUH P H Q avedd¢sobajsvedndhatifsgh DMzhed i et al,
2005) Gefifantsscolarisés dans le circuit traditionnek(Bugmannet Karsenti2018 ou en
éducation spécialiséeX. Karsenti, Bugmann, et Gros, 201Sakkaet al, 2018) ou encore
DXSUqV GH SRSXODWLRQV j O1DXW U H. 8dathampslodssedieesOD O L.
] OD SHUVRQQH HW GH OYfpGXFDWLRQ D\DQW GHV DFWLYLWp

VHFWHXU WHUWLDLUH VHUYLFHYV DX[ HQWUHSULVHYV FYH

majorité des matériaux décrits damette recensior?f.

3RXU SDUOHU GH SURFHVVXV GIDGRSWLRQ HW GH QR
essentiellement sur e§ RQVWUXLWYVY GIDFFHSWDELOLWp HW GIDFFH
développerons dans le cadre conceptuel (deuxieme chapiffdpption GH OTREMHW URER
se pose clairemenG R OTLQWpUrW GH e8 premidrelethpeSRFX DA QYWUHP LV
gXHVWLRQQDLUHVY GYREVHUYDWLRQV HWe Gbbtiqeddes qUH OF

employés concernés.

En effet,toutes les études précédemment citées présatgsmirotocoles exploratoires
sur des échantillons réduits, gai empéche toute générdadsWLRQ LO VIDJLW HVVH
GIpWXGHV HPSLULTXHV FRQGXLWHY DYHF GHV pFADQWLOC
OfLVVXH GH OD UHFHQVLRQ GHV pFULW \AcEeptarcébbholigud V. QR X\
portent encore actuellement en grande majorité sur des populations de particuliers (services a
OD SHUVRQQH HQIDQWYV DXWLVW thdants englabdrstoitinopgaR OH S UL

7 A ce qui a été un des seuls salons professionnels organisé en présentiel en France en 2020, grace a la mise en
SODFH GH PHVXUHV VDQLWDLUHYV VWULFWHY DSSX\pHV SDU GHV WHF
désinfection des sols.

75 A savoir un public auprés de personnes dites Agées (notamment en Asie, au Japon en particulier, dans un contexte
démographique de population vieillissante avec peu de famille en soutien).

6 Laissant par conséquent de coté les®celatifs a la robotique industrielle ou médicale.
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fallu vérifier lestraductiors des questionnaires existants et leur validation pour une population
francaise contemporainkees études empiriques recensées ont pour la plupart été menées en
laboratoire sur des populatiorz  p W X G L D igz8Vl\és YoRdBsRu@nahioides utilisables pour

FH W\SH GfpWXGHYV UHVWHQW HQFRUH FKHUVPepétestREW G
autour de 2@00euros: achat du robot en tant que plateforme et acquisition de logiciels
spécifiquas pour en permettre un ou plusieurs usages). Ainsi, il est encore comfaliqaéle
déploiements suffisantG fREVHUYHU GH U pH Oa3éh\omteXtE @etessidnrel) UDL Q
HQ GHKRUV GHVY GRPDLQHY PLOLWDLUH PpGLFDO GX VHUYI

scolaire.

'H SOXV LO VIDJLW GYpWXGHV GHVFULSWLYHV XQLTXH
reproduites enlaboratoire et dom en environnement contrélé. Or, dans le contexte
SURIHVVLRQQHO TXL QRXV LQWpPUHVVH QRXV YRXORQV DX
GpFLVLRQ RUJDQLVDWLRQQHOOH GH GpSORLHPHQW GHV U]
interactions socia®’. Ces paramétres sont absents des études empiriques susmentionnées,
FIHVW SRXUTXRL QRXV YRXGULRQV PHWWUH HQ SODFH XQI
FRPSUHQGUH FH SKpQRPgQH GIDGRSWLRQ URERWLTXH
professionnellelans le secteur des services (du point de vue des employés).

(Q FRQFOXVLRQ GH FHWWH VHFWLRQ LO VHPEOHUDLW
utilisateurs potentiels de robots sociaux dans le cadre de leur travail, soit encore peu investie
par la reherche universitaireEt pourtant dans ce contextele nombreuses questions de
formation en situation de travaHW GIDFFRP SDJQ H P HsQritVsoGlévéésHsr ¢ DO D U L
terrain & THVW S ResthEcesshircs {RXWLOOHU S Bt¥imd3iér P &Btd,Q H U
cette éducation a la robotique, ettep YHORSSHPHQW GHV FRPSpWHQFHV Qp

au monde du travagjui se numérise

T Interaction: «éaction réciprogue de deux phénomeénes I'un sur l'aptre

Interactionsociale: «elation interpersonnelle entre deux individus au moins, par laquelle les comportements
de cesdndividus s'influencent mutuellement et se modifient chacun en conségeence
Larousse (s.d.)fhttps://www.larousse.fr/dictionnaires/framsinteraction/43595/locution?g=interaction#180p73
télé-consultés le 06 janvier 2019.
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4. Question de recherche

Nousavons pu observetantau travers des étias de massgs GTHQTXrWHYV SHUVRQ
de découverte du terraiqpie parQRWUH UHFHQVLRQ GYpFULWYV VFLHQWLIL®
de robotisation des activités de travailCe contexte est pourtant encopeu étudié
DFDGpPLTXHPHQW VXU OH SODQ GH OYDFFRPSDJQHPHQW Gl

1RWUH WUDYDLO SUpOLPLQDLUH GYfREVHUYDWLRQ GX W
empiriques en robotique sociale, nous a permis de conclure gharoe était encore assez peu
exploréet peu outillé Ceci nous intéresgearticulierement du point de vue de la psychologie
du travail et des organisatign$ RPPH GHV VFLHQFH ¥an& tne(Q&ngizetireD WL R Q
GIpGXFDWLRQ j OD URE R4 pratities préféssionnzies,@hnvihb 1@ $ent les

technologies éducatives

Nous avons repéré que plusieurs chercheurs contemporains en robotiglEzomme
De Graaf, Ben Allouch éfan Dijk (2017, Parket al.(2013, 201§ Nomuraet al.(2003,2008,
20195, Dinet et Vivian(2014, 2015) se basent des construitsGf{DFFHSWDELOLWp HW G
technologique ete modéleT.A.M, dort sur | p WdesaHitudesd | XWLOLVDWHXUV SRW
actuels.Ces chercheurs en robotique sociale adapté ce modéle en intégrant différents

facteurs explicatifscommenous allons leléveloper dans le cadre conceptuel.

Aussi, pour opérationnaliser ce questionnerrtant en termes de faisabilité empirique
dans ce cadre de recherche doctofagfréesnotre revue de littératumncernant le champ de
la robotique sociale a usage professionnetre question de recherche se formule de la fagon

suivante:

'‘DQV OH FDGUH GTXQ SURFHVVXV GI{DGRSWLRQ RX GH U
GIDFWLYLWpP SURIHVVLRQQHO<oht ledfddtevisHIEtemivarts wahsp L U H )
| 1 pWde6 &ititudesG I XWLOLVDWHXUV IUDQFRSKRQHV"
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DEUXIEME CHAPITRE. CADRE DE
REFERENCE CONCEPTUEL:

9(56 /1$&&(37$1&( 52%27,48( (1
6,78$7,21 '1$&7,9,7e 352)(66,211(//(

6DFKDQW TXH OfpGXFDWLRQ HVW XQH GLVFLSOLQH VFL
univers de pratique, les theses en sciences humaines et sociales privilégient souvent un cadre
FRQFHSWXHO FRQVWLWXp GI1XQ HQVHP&de tierGbsldiBdpihesw U X L W
TXL SHUPHWWURQW O 1D Qdu©souhait@hslmorfirrgié Fado pGofh ol &% dokbts
sociaux comprend deux dimensions essentielles: I'acceptabilité et I'acceptation technologique.

Apres avoir défini et situé, dans |dapitre précédentOfDUULYpH VSpFLILTX
URERWLTXH VRFLDOH GDQV OH VHFWHXU WHUWLDLUH QRX
G 1D FFHSW DojiarR gpuHew fa@efude synthése des principaux éclairages scientifiques
retenus: versmuprocessuDOODQW GH ONEFREWWRQ KRH | O WHFKQRORJ

1. ' pILQLWLRQV GHV FRQVWUXLWYV |
acceptation et adoption

SUpFLVRQV TXTDX FBKHQVLGRH) CRWEWLWY VFLHQWLIL
problématisation, nowssons repéré que la majorité des études recensées dans le domaine de la
URERWLTXH VRFLDOH LOQWHUQDWLRQDOH VRQW SXEOLpPHYV F
DWWHQWLRQ HW VHPEODQ Wobd addeptadqlp U/M & B HdikBadIéd RWO X L G
a eté de trouver la bonne traduction en francais, partagée par la communauté scientifique. Les
WHUPHV G {DFdeteftabi® HAL YR JQ@DPLYV HWac§iaRdadH S WHDPVEIORH® Wi |
pour certains interchangeables ou du moins ne ssutilisés pour la méme temporalité par
les chercheurs angkaxons, nokdD PpULFDLQV RX DVLDWLTXHYV SXEOLDQW
MUDFFHSWDQFHTY URERWLTXH VHPEOH RiaRdHles rdvaut d¢RQ D S
Lombad (2014) et de Lombdret Dinet (2015).
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Afin de poser les basesous amorcerongette sectionpar une comparaison de
définitions des termes retenus en francais, et dans le cadre de notre cotuteHgUfédodmmise,
nous nous baserons sur des ouvrages de référence des devix Gok€ OTSWODQWLTXH

auteurs de la communauté scientifique internationale.

Dubois et BobillierChaumon (2009) ontePLY j] SODW OfYpWXGH GHV Wt
OTLQIRUPDWLRQ HW GH OD FRPPXQLFDWL&dgpnomiqu&etd®¥ RXV O
OD SV\FKRORJLH VRFLDOH DYHF DX F°XU GX SURFHVVXV O
G fdeptationitératives et participativesD YDQW GIDUULYHU jioX @nefiepULWD EC
comme ils le soulignent, les travaux, deplds années 80, onfpermis de rompre avec une
FRQFHSWLRQ XQ SHX WURS pWULTXpH GIXQ XWLOLVDWHX!
technologie» (p. 305).

3DU OHXUV pFULWY LOV RQW GplHQGX QbtswiklgVH G X
située de ce construilG 1 D F F H. EW\elbiety foldDrs selon eux,

Les diverses études menées sur les usages puisent leurs paradigmes

dans diverses disciplines (psychologie, sociologie, ergonomie, sciences

cognitives, sciences de gestion, anthropolagiences et technologies

GH OYfLQIRUPDWLRQ HW GH OD FRPPXQLFDWLRQ (¢
GLIIpUHQWHY GpPDUFKHVY GH VLPXODWLRQ GH WH
GILQVSHFWLRQ G &) W rd¥ddciedt gexdpaldrent

OTXVDJHU Ithertnent €r@inD(hl & évaluer la qualité ou la
HIFRQIRUPLWDp eht&@MHedsHWP X VRYBJH GIXVDJHV GpWRX!I
ou contournés) (ii) a rendre compte de diverses dimensions et formes

de cet usageSULQFLSDOHPHQW HQ WHUBHV GIXWLOLW
GYDFFHVVLELOLWp QXPpU,li eheore fNaGefizF FHSWDELOLW
les incidencesgcognitives, affectives, organisationnelles, économiques,

sociales, collectives..de leur diffusionMalgré la disparité apparente

de ces approches et de lefimlités, toutes ont en commun de servir

OTXVDJH HW afdie/ el detérmikef HI®SWeonditions, des

criteres, des facteurs, ou des recommandations pour optimiser la
FRQFHSWLRQ HW RX IDYRULVHU OYDSSURSULDWLRC
dispositifs. (bid.)

Avant de commenter cette approche contemporaine, revenons aux racines

etymologiques et saitifiques de ces construits.
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1.1 Acceptabilité
Etymologiquement, le terme acceptabilité désigne ce qui est acceptable, du latin
pacceptare] § Hae¢iperefY UHFHYRLU HW littérhlenddht QuO merite dEReQ F
accepté (« Acceptabilité», Robert, Rey et Repebove, 1993p. 13),au sens de recevable,
valable, correcd (Ibid.).

6HORQ 'H /DQGVKHHUH O 9D Fdiodiguey eEL neWp DX
« caractéristique individuelle (parfois fort stable) du degré d'acceptation d'un individu a travers
le temps, ou dans divers groupes relativement semblables (culture/%dgs) complément,
Of2IILFH 4XpEpFRLVan@GHgIRD) 1®© @énit Xdans le domaine commercial,
comme

I TDSWLWXGH G XQ SURGXLW RX G XQ VHUYLFH FRQVLGpP
d'utilisation proches de la réalité, a étre acquis par une clientéle potentielle, du fait

de sescaractéristiques propres et indépendamment de son prix et de sa
commercialisation. (Acceptabilité», 2005, fiche terminologiqué, Ibid.)

Selon Dubois et Bobillie€haumon (2009), ©D QRWLRQ GIDFFHSWDELOLW
pour tenter de rendrecompt GH FHUWDLQV SURFHVVXV SV\FKRORJLTXH)
GIXQH WHFKQRORJLHIDSSURFKH HUJRQRPLTXHM&Gpd QLW O
VIQWKgqVH GH OfXWLOLVDELOLWp HW GH OTXWLOLWpP QRWDI
puV ODUJH OfTXWLOLVDELOLWpP Gp¥VISDQE4IQII8 siif) BUOLWp G
« IDFLOLWp GTXWLOCYXDWIRRGXLW VHUYLFKIRXYW\OW q® Hc WX
selon lequel un produit peut étre utilisé, par des utilisateurs identifiés, pour atteindre des buts
définisavecHI ILFDFLWp HIILFLHQFH HW VDWLVIDFWRRR.).GDQV XC
Selon ces auteurs) X W L (oiekdpel erOchmpre a la fois @ THIILF DM pLFEH QFH C
laVDWLVIDFWLRQ GH OYDSSUHQDELOLWpP HW GH OD PpPRUL"

Par conséquent, pour étre acceptable, un systéme g@oiséder une adéquation
VXIILVDQWH D Y>HBulidi§ ¥tVBabiidr CRawrtdx2009, p.306), conditionnée par
les «xFDUDFWpPULVWLTXH@bid.5 X Wakd LAWIELIDIPLPLWpP GIXWLOL
saconvivialité» (lbid.). Nielsen (199% GpFRPSRVH OH FRQFHSW G{XWLO
caractéristiquesO T H I | L FeffitieQtRdHusgla satisfactiongubjective satisfactignla facilité

"8 Fiche terminologiquéélé-accessible syinttp://gdt.oglf.gouv.gc.ca/ficheOalf.aspkl Fiche=8462383#ehg
® Télé-accessible sihttp://gdt.oglf.gouv.gc.ca/ficheOglf.aspx?ld Fiche=8374031
80 Norme 1SO 924411 (1998). France: AFNORtps://www.iso.org/obp/ui/#iso:std:is0:92413:ed 1:v1:fr
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GIDSSUH@wliyIRedDl B D IDFLOLWp GehfySEremesberd M/ fiaRilipe

(fewerrorg. /H FRQVWUXLW G{XWLOLYV DEHLOAIWE IXRLVD Lt WP H TER.P S
aux besoinsfonctionnels et opérationnels, et aux attentes des utilisateurs, simogysteme

SHXW UHVSHFWHU WRXV OHV FUL WDOubi&et@BFHIWCHRUMOD,EL O LW p
2009, p. 306)

En résum, pur cette approche ergonomique, un systéeme pour étre acceptable devra
étre a la fois utile et utilisabl€ependantpubois et BobillielChaumonlpid.) démontrent que
«la qualité ergonomique des divers systémes techniques ne suffit pas a assieraeldee
OfXWLOLVDWLRQ pQRUBROGLYYV SRRULWH IR SMH®OKDHT XfHOOH
concepteurs » (p. 307).

Une approche psychosociologique a vu émerger dés les années 80 des recherches sous
ODQJOH GH OfDFFHSW Dté&rld® prddpe ¢ Rénpor@iderd deQinds/idusiaH
OfpJDUG GH OD WHFK@RGRQRHDO RHWHEH&H7O,1&4QIRUPDWLRQ H
HQ SDUWLFXOLHU HQ PRGpOLVDQW OD IDoRQ GRQW LOV DI
GHV FRQFHSWV GIXWLOLWp HW GH IDFLOLWp GTXWLOLVDWL
integredans les analyse&E 1D XWUHYV IDFWHXds\WuS YOFKQVIRFHQKH WRFLD
QRUPHV VRFLDOHV OYLPDJH GH VRL HWXH(bBDERXWLVVDQW |j

Plusieurs auteurs confirment (Béland, 2012; De Graaf, Ben Allouch et Klamer, 2015;
Lombard et Dinet, 2015; Pasquier, 20T2rrade Pagjuier, ReerinckBoulangerGuingouain
etSomat TXH OfY{DFFHSWDELOLWp VRFLDOH GTXQH QRXYHC
FODVVLTXHV GH OfpWREHOGHH\G POVFFHSW DOWH RQ GHV WHFI

reprendrongu point suivant

Dubois etBobillier Chaumon(2009) posent une question qui nous préoccupe également
GDQV OH FDGUH GH OYLQWpJUDWLRQ GH URERWY GDQV OH

enFH TXL FRQFHUQH OYDFFHSWDELOLWp GH OD WHFKQRO
est plus complexe car si onrgtrouve legquestions dedeux grandes approches
SUpFpGHQWHYV OHV GLVSRVLWLIV WHFKQRORJLTXHV VIl
enjeux psychosociologiques qui, de plus se déroulent dans une dynamique
temporelle (p. 307-308).
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Ainsi, la prise en copte des dimensions organisationnelléeatporelleestégalement
fondamentale6 {DJLVVDQW GH OYDFFHSWDELOLWpP GIYXQ URERW 1
étre considéré comme un produit, a la base de serpmasdes clients (ses futurs utilisateurs),
mais avec aussi une apparence humanoide, nous pourrions a gegbaderune définition
PLIDQW FHV GHX[ pW\PRORJLHYV /Y{DFFHSWDELOLWpP URERWL
représenter la phasefgo YDOXDWLRQ SUHPLqUH pWDSH WHPSRUHOO
OYfREMHW RX RXWLO TXH FRQVWLWXH OH URERW TXL HQ SL

Dans le domaine du service a la personsecteurtertiaire principalement non
marchand), par exe®OH GDQV OH FDV GIDLGH WHFKQLTXH SRXU OH
kJpHV RX DYHF XQ KDQGLFDS OfDFFHSWDELOLWpP GX URERMW
GX URERW TXDQW j OTDPpOLRUDWLRQ GX GHJUgonG DXWRQ
bénéficiaireLes concepteuf$ HW GLVWULEXWHXUV GH UREpMdéuMd RFLD X [
argumentairessu® T1DQJOH GH qMéhw saDd fuvognteht l¢ sadhimaissurtoutsur
OH SODLVLUpauftemet dalendddivénarxQorganisations et aux utilisateurs potentiels

la valeur ajoutée du roBBtdans leurs activités quotidiennes et professionnelles.

SRXU ILQLU QRXV UHWH QG RQYHT W Hiréniaera® i&\HD ¥ WQ PW p
au préalableV R Q G H J U pinSi fixeu¢ tacilitéWwyxde complexité.

1.2 Acceptation
Le terme acceptationfgceptanclf HQ DQJODLV FHalWdddapeR QG DX
(« Acceptation», Robert, Rey et ReRebove, 1993 p. 13), au sens de accord,
consentement (Ibid. ,O VIDOYWFOGMH G DU OHTXHO XQH SDUWLH DFFI
(consentement formel evsis refus)» (Ibid.). Endroit civil francaig «l'acceptatiorest

lelconsentemeird'une personne (appeléageceptanf)fa ungoffre de contrgqui lui a été

faite ». Selon la fichéerminologique de@ffice Québécois de la langue francgi2@12), nous
SRXUURQV UHWHQLU TXH % §uDdbjet-sScidteciigireQcoBdsioRd 8dnRIE X L W

8L Voir par exemple le site web @®ftbank Roboticgtps://www.softbankrobotics.codu encorecelui deBlue
Frog Robotics « Notre objectif est de concevoir et développer des robots accessibldsymqguirendent la vie
plus facile, plus sdre et avec une touche de phaigittp://www.bluefrogrobotics.com/fr/horrie/| téléconsulté
en 2016).

83 https://www.linkedin.com/pise/whatrobot21stcenturyrodolphehasselvandef/ (par le concepteur de
BUDDY; télé-consulté a septembre 2019).

8 Equivalences anglophongsoduct acceptancenarket acceptangacceptance
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domaine commerciala ©fDSSUREDWLRQ G XQ SURGXLW SDU XQH SL
importante de sorte que sa production contim(®cceptatiofi?).

Dans une perspective de construction sociale de la technoB@i@T], apres la phase
GIDFFHSWDELOLWp GpFULWH SUpFpGHPPHQW OLQJXHW
nouvel REMHW WHFKQRORJLTXH SDVVHQW SDU GHV pWDSH)
lesquelles ils découvrent et parfois valident de nouveaux usages pour cet outil, non pensés
initialement. lls «sent et abusent, trahissent, transgressent, devipn82).Cette association
entre usageprévis SDU OH FRQFHSWHXU HW VROXWLRQV GpYHORSSES
«des dérives imprévues, conpeoductives, adverses (Ilbid.) mais permet également
GYDERXWLU j XQH IRUPH GIDFFHSWDWLRQ

'fDSUQqV % AD,xe &veloppement technologique se fait souvent en exagérant
Of{DFFHSWDWLRQ GHV SURGXLWV RIITHUWV DX SXEOLF VDC
produits lors de leurs usages(p.15), questions qui se posent plus souvent aprés leur

utilisation®®.

Si nous revenons aux sources anI® [RQQHV GX FRQVWUXLW FHQWUD
la technologi® OYXQ GHV PRGqQOHV PDMRULWDLUHPHQW UHSULYV
robotigue est celui dliechnology Acceptance Modé&lA.M). Ce nodele initialement élaboré
SDU 'DYLV SRXU SUpGLUH OfLOQWHQWLRQ GYIYXVDJH GYX
potentiel (influencée par son attitude, eBerPH GpSHQGDQWH GH OfXWLOLWpP
SHUoXHV GH OfREM MWp WHENGPX GIpQNVHDALREHS 5 BIU GIDXWUHYV FKF
Morris, Davis et Davis (2003) pour devenir Unified Theory of Acceptance and Use of
Technolog§” (U.T.A.U.T) (Grenon, 2007; Park et Kwon, 2016; Pasquier, 2012).

Pasquierlpid., p. 40 nousdonne en figure 3.sa représentation actualisée du modéle
T.A.M, adapté de Davis (1989).

84 Fiche terminologigue télé-accessible en 2018 sur:
[http://www.granddictionnaire.com/ficheOglf.aspx?ld Fiche=8374083
B &IHVW SRXUTXRL FHW DXW H X G SR RHIS MDD BAPBRIGNID 2GIRHK. ILR) Md% rbhots,
j SDUWLU GIXQH DQDO\WVH JOREDOH G 1L Pphfiduia/types de robHB3 BansllSMobdEL O L W p
GH OY{DXWRPRELOH OH GRPDLQH PpGLFDO HW OH GRPDLQK PLOLWD
(Ibid., p. 15).
86 Qui relévent de la psychologie sociale des années 1990.
87 Communément traduite en francais par: Théorie unifiée de I'acceptation et |'utilisation de la technologie.
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Figurel5 (Le modéleT.A.M. | SourcePasquier2012

Cdte auteure VIQWKpWLVH OD 7KpRULH XQLILpH GH O9YDFF

technologies YTAUT FRPPH pWDQW OfYLQWpPpJUDWLRQ GH FRQVWL
modeéles:

La théorie des comportements planifiégen, 1985);

/ID WKpRULH GH O (ABRbaineRAZel DIS;RQQpH

/IH PRGgOH GIDFFHSWD bavisQ98HV WHFKQRORJLHV

Le modéle combiné de la théorie des comportements planifiés avec le modele

GIDFFHSWDWLRQ (Gad& etTdddk (PBYORiJLtiplie que les

QRUPHV VXEMHFWLYHV VRG@WiaBlIHFWpHY SDU OfLQIOX

x Le modele motivationnel appliqu@avis, Bagozzi et Warshaw, 1989)u
OTXWLOLWp SHUoOXH HVW GpWHUPLQpH HQ IRQFWLRQ C

X /D WKpRULH GH OD GLI(ROJ&rK ®IGH OTLQQRYDWLRQ

x La théorie sociale cognitiv€Bandura, 1986) Cette théorie comprend les

DWWHQWHY SHUVRQQHOOHY OHV DWWHQWHYV HQ SHL

VHQW L P Héffivac®f D X W R

x ID WKpRULH GYDFFHSWDWLRQ GHVY RUGL@DWHXUV 7KR
(In Pasquier, 2012

X X X X

Ensuite, omme H O QlkstrOdans & figure 16, ce modéle complexe intégre quatre
modérateurs kJH VH[H H[SpULHQFH FRQWH[WH GIXVDJH YROI

FRPSRVDQWHYV OYDWWHQWH GH SHUIRUPDQFH OYDWWHQW
facilitatrices).
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Figurel6(OR G p O L V DWWARIQS&uidettafjuite par Pasquier, 2012, p. 59)

Toutefois,au vu du nombre de variables&JTLQIOXHQFH W B R WHEKJ ML O XODW
dessus LO VIDYgUH T EdttrésHliffcReGagf@lidrsur le plan méthodologiquéu
moment ou nougcrivons ces lignes, ®V QIDYRQV SDV WURXYp GIDUWL
PRELOLVDQW G D Q YbobGtiguessfectfsG § X VD JIHV

A GHV ILQV GYRSpUDWLRQQDOLVDWLRQ GH QRWUH pWX
pertinent scientifiquement de nous recendrgrleT AM. | DSSOLTXHU j Of{DFFHSWD\

comme objet technologique en milieu de travail.

,FL QRXV UHWH Q RdQ orfexpdndCal b déukdé&ny Btape du processus
GITDFFHSWDQFH. BNe-sE Ké&imt & Jdfalt Xiel W H V W BMaluét s pefieres
utilisationsque nows allons faire de cette nouvelle technolopges le robot social afin de

pérenniser omoncet usage.

1.3 Adoption
Nous pourrionsassocier O 1D F Wbptio®T 61 XQ URERW MRVFDLBOK YDOLG
OYDGDSWD Vi péstgrior RRDWIWNO WX WLOLVDWHXU j VRQ SURSUH XV
pratiques quotidiennes, ici dans un cadre professio@gelUWDLQV SDUOHQW DXVVL

% 1% LFL OH WHUPH GYDGRSWLRQ QH VOAIWKHX}VS FSAOR/U S R LE/IHDJL D 13RE 1D 1§ /X |
simplement une reprise sémantique des termes employés par les auteurs du champ de la robotiquid.8otiale et
studies
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ORUVTXYLO VYDJILW GTXQJREMHVO WAHHKQ BB RWIHTUAH HIX DGR
frequemment dans les communications du champ de la robotique sdaaléerme
appropriation est défini en didactique comnig@ction d'approprier, de rendre propre a un

usage, une destination (x Appropridion », Robert, Rey et ReRebove, 1993 p. 108):
VIQRQ\PH GIDGDSWDWLRQ

BSSURSULDWLRQY KDSSHQV ZKHQ SHRSOH DUH VWDUW
process of acceptance is gradual in that users can continue the use (adoption) or

choose to stop using tkechnology (rejection) during the process of appropriation.

M, QFRUSRUDWLRQY DV SDUW RI WKH DSSURSULDWLRQ S
XVHG DQG LQFRUSRUDWHG LQWR WKH URXWLQHV RI WK
reconnects the domestic envimant with public values where the technology can

become a tool for making status claims and for projecting a gpdibestyle to

family, friends, and neighbour#t appears that the actual use of the technology

feeds back to the commaqgiation stage again, so that designers can learn about

how people use the technology in their domestic environr(ieatGraaf, Ben

Allouch et Klamer, 2015, p. 8§

De Graatt d. (Ibid.) parlentci G 1 D F FH S W D WduRepejdtlddroXtetliTOttre
FH SURFHVVXV SDU XQ H dsspDMWHVE 1 DISEILRFRILS/RIUADQVLRQTT S
TXL VXFFqQGHUDLHQW j FHOXL ppuGTYDFFRPPRGDWLRQYY GDQV

&HV GLIIpUHQWHY SKDVHV QH VRQW SDvVepiactbhRKHV HW
permettant notammentaux @QFHSWHXUV GH PLHX[ FRPSUHQGUH OfXVDJ
les utilisateurs& HY FKHUFKHXUV RQW PLV HQ pYLGHQFH OD OLPLW

SKDVH SLORWH WDQGLYVY TXH OHV pWXGHV ORQJLWXGLQI
Of{DFFHSWDWLRQ GX URERW VRFLDO GDQV OH WHPSV HW
KXPDLQV FH TXJLOV RQW GpSOR\p j SOXVLHXUV UHSULVHYV
Ben Allouch, 2013De Graaf, Ben Allouch et Klamer, 201Bg Graaf, BerAllouch etVan

Dijk, 2017).

8% JUDGXFWLRQ OLEUMDGIS URBDXNWMWYXRD THUUWH SURGXLW @ilgsé&rMar XH OHV
technologie. Le processus d'acceptance est progressif dans la mesure ou les utilisateurs peuvent continuer
l'utilisation (adoption) ou choisir d'arréter d'utiliser la technologie (rejet) pendant le processus d'appropriation.
MULQFRUSRUGMQAR@MH FDGUH GH OD SKDVH GYDSSURSULDWLRQ VH SU
LQFRUSRUpH GDQV OHV URXWLQHV GH iR QLHUVXRW { G UHF @ ) GHHF O/HX O/
domestique aux valeurs publiques ou la teobgiel peut devenir un outil pour revendiquer un statut et pour

projeter un mode de vie spécifique a la famille, aux amis et aux voisins. Il semble que l'utilisation réelle de la
technologie renvoie a nouveau au stade de la marchandisation, de sorteaunedpseurs puissent apprendre

comment les gens utilisent la technologie dans leur environnement domestique.
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En synthése, Dubois et Bobilli@haumon FRQILUPHQW TXH OYDGF
technologies dans le milieu professionnel peut se lire au travers de deux grandes approches
SRUWDQW VXU OYDFFHSWDELOLWpP IRQGpH SULQFBASDOHPH
prioi HW VXU O Ha&epRaidA \dasXechrdlfhgies (analysant plutdt les usages et les
ressentis).

/I TDFFHSWDELOLWp SHUPHW GYfpYDOXHU OHV SUREDELOL
et limite ainsi les risques de rejet probables en repositionnant si besoin le projet de
changemst et/ou la technologieel® rPH >«@ 3DUWDQW GX YpFX HW GX
XVDJHUV OYDFFHSWDWLRQ DSSUpFLH OHV HIIHWV FRQF
GLPHQVLRQV GX V\VWgPH GIDFWLYLWp HW SHUPHW DLQ
dispositif dais ce systeme de travgilbid., p. 376)

lls soulignent en conclusion la relative complémentarité entre les deux paradigmes
(méme si la premiére approche a été plus documentée scientifiquement a ce jour); et surtout la
« nortlinéaritéentre les deux persptives» (processus cyclique plutét que linéaire, rendant les
boucles de rétroactidfieedbacktout a fait envisageablefbid., p. 377).

Pour conclure, R XV FRPSUHQRQV stuaproe§dDgh R $adtduRtEmps est
prépondéranG D QV O D BAX WREQ/HHW W ptibrK @ RXOR ULRTESGaMéR FL D O

1.4IntégrationdesmodeleghéoriquesG D F Rcdt&chhbDlogique
Auterme deOD FRPSUpKHQVLRQ GX F D Gh¢étolfoRQefdd&pweX HO GH
du modéleT.A.M G 1 D F raddt8dMDlogique) nous allons nous centrer sur les principaux
éclairages scientifiquagtenXV. SRXU GplLQLU XQ HQVHPEOH GH FULWqU
méthodologie Nous nous situons dam®@H FDGUH VSpFLILTXH GH OfLPSODQ!
sociale, ou encore huanoide, pour des entreprises de seViceQRWUH WHUUDLQ GfpW

Dans la figure 17 QRXV DYRQV VFKpPDWLVp OYDUWLFXOD
GIDFFHSWDELOLWp HW G9YDFFHAWIIRWPRQ DA H\WY W RER V6K DWVRF
robotique, avantde jaOHU GIDGRSWLRQ HIIHFWLYH
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Figurel7 (3URSRVLWLRQ GYJDUWLFXODWLRQ HG WURF HBWD WR R
G 1D F F Hdaé DnS MR F H ¥0éptivh @iotique

En contexte de travail, notammedi&ns des sociétés de services (métiers du conseil),
nous avonplacé le SUR FH V V XV dé foboBdarded itiRsQteurs adultesir une tramele
temps non linéaire (avec des itérations et des actions correctrices enlealdégloiement).
Nous parlerons deoévolution homme machine (Devillers, 2017; Damiano et Dumouchel,
2016) au travail.

(Q VIQWKgVH QRXV SRXYRQV FRQVLGpPUHU TXH OYDFFH
HQ JpQpUDO GH OD W H Fén@& CeRU'ilsHont EXestedtaDe it SeshBolgdie
nouvelle, SRXU DUULYHU j XQH DWOW D\ RS W IGRI® FHRHAE WiD @ RHL O W Q

En nous basant principalement sur le modéle-aandricaindu T.A.M. (Techological
AcceptancéModel) de Davis (1989)et en lecroisant avec les recherches de psychologues du
travail contemporains francais (Brangier, Hamihieslelé et Bastien, 2010; Bobillier
Chaumon, 2013; Dubois et Bobilli€haumon, 2009) surfiD F F H S Ws Radhb&®oQiessaH
usage professionnel, nous envisagedonc schématiquemenhe modélisationlu processus
G 1 D G R&atigurReD trois phases, qui s€écomposerart de la fagon suivante
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x Phasel: Acceptabilité (technologique, éthique et socialge) basée sur les
représentationsdividuellesetles DWWLWXGHY GH OTXWLOEBN®WHXU S
OfpSUHXYH OHV FULWQqU H \per@ug XW tolot ¥doidl Le® Icakdtextéd W G
professionnel (amélioration de la pratique professionnelle par: gain de temps, analyse
GIXQ JUDQG QRPEUH GH GRQQpPHV HQ XQ WHPSV FRXUW
VXU OD UHODWLRQ FOLHQWt iaymdadddadiahR GxpléasR Q G D Q
exemple DLQVL TXH OD FRQFHSWLRQ GX URERW VHORQ G
DYHF OHV DWW H QW H VleGatir©fdressiohr@d nétivk\te Rlajsir pBréuV

ou de dimension ludique srmoins présente.

x Phase&: Acceptation (technologique et sociale)qui amorce le processus vers
O 1 D G RpaMEdnReQuent une étape nécessaire et incontournalsenglriit central
issu duT.AM. (qui couvriraitnos phases 1 et 2pit OTXWLOLVDWHXdér SKpQRI
acceptance VIDFFOLPDWHU SURJUHVVLYHPHQW j GH QRXYI
nouvelles habitudes avec le robot social en appia. un processus volontaire
GIHVHDNIM XUV GIDFWLRQV FdelutilishfeWw Va_pobVdir t&RL WpUD V
toutes les possibilités du robatnsi que sa valeur ajoutée dans ses activités
professionnellesll vivia XQH SKDVH G 1 Breshtuativélle \edoaldgique
IDYRULVDQW O 9D O interattiehsl p\tvalds @t\Veas khtevadtiwns matérielles

avec le robot.

x Phase3: Adoption, correspondant a usage effectif, bien identifié et reproduit par
OfXWLOLVDWHXU L Gddl@ witlalendent Rréd/uGpérllierbheeteunG H

/I NDSSUHQMMLVOPHIHSpULHQFH TXL QpFHVVLWHQW XQ W
FRPSRVDQWHYV HVVHQWLHOOHYV S$dpiion rab&igue WILXJT H OFOHHW WRIL
LQGLYLGXHOOH FROOHFWLYH RX DFFRPSDJQpH SDU OTRUJI

Par ailleurs, Leonardi VRXOLIJQH TXH OD SHUFHSWLRQ GH Of
YLV GIXQH QRXYHOOH WHFKQRORJLH LPSDFWHUD VHV SR\
régulier. Il met en balance le poids des interactions sociales sur la formation des attitudes
individuellesCH QfHVW SDV SDUFH TXTXQ RXWLO HVW GpFUpWp X
les gestionnaireémanagery TXH OHV VDODULpV YRQW Qpé&dHdéeVedrr UHPHQ
SURSUH UpVLVWDQFH DX FKDQJHPHQ W ?¢éHidDIessRhxr@lgdoQpe O TLP S
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avant méme une premiere experience direct®@ V D S Sedleht spr) RO travaux
GT2UGKNRZ

Orlikowski has made a similar claim, urging scholars to examine not just what a
technology is capable of doing, but examining howhrietogies are used in
practice based on what people interpret them as capable of.dpirgl1§°

Leonardi (bid.) metainsienpYLGHQFH OH SKpQRP qQHligadnmeetL JQHPH
entre les perceptioret attitudesLVVXHYVY GHV LQWHUDFWLRQV VRFLDOHV C
PDWpULHOOHYV HIIHFWLYHY DYHF OfREMHW WHFKQRORJLTXF
a rejet ou récalcitrance, comme illustré dans la figli8 ci-dessous proposée par
Minguet(2016).

Figurel8($OLJQHPHQW SHUPHWWDQW |GiubdeRiHgBiay R0AE,. R @B WHFK Q
inspiré de Leonardi, 2009

Soulignons enfin que IRiffusion of Innovation Theorgst aussi souvent utilisée pour
VRXWHQLU OYLQWpJUDWLRQ GHV WHFKQRORJLHYVY GDQV OH
OYpGXFDWLRQ DX[ WHFKQRORJLHV j VDYRLU ORUV GYLPSOI
ou dans les systémes éducatifs. Le MHX[ SRUWHQW VXU OYDGRSWLRC
OLPSOpPHQWDWLRQ HW O 9L QROgELSWDOSRB)L ieptfidDd €nig \p@MESLRQ G i
d'adoptantsreprésentés dans la courbe de diffusion dans la figuet d8ichispar Moore
(1999 p. 13 etsanbonde QRWLRQ G HhARKIIUH pp

9Traduction libre: Orlikowski a fait une affirmation similaire, exhortant les chercheurs a examiner non seulement
ce gu'une technologie est capalk faire, mais aussi a examiner comment les technologies sont utilisées dans la
pratique en fonction de ce que les gens les interprétent comme capables de faire.
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Figurel9('LVWULEXWLRQ GHV FDWpJRULHSBoBER@GRSIMBRIQWYV G T X!
Moore 1999, p. 13

X Les innovateurs qui sont en premiére ligne et qui parfbis marginalisés dans leur
groupe d'appartenance.

X Les adoptants précoces généralement issus de milieux favorisés et pouvant représenter
des leaders d'opinion.

X La majorité précoce qui représente les personnes qui adoptent l'innovation aprés le
décollage du taux d'adoption.

X La majorité tardive qui représente une partie importante de la population adoptant
l'innovation aprées que plus de la moitié de la population I'ait fait.

x IHV UHWDUGDWDLUHYV TXL UHSUpVHQWIQW OD IUDQJH |

A partir de cette premiére recension, il est possible de problématiser en ces termes.
LI DGRSWLRQ WHFKQRORJLTXH URERWLTXH LFL HVW XQ S
SOXVLHXUV pWDSHV HW TXL HVW V H QIR EOSHhY)amfatege ULP HQW
OHV GHX[ FRQVWUXLWY IUDQFRSKRQHYVY GYDFFHSWDELOLWPDP
dans la durée amenent progressivem@f XWLOLVDWHXU YHUV XQH DGRSWL

social.

- O YL Q D&\Apddf & $&s confreréDe Graaf et Ben Allouch, 201Bg Graaf, Ben
Allouch et Klamer, 2013)e Graaf, Ben Allouch &an Dijk, 2013, TXL RQW H[SORUp OYD



93

robotigue dans les environnements domestiques, nous aimarienseproposer un modeéle
GIDFFHSWDQFH URERWLTRHQW SORTMY \ LRIGH@YQ WGRHE/QWH U Y L
M R G q @\eteftfince de®Robots Sociaux auTravail (M.A.R.S.@T|)°~

Dans un contexte robotiquepmme dans towdutrecontextetechnologgue, les profils
décrits par Rogers risquer® fH[HYG@HULQIOXHQFH VXU OTDGRSWLRQ GH
nombreux auteurs se sont attardés a bien décrire les facteurs quiéssmtinantspour

I'adoption dans le cas des robstgiaux.

La prochaine sectigret deuxieme partie de recension scientifiqamrde ces facteurs

et les méthodes de mesure associées

°1 Social Robot Acceptance Model at WEBKR.A.M.@Wen anglais.
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2. )DFWHXUV GIDFFHSWDWLRQ R X
démontrés dans les études empiriques et éclairages
scientifiques retenus

SUpFLVRQV TXH OD QRWLRQ GH ppulIDFWHXUYY SOXV OLp
OD VXLWH GYfrWUH SOXV SUpFLV GDQV QRWUH GHYLV PpWt
Nous avons repéré parmi différentes recherches présentées dampitee girécédent, les
facteurs incontournables pour notre étude a venir. Lombard et Dinet (2015) rassemblent les
IDFWHXUV GIDFFHSWDQFH URERWLTXH HQ WURLYV FDWpJRUL
facteurs techniques (liés au robot), lesdacs psychologiqugtieésa @fehumain utilisateyr

et les facteurs temporels.

2.1 Facteurs techniquext caractéristiques physiques des robots
En plus de la définition et des caractéristiques du robot social présentées dans le chapitre
de contextualis@n, Devillers (2017) précise que poucemprendre les risques spécifiques
OLpV DX[ SDUWLFXODUW [pWep2), iqux éyalerReBtR oM sitiéReF 40D @pparence
physique et sa capacité a agir
x Il peut avoir une apparenesathropomorphe
X ,0 SHXW rWUH GRXp GH GLYHUVHV FDSDFLWpV GITDSSUL
FRQQH[LRQ DYHF ;GYfDXWUHV URERWYV
X (W HQILQ LO SHXW rWUH GRWp GTHPSDWIKHH DUWLILFLE

Lorsque nous interrogeons eitement des concepteurs de robfpits abordent assez
UDSLGHPHQW OHV GLIILFXOWpV TXILOV UHQFRQWUHQW SR
FRUUHVSRQGUH j OD IRLV j OYLPDJLQDLUH FROGi¢liéGrwLI KpU
(dans HXUV YHUVLRQV PuVI\PSDWKLTXHVYYT SRXU QH SDV ULVT
pArankensteiff WRXW HQ pWDQW UpDOLVDEOHV HW IRQFWLRQ
SXEOLF 67MLOV SDUYLHQQHQW j UpVRXGUH FdW#Wée pTXDW
OYDGRSWLRQ GH OHXUV DafirgRB&NgoSsak, Comsdntiaids DEaQagcia,
McCarthy et Tesquet, 2016Ggelin etGuilhem 2016; Devillers, 201, Michaudet al, 2005).

92 Tels queHasselvander et Mouri¢2015, 19 février, communications personnelleatretiens exploratoires) de
Blue Frog Robotics).
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2.1.1 Apparence physique des robots sociaux
Depuis lesWUDYDX[ GH ORUL QRXV VDYRQV TXH OfDS
(pthardwarefquenveloppeSK\VLTXH FRXOHXU SUpVHQFH RX SDV G XQ
aXQ LPSDFW IRUW VXU OD SUHPLqQUH LPSUHVVLRQ TXH OfKX
japonais a mis en évidence la notiGH ppuYDOOpH @MQE PN Damidaey &\ 1 1
PDODLVH GH OfrWUH KXPDLQ IDFH j XWQjURERWPHQGURWGH

/TXQ GHYprDaéledrslest celui du professeur japonais Ishiguro qui a créé un
double de IWHPrPH XYIPRLQRWGHYY TXTLO HQYRLH PrPH SDUIRL
DQLPDWLRQ GTXQ FRXUYV. Ré@niaviddaDvindvidhel Y2016) ohb tr&IGitDe H
VFKpPD UHSUpPpVHQWDQW Quidani LvalleydrQfdnstion MuDdagxe ddH O
UHVVHPEODQFH SK\VLTXH GX URERW DYHF QOKXPDLQ WHO

Figure20 (Schéma de Mori{1970 UHSUpVHQWDQW O D jisewweitaminG&G H O Te W
et Dumouchel, 2016, 35)

Par opposition au robot industriel qui est le plus souvent uniquement un bras mécanique
articulé, avec des pinces autre outils, puscomprenonsci que S O Xappateficelu robot
VIDSSURFKH GH FeHank séhté, nfige famibdeavec une certaine autonomie
dans sa mobilitqplus OH URERW D GHV SUREDELOLWpPV GIrWUH DFFH
ressf EODQFH GRILMWQVGBUWpWHU QTHQIJHQGUHUDLW.GPV OD FF
dans ce casOH URERW &ire Vejerehpat p K WP. @& Qernieppourrait se sentir mal a



96

OYDLVH QH VDFKDQW SOXV YUDLPHQWHhefokntigLgivdniR& SDV ID

qui copieraitune image humairle renverrait plus a une image de mort

Au-delades constats de Tisseron (201Bgvillers (2017) indiqudoutefoisque les
« chercheurs ont depuis viré de bord. Car rien ne vaut un humanoide pour S0sgittP SDW KL H
artificielle » (p. 135) Cette théorie semble un peu critiquiefait denotre incapacité a la tester
réellement, des robots trésssemblastaux KXPDLQV QYpWDQW SDV fLVpPHQ
FRPPH O R QWZhaxgHAh&MdgDR € &l §2020).

Précisons que les robots doivent regtéérieur a la taille humaine, de préférence a
PRLQV GTXQ PgWUH FLQTXDQWH &HWWH GLIIpUHQFH GH W
O 1 KR R Btél décrite comme étant moins effrayante (Damiano et Dumouchel, 2016; Darling
et al, 2016).

A partir dusite Internet GHDOMANG®, nous pouvons visualiséfigure 21) quelques

uns des robots sociaux disponibles a la vente en 2018 pour le marché professionnel

Figure21 (Exemples de robots sociaux a usage professi¢@uwelrce:Hoomang

OrPH VL OHXUV % RAaNt\éle®@é% DeF pab s accessibles a grande échelle,
ces robots sociaux illustret# respectde ce pdesigny. 1Le plus hauten taille estle PEPPER
volontairementimité par sexoncepteurgSoftbank Robotigsa 1,20 metresdonc plus petit
T X 1 Xr®humainadulte moyefy.

99http://hoomano.conftélé-consulté en 2016; site Internet modifié depuis aprés recentrage des activités
GHbomanosur leurs recherches en |.A. plutdt que sur le déploiement de robots physiques).

% Pas de location possible sur ces modeles, ni de prét pour la recherche.

%Le fait de iIPLWHU OD WDLOOH GX URERW SHXW DXVVL rWUH G€ DX IDLW
facilement accepté varadopté 1R XV SRXUULRQV DXVVL pYRTXHIX[@DH WAL O BXY HW VO
IDFLOLWHU O DGR S WunReqfari. oub fleivdDV@W c8ladapasiHiahs le cinéma commP®isiney




97

2.1.2 Eléments sonores et voix

Vigouroux, Vella, Lepicard, Boudet, Nourashemi, Giacobini et Run{gaa4) ont
UHOHYp SOXVLHXUV IDFWHXUV LPSDFWDQW QpJDWLYHPHQYV
GDQV OH FDGUH GH URERWYV GYIYDVVLVWDQFH GRQW OYDFFFL
mais aussi des aidants (conjoint ou membre delafaidil YLYDQW DYHF O XWLOLVD)
GH YLH OHXU UHQGDQW YLVLWH b dX énatgud kK ReH@QIWdu 7R XW G
YHQWLODWHXU GH UHIURLGLVVHPHQW GX URERW D pWp Gy
personnes (U1, aidant pripal, auxiliaire de vie) avec une note effrayant@. 4). Ensuite,
OTXWLOLVDWHXU SULQFLSDO FRPPH VR GaHQUKRIXOMD)H RQW
GIDXWDQW SOXV ORUV GTXQ XVDJH UpSpWp

«/D SUPVHQFH GT1XQH YRL[ Qavalidafion deg vrbresQqrit,\poub L U H |
rwuH HITUD\DQWH ORUVTXH OH GpFOHQFKHPHQW VH IDLW L
particulierement lorsque celui est en situation de vulnérabilité (dans son lit par exemple)

(Ibid. (QILQ VLXUBWLDOVYYOMH WXHU DX IRQFWLRQQHPHQW S
FDSDEOH GH VH GpSODFHU GDQV VD PDLVRQ OD TXHVWLRQ
état de machine, perception qui peut étre désagréable pour la personne qui doitristargen
SHLQH GYDOHADWWPpSRWRWHR® LOQLQWHUURPSXH GIXQ PHVVI
GpFOHQFKH XQH LUULWDWLRQ MapuMH YDLV PH UHFKDUJHUTY
(Ibid.).

Afin de répondre a ces irritants, Devillers et Digison Duplessis (2015) ont travaillé
VXU OfDVSHFW pPRWLRQQHO GH OD YRL[ GHV URERWYV VRFL
SURJUDPPDWLRQ GH OD PDFKLQH XQH IRUPH GYfKXPRXU TX

humains en proposant non seudune interaction orale fluide, mais aussi agréable.

avec leur personnadge Chat Bott@ont la mimique aux yeux attendrissants a fait le tour du monde ou encore les
UHJDUGYV ppPLJIQRIQWHNH Q RWVDISRRE B IHliefibin0Add i@ IDAPp&Mandalorian



98

Biancardi, Mancini, Lerner et Pelachd2@2019) travaillent sur des agents virtuels
devant interagir avec des humaitis se réferat eux aussi a laN.A.R.S. et auGodspeed
questionnaireV XU OHV TXHVWLRQV GIDFFHSWDWLRQ WHFKQRORJ|

Toujours sur le plan de la communication, Ch&wg016, 2017) étudie les pratiques
GIfpFULWXUH HW GTRUDOLWDpP G D/Qnéclind, dnpatiditieEohcerfildnQ WH UL
les agents conversationnels tyBéRLl Elle cherche a comprendre comment le dispositif
encourage les utilisateurs a établir un lien affectif avec la machine, viaz@leasriiempeints
de sentimentalité. Elle interrogeadgment les différenfgsositionnements des concepteurs face
aux attitudes sexistes de leurs usagers, ce qui rejoint certaines des questions éthiques soulevées

dans le chapitre précédent.

Hameed, Tan, Thomsen et Duan (2016) soulignent de leur TGteH pygef
acceptanc§ Y DFFHSWDWLRQ GHV URERWYV SDU OfXWLOLVDWHX
physique, influencée par la fonction du robot (le rble qui lui est assigné) et ses capacités sociales
RX HQFRUH VHV FRPSpWHQFHRFWMHOHK HW TXHH BIULWH E QLG M |
nous allons approfondir dans le saimapitre suivant.

2.1.3 Comportements du robot et Interface HomRabot
'LQHW HW 9LYLDQ IRQW pWDW GH OHXUV UHFKHU

choisissant de se basemxeaussi suta Unified Theory of Acceptance and Use of Technology
(UTAUT) de Venkatesh, Morris, Davis et Davis (2003).

As Aggelidis and Chatzoglou (2009, 2012) said, an extensive review of past studies
as well as new evidence from recent experiments, @&ggelidis & Chatzoglou,

2012; Carter & Bélange, 2005; Fusilier, Durlabhji & Cucchi, 2008; Kijsanayotina,
Pannarunothaib, & Speedie, 2009; Oshlyansky, Cairns & Thimbleby, 2007;
Schaper & Pervan, 2007) has shown that the UTAUT model explains ugdmf70

the variance in usage intention, which is an extremely high prediction ability (R2)
for behavioural research. This result constitutes an important improvement
compared to the previous models, which explained ovét 40 the variance in

96 (W FRQYHUVDWLRQ SHUVRQQHOOH ORUV GY{XQH HQWUHYXH SURIHVV
Catherine Péalchaud, au laboratoire I|.S.I.R. (Institut des systéemes intelligents et de robotique:
[http://www.isir.upmc.frj

97(2019, mai) Conférene&Y LGpR j O 18 QL Y H{OELIW [ClatiRie) ERV@IRHes assistants personnels
numériqueshttps://www.youtube.com/watch?v={E1TPbXVynlI
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acceptance (Ajzer991; Venkatesh, Morris, Davis & Davis, 2003; Venkatesh,
Brown, Maruping & Bala, 2008). As proposed by Venkatesh and his colleagues,
performance expectancy, effort expectancy, social influence and voluntariness are
the four main determinants of intentida use technology(Dinet et Vivian,

2014 p. 1098

Selon eux, le modéldTAUT H[SOLTXH MXVTXTj GH OD YDULDQFF
GIXVDJH SUpGLFWLELOLWpP pOHYpH (Q SOXV GHV FULWqU
HITRUWYV j IRXUQLU GYLQIOXHQFH VRFLDOH HW GH YRORQW
inteQWLRQ GUWXMVIUHHW HW 9LYLDQ RQW DMRXWp j OHXU pW
physique du robot et son comportement (I.H.R.) corornitéres pouvant générer des attitudes
QpJDWLYHYV j OfpJDUG GHVY URERWYV VRFLDX]|

(Q WDQW TXYREMHW FR Q Qddrikihpa QAREK W RERWVD MRIFUDQ@Y B IR
ressources en ligneSDU H[HPSOH GDQV OH FDGUH GITDFWLYLWpPV
progiciels, GRFXPHQWDWLRQV YLGpRV UpVHDX séRdotdbn@erG THQ W L
VHORQ OH GHJUp GYDXWRQRPLH SURJUDPPp j GIYDXWU]I
visioconférence smartphonesjmprimantes). Toutefois, pour étre effectivement adopté, le
URERW GHYUD |BnadpthoOXWVHY W SQ XUTXRLO B HYRPR @ RMS WHIXR
FRPSDJQRQTT SRXU OHYV teaeHng ldsgis@m THAY MWHABEX BR X UUGHV XV D!
PGXFDWLIV 3DUN HW .ZRQ R Xu p PV R E R W DGRINEYSBEYEd R @ Q¥ O
professionnelsAinsi, le degré de complexit& X ORJLFLHO GH SditRar¢fH PBBIWLR Q
comportements dwwobot socialva influencer son autonomieGLVSRVLWLI GYDLGH j OL
son efficacité (utilité percue) et ses interactions avec les humains. Les criteres de performance
attendue et dF RQILDQFH HQ OD PDFKLQH GHYUDLHQW DPpOLRUH

potentiel.

% Traduction libre:Comme l'ont dit Aggelidis et Chatzoglou (2009; 2012), un examen approfondi des études
antérieures ainsi que de nouvelles preuves d'expériences récentes (par exemple, Aggelidis & Chatzoglou, 2012;
Carter & Bélange, 2005; Fusilier, Durlabhji & Cucchi, 208§sanayotina, Pannarunothaib, & Speedie, 2009;
Oshlyansky, Cairns & Thimbleby, 2007; Schaper & Pervan, 2007) a montré que le modéle UTAUT explique
jusqu'a 70% de la variance de l'intention d'utilisation, ce qui est une capacité de prédiction extré&tesdent

(R2) pour de la recherche comportementale. Ce résultat constitue une amélioration importante par rapport aux
modéeles précédents, qui expliquaient plus de 40% de la variance d'acceptation (Ajzen, 1991; Venkatesh, Morris,
Davis & Davis, 2003; Venkatbs Brown, Maruping & Bala, 2008). Comme proposé par Venkatesh et ses
collegues, l'espérance de performance, l'attente de l'effort, l'influence sociale et le volontariat sont les quatre
principaux déterminants de l'intention d'utiliser la technologie.
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2.1.4 Modes de déplacement

/ITXQ GHV GplLV GHV FKHUFKHXUV HQ LQJpQLHULH URER'
des robots. A cause de leur poids et de la complagitéur systéme mécatronique, il est encore
(au moment ou nous écrivons ces lignes) difficile de les faire marcher (avancer sur des
jambes¥®. La majorité des robots sociaux utilisés en laboratoidisponibles a la vente grand
public se déplacent plut&ur roulettesREPPER, Buddy, Zenbo, LeenlSRUZR), sontde
petite taille NAO) et ont des mouvements contrélés, ou bien encore sont statih@gpour
OHXU SHUPHWWUH GYfrWUH SRVpV SUqV GH OfXWLOLVDWHXI

215 ORGHV GYH[SUHVVGRQQWWHEDBWERW pWR FL
/H URERW VRFLDO HVW GpVRUPDLY FDSDEOH GH VLPXO|
JUKFH QRWDPPHQW DX|[ S U4dtddig et de Hapielirs &t caméialsp coté
hardware OXL SHUPHWWDQW G L Q Wirel deDdétetterDs¥sHemoisKpur O LV D \
ajuster sa réponse comportementale (Damiano et Dumouchel, 2016; Carkhg2016;
'"HYLOOHUYV *HOLQ HW *XLOKHRrobot (LH.RY bSD ariddéBiFeW L R Q |
facilitée par ces attributs du robot sdcia
X 2Q SHXW VIDGUHVVHU j OXL HQ ODQJDJH QDWXUHO
x |l peut répéter les infos et les instructions indéfiniment, sans ne se lasser;ni juger
x ,0 VDLW HQWUHWHQLU OYfDWWHQWLRQ HW OD PRWLYDW

/ID IDoRQ GH SDUOHU GX URERW VHV LQWRQDWLRQV HW
un physique ou animé sur un écran type tablette), ainsiagoeconnaissance faciale des
humains et la détection de leurs émotions sont des fonctionnalités°aU GHV LQWHUDF
sociales, notamment en environnement de travail, qui est lui par définition social.

/ID SUpIlpUHQFH GHV SHUVRQQHYV YD j FHOXL TXL HVW O]
VXUWRXW FHOXL TXH OfRQ SHQVH OH SOXV HIILFDFH /I
KXPDLQ HQ VH EDVDQW VXU OH FRQWH[WH HW GHV LQC
répond par des mimiques, des intonations et des attitudes adaptées, voire par des
réeponsesODQJDJLqQUHYV TXH OTKXPDLQ LQWHUSUQqWH IDFLOF
humanoide. (Devillers, 2017, p. 135)

9 Tud, M. 02-03-2016. SRXUTXRL OHV URERWV QH VDYHQW WRX8MMKOOEY SDV PD
http://www.lemonde.fr/pixels/article/2016/03/02/pouraiesrobotsne-savenitoujourspasmarchercommel- |
homme 4875087 4408996.himl
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Devillers, Rosset, Dubuisson Duplessis, Béchade, Yemez, Turker, Sezgin, Erzin, El
Haddad, Dupont, Deléglise, Estéve, Lailler, Gilmartin et Ni€kL.@& poursuivent leurs travaux
QRWDPPHQW GDQV OH FD @ BOKER] $ UKW IBSW RHVHIVR SYplH/®1 1 WF R G
interface intelligente générique, permettant un systeme de dialogue doté de capacités de
FRPPXQLFDWLRQ LQFOXDQSWDONWYN RXL G W HGTERDRMAESRIQW FIR F L

lls se basent sur des travaux récents dans le charhpldesT XL SHUPHWWHQW GTL
HW GH PHVXUHU OH GHJUp GYHQJDJHPHQW GTXQ KXPDLQ
GIDGDSWHU HW GIYDPpOLRUHU HQ UHWRXU OH FRPSRUWHP
Devillers et al. (Ibid.) définissentcet engagemencomme le processus par lequel un (ou
plusieurs) participant(s) établissent, maintiennent et terminent leur connexion percue durant les
interactions lancées conjointemelig.se sont basés sur 4 types de conneXioaisituellement
étudiées dans le cadie collaboration hommé& RERW RULHQWpH YHUV OD UpDO
« directed gaze, mutual facial gaze, delay in adjacency pair, and backchafthébid.,

p. 697).

$YHF ODQDO\WVH GH FHWWH GRFXPHQWDWLRQ VFLHC
comprendre et mettre en évidence que les criteres mécatroniques et informatiques du robot vont
sensiblement impacteO HV FRQVWUXLWYV GIXWLOLWp SHUoXH HW G{YL

robotique.

En synthése, nous avordentifip T X D XV V Largdtédsfiquesiphystques les
attributs di robot social (nprdwaref Jque leurs RPSRUWHPHQW3bftvia&J + 5 py
SHXYHQW LQIOXHQFHU OH SURFHVVXVCeS ffac@iRsS WohtRQ SD
intrinséquement intégrés dans les caractéristiques du robot social que nous utiliserons, a titre
GYLOOXVWUDWLRQ ORUV GH OD PLVH HQ SODFH GH QRWUH

100 Traduction libre:Regard dirigé, regard mutuel du visage, retard (de collaboration) dans la paire adjacente et
FDQDO GYL&OMHUDFWLRQ U
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22FDFWHXUV SV\FKRORJLT X|iti3ér aCcepdhclgdd 1 XWLO
LOQOWHQWLRQ GYXVDJH
Notre théseV ILQVFULOBQ WKOPSVY Géldadps@bomiianu Ra@af!

(formation des adultesu travai), ce sontles facteursOLpV | O §ueX&ud Bv@ns choisi
GfH[SORUHU HQ SULRULWp SRXU FHWWH pWXGH

Il convient de rester prudent slas liensmesurablesntre attitudes et intention de
comportement, maie$ travaux d Fishbein efAjzen (1975 sur | p WaeS dititudes deurs
impacts sur les comportemenmtsurs restent une référenc8ans définition consensuelle du
FRQFHSW GoPrétenonkua@oroch@G H O 1 Dlédcovhpdgéa@tidiscomposantes
cognitive(informationsetcroyancesV XU O § R E M HaNedtivwe@walu&ipnoH OTREMHW T.
peuvent étre positive, négative, sans oublier nguéte conative DSUqV OfpYDOXDYV
prédisposition a un comportement)

2.2.1 Attitudes des humains vgsvis des robots sociaux

De Graafet al. (2015) ont identifié une premiére catégorie de facteurs influencant
SRVLWLYHPHQW OYDFFHSWDWLRQ GHV URERWV j VDYRLU
poerceived behavioral contrdlf SHUFHSWLRQ GH SRXYRLU FRQWU{OH
distinguentles DFWHXUV OLpV j OTXWLOLWp OH URBERMWhSHUOX FRF
et «ease of use, p. 3) et au plaisir percu (le robot percu comme systeme ludidpeetorism,
enjoyment> et «anthropomorphisny» (Ibid.); dife-like attributefJ YDWXWLRQ GTXQ GH.
proximité du robot avec un étre vivant)).

Dans la lignée des travaux de Nometal.(2009 a 2015)quiont pW XGLp OTLQIOXHQ
OfDQ[LpWp URERWR,TXRIXE8DIQMR QWU\WIDIOHPHQW TXHVWLRQQH
WHFKQRORJLTXH FRPPH XQ IUHLQ S RNém@aNVIuFUR, Ka@dgDFFH SV
<DPDGD HW .DWR avdi| R RQOWL G0 RKWGOfLPSDFW GHV DW
KXPDLQV j OfpJDUG GHV URERWYV ,0V RQW GpPRQWUp TXH

Attitudes towardobots, in particular negative attitudes, are important factors

influencing human perception and behaviors toward robets. @ H[LVWLQJ VWXGLH
using the Negative Attitudes toward Robots Scale for measuring these attitudes,

and then reports a current stubgsed on a social research, showing influences

of experiences of robots, educational backgrounds, and generations into

1 (W QRQ SDV GDQV OH FKDPS GLVFLSOLQDLUH GH OfLQJpQLHULH URER
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negative attitudes toward robots. In particular, the results of the survey
suggested that experiences of humanoid robots decreasedveegtitudes
toward interaction with the robotgp.73)%2

(Q GIDXWUHV WHUPHV SOXV OYKXPDLQ HVW H[SRVp j
H[SpPULHQFHYVY GILQWHUDFWLRQV VDWLVIDLVDQWHY SOXV O
vis&aYLV GHV URERWY DXJPHQWHUD FRPPHMRXVY OTDYRQV V

Figure22 (Synthése des facteurs impactant la perception humaine et leurs comportements face
aux robots, inspirée des travaux de Nomura, Suzuki, Kanda, Yamada €2 &)

Nomura, Kanda, Yamada et Suzuki (2011) cmtduit une étude exploratoire de type
guantitatif, avec un groupe de 20 Japonais (11 hommes et 9 fer@e®H PR\HQQH GTkJH

DQV ,0 VIDJLVVDLW GITpWXGLDQWYV j OTXQLYHUVLWp HW
Chaque sujet devait fa& face a un robot humanoide, en étant seul dans une salle
GIH[SPULPHQWDWLRQ /H URERW FRPPHQoDLW SDU VDOXH

relatives a son nom, activités de loisir, situation récente et emploi du temps.

Dans cette étude, ils sent focalisés sur le comportement du robot qui devait regarder
ailleurs pendant que les sujets répondaient aux questiinsQ SRLQW GH «thdsH FOLQL

102 Traduction libre: Les attitudes envers les robots, en particulier les attitudes négatives, sont des facteurs
LPSRUWDQWY TXL LQIOXHQFHQW OD SHUFHSWLRQ HW OHV FRPSRUWH
existantes utilisant I'Echelle des AttieglNégatives envers les RobdtsA.R.S). pour mesurer ces attitudes, puis

rapportent une étude actuelle basée sur une recherche sociale, montrant les influences des expériences des robots,
des formations et des générations sur des attitudes négatives ksveobots. En particulier, les résultats de

l'enquéte suggérent que les expériences des robots humanoides diminuent les attitudes négatives envers
I'interaction avec les robots.
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behavior is assumed to influence human perceptions of othgrs1}°% Dans la condition

controlH OH URERW UHJDUGDLW ELHQ IL[HPHQW OD SHUVRQQ!
O 1 p FR.A.S(Rdhot Anxiety Scale SDVVpH SDU OHV VXMHWY DYUhNQW HW L
HITHW GILQWHUDFWLRQ H QidsUedégatteXin poob qdiegardexaile@< [ L H X |
DFFURvVW KoUPQtphpddhendant que les données ont été traitées par ANOVA (analyse

de variance)mixte sur seulement 2personnes et avec seulemepatreitemsce qui rend
GLIILFLOH OfYpPHUJHIifg&t#s. GH UpVXOWDWY VLJQ

En complément, Lombard et Din@015) ont démontré que l'autonomie percue du
robot est un facteur déterminaeion euxdans la constitution des attitudes a I'égard dudit robot.

222 ,QWHQMWARR Q G I X
Dans le champ de la robotique éducationn®bek et Kwon (2016) ordémontré que
OIXWLOLWp SHUoXH HVW Oj OH IDFWHXU OH SOXV GpWHU
( umtention to usd 1.U.) des WIPA. robotsf. s disent confirmer les corrélations duA.M.

initial.

, OV RQW pJDOHPHQW PLVY HQ pYLGHQFH OfLQIOXHQFH S
de service perculls portent la conviction que ces résultats devraient étre partagés aux
concepteurs de robotBILQ GTRULHQWHU O HXahy uselbRtigue FIgVIeRiGeY | X W X
effectives aux utilisateurs, notamment dans le domaine des technologies éducatives
« Therefore, engineers and researchers should consider user perceptions when designing
social robots»> (Ibid.)!%4 ce que nous voyons de plus en plus avec des approches de conception
centrées utilisateursudesign thinkindl Ces auteurs ont nommeé cette approche pédagogique
le pRulearningf&«R-OHDUQLQJ LV UHIHUUBGFDW PREDOQMMUYEFH U
2010).>«@ (DUO\ VWXGLHV RI VHUYLFH URERWYV LQ HGXFDWLR

able to provide for educational purposegbid.)!.

103Traduction libre: ce comportement est supposé influencer la perceptiwairie des autres

104 par conséquent, les ingénieurs et les chercheurs devraient tenir compte des perceptions des utilisateurs lors de

la conception de robots sociaux.

151e RDSSUHQWLVVDJH VH UplqUH j OTDSSUHQWLVVDJH j OfDLGH GH UR
pPWXGHYV H[SORUDWRLUHY GH URERWY GH VHUYLFH j GHV ILQV GTpGXFD
pour les professeurs comme étant capables de fournir des usages éducatifs.
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Ainsi, dans le contexte éducationnel, en Corée du Budnt confirmé les liens entre
les facteurs dT.AM. DYHF VHORQ HX[ XQH GLVFULPLQDWLRQ IRUWEF
,OV FRPSOgQWHQW DYHF XQH PLVH HQ pYL@&¢d@tdela@udli® TLQ IO X
GH VHUYLFH 3RXU FH IDLUH QXMW RQW DOWDRIL pG Y L Q RVEHR,
pédagogiques {IUA. robotsT SDU OHV pOqYHV HW OHV SURIHVVHX
« structural equation modeling (p. 354) et analyse dtorielle confirmatoirelLa figure 3

présente leur modélisation.

Figure23 (Modéle de recherche en contexte éducationnel proposé par Park et Kwon
2016,p. 358)

(Q UpVXPp OTLQWpPUrW GH réidehfitationpG\HX @ LP S B W W DWQF
O 1 XW L O LRM), @HW esX ebhérent avecTeA.M, etsonLPSDFW SRVLWLI VXU O
G 1 X VCedéirecherchest toutefois légérement limitée par une popofalarge mais avec
différents types de robots.

,O HVW j QRWHU [PEGU)®Y XismtifieeLcgrbnendins\ipportamfee b
PU GDQV OH FDGUH GH OYDFFHSWDWLRQ URERWLTXH HQ
professionnelcommedans IeTAM. Comme le souligne Grenon (2007)es travaux de Yuen
HW 0D HW FHX[ GH 'DYLV pérdRiQed/ éhst@WISEER HaO THITH W

significatif ».

2.3 Aspects temporels
S3RXU pWXGLHU FHV RWHFVVXFRGEYWOLIHFYH &SWMD UREERWYV VR
pas négliger le facteur temporel, que ce soit au travail ou dans la vie quotidienne.
«/{YDGDSWDELOLWp TXH SURFXUH OYDSSUHQWLVVDJH PDFKI
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Visd YLV GHV URERWV $LQVL OTKXPDLQ VIDGDMH&D DX URE
2017, p. 201).

Comme déja évoqué avec les travaux Ntemura et al. (2011), rous supposons
également que leldJUp GTH[SRVLWLRQ RX DFFOLPDWDWLRQ GH Of

travail influencera positivement son adoption durable.

Pouraller plus loin, De Graadt al. (2015 soulignet OYLPSRUWDQFH GH PHQHU
a caractére longitudinal.

Although previous research studying the user acceptance of social robots have used
various methods, lontgrm studies are still scarce as alnadbstudies are usually

no longer than one day (eBartneck, Reichenbach, &arpenter, 2008; Bartneck,

van der Hoek, Mubin, & Al Mahmud®007; Heerink, Krosekvers, & Wielinga,

2007; Nomura, Kand&uaiki, & Kato, 2008; Wada & Shibata, 2006p.1)

Ainsi;alLQ GYpYLWHU TXTXQ HIIHW GH &@pFRQYWIIH®O K W RN
SUHPLHUV FDV GYXVDJHhé&meht di RVaridgéMmerd fidd Feb RifftBDtds parties
SUHQDQWHY GH OfHQWUHSULVH VHUD FUXFLDO SUpVHQFH

(facteurs sociaux).

&HWWH WHPSRUDOLWpPp GH OYf{DGRSWLRQ GH OD URERWL
activités et des taches affectées chez les professionnels de services de conseil implique des
apprentissages et des désapprentissages cogmiiifgs parlerons donc de peEssus
G D S S U HBQryanidatiobdrisHH W G 1 D S Sds$itue téhs\gsrdimunautés de métiers
ou de pratiques, dans lesquelles les managers, designers et ergonomes seamntdes!
acteurs facilitats

Ce sontes facteurgui auront degffets de renforcement des factepirécédents et qui
permettront de faire le lien avec les facteurs socfacktant OTDOLJQHPHQW HQWUH |
VRFLDOHV HW PDWpULHOOHYVY HW DYHF OHV DWWHQWHYV GH

x (IITHWV GH OTDSSUHQWWNN\DDYIH. U XH[SRVOAMWHXR Q@ UpSpWpH

social dans son cadre professionnel et acquisition de nouvelles compétences;

106 Traduction libre: Bien que des recherches antérieures sur kancepdes robots sociaux par les utilisateurs

aient utilisé diverses méthodes, les études a long terme sont encore rares car presque toutes les études ne durent
généralement pas plus d'un jour (par exemple Bartneck, Reichenbach, & Carpenter, 2008;, Bartnkexkioek,

Mubin et Al Mahmud, 2007; Heerink, Krése, Evers et Wielinga, 2007; Nomura, Kanda, Suzuki et Kato, 2008;
Wada et Shibata, 2006).
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x

(11HW VmécKingi fearninglf DGDSWDWLRQ GX URERW j OfJHQYL
augmentation de son efficac{gualité de service);
x Influence social®”,

x Accompagnement du changement;

x Equation satisfaction du management / des employés client§Tanizaki, Shimmura
et Fujii, 2017)

Ainsi, un despoints de lacune saillandes recherches aonbotique sociale apigjuée
concerne la dimensioWWHPSRUHOOH %HDXFRXS G{pWXGHV VRQW PH

DYHF XQH H[SRVLWLRQ GH OTKXPDLQ Iy A ausRi BRidanou® sufF XH HW
OYREVHUYDWLRQ GH SURFHVVXV GIDFFHSWDWoaR®@ I&RX GH U
soulignent BobillielChaumon et Dubois (2013),

Une derniére réserve reprise de Brangier, Dufresne & HapAaelg (2009) porte

VXU FH TXfLOV DSSHOOHQW OH SUREOgPH GH OD UpWUR
indiquent que les études des impadés technologies sur les personnes, leurs
DWWLWXGHY HW OfRUJDQLVDWLRQ GX WUDYDLO GHYL
longitudinales et pas seulement sur des enquétes ponctuelles par questionnaires. A
WLWUH GfLOOXVWUDWLRQ O FRQY HRPXM RIW pjUHNMWD $1B \
WHFKQRORJLH HW GRQF j OD UpWURDFWLRQ GH OfX
OfXWLOLVDELOLWpPp HW OTXWLOLWp SHUoOXHV DLQVL TXH
OTXWLOLVDWLRQ QYfHVW SDV SUpYX{BBBPHGKN D&QL O'IHWVHHVR
SRXUUDLW rWUH YXH FRPPH OD SUHPLqUH pWDSH C
GIDSSURSULDWLRQ GH OD(WARFKQRORJLH SDU OfLQGLYL

A OTLQVWDU GH FH \etRAlIX20H»XeUNomutet alJ(20D1) ont largement

GpPRQWUPWIQPBRGTXQH DSSURFKH ORQJLWXGLQDOH HW V
completGYfDGRSWLRQ

Les avancéetechnologiques erobotique RQW XQH FRXUEH H[SRQHQWLH
Ceci ramene le besoin de réactualiser les outils, gesstionnaireset les protocoles
GfREVHUYDWLRQ WHUUDLQ DILQ GH PLHX[ IRUPHpouHW DFFR
desusagegrofessionneal ce qui renforce Igpertinence scientifique deette recherchdans
FHWWH GpPDUFKHVW HP FIRGHRIENMD HR& Y&rHonséquent nécessaire au
préalable de nous outiller afin de pouvaigns des recherches ultérieynegsurer de fagon
ORQIJLWXGLQDOH OHV DWWLWXGHV GIXWLOLVDWHXUV 1UDC
professionnel (travailleurs dans le secteur tertiaire des services).

107 Avec des apports de la psychologie du travail et des organisations.
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$ FHW HIIHW OH PHLOOHXU LQVWgugte.be® WesurelsvpatH OH T
questionnaire, avant, pendant et apres une implantation de roboesoerdteprisedevraient
j WHUPH QRXV pFODLUHU TXDQW |-@ifsptélRsOex pat dviggéqueny DWW
sur leur adoption ou leur rejet du robot aprés usage effectif en contexte de trasail.
prochaines études appliquées gagneraigsienobjectivité et impact avec une méthodologie

et une instrumentation rigoureuse.

2.4 Synthese
Nous avons mign balancelansla figure 21, les principaux facteurs repérés dans la
documentation scientifigueGDQV OHXUV HIIHWV SRVLWLIV RX QpJDWLI
TXYHVW OH URERW VRFLDO KXPDQRwWGH

Figure24 (6\QWKqgVH GHV IDFWHXUV GfLQIOaxX#H @Fltérai®eGLY LG X
scientifiquég

En synthese de cette recension scientifique, notre cadre conceptuel articulera les
FRQFHSWV TXL VXLYHQW OH PRGQgOH GNAMBLIBWSDIBBRARQ WHF
G 1 X Q Hre@dtéJpar les travaux de Dubois et Bobilk&maumon (2009) dbe Graaf et Ben
Allouch (2013)et GIDXWUH SDUW OfDQ[LpWp URERWLTXH 1RPXUD
YHUV XQ PRGqOH GIDFFHSWDQFH URERWLTXH VLWXpH DX W
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3. Objectifs de recherche

LIpWXGH GH OD OLWVPRODWIU H X\HF LODWBIE¢EaN BBW LR Q
OTDFFHSW D QFoiftidliR M PW XKBSHHQW JUKFH j OD PHVXUH GHV S|

utilisateurs Ces observations et mesures doivent se fdigalement dans la durée pour
FRPSUHQGUH XQ SURFHVVXYVSPRMGFKWLEYDGROWLEADRSWLT
GYDFFRPSDJQHU OHV WUDYDLOOHXUV GDQV OHXUV QRXYHD

Notre recherche étant ancrée dans une approche éducative et psychosociologique, nous
DYRQV FKRLVL GH QRXV FHQWUHU VX WsgchpdbifueHpasitly DWW L)
négatifsou neutres LQIOXHQoDQW OLQWHQWLRQ GITXVDJH GIXQ I.
contexte de travaiDans la figure5, nous avons représenté les facteomscorstruits retenus
et leurs relations supposées avekM FRQVWUXLW YV G § D WsddavbitigueV HW G L C

Figure25 (ORGqgOH G$FFHSWDQFH GHV 5RE|H.WI¥/.S.;§IR]F|LDX[ DX
schémasationet montagephotographiue personned'%8)

Sur cette figurele synthese UHSUpVHQWDQW OHV UHODWLRQV HQWL
déclinons notre proposition deModéle G 1 $ F meeSdasDRobots &ciaux au Travd
M.A.RS@T.). /TDFFHSWD Q@éud nétll ODDWGLWLRQ GHV SKDVHV Gf
GIDFFHSWDW LR QndividueD L ¥ XD Bahk (@ \Wudée (facteur tempmnéneraita
OfDGRSWLRQ HIIHFWLRNVGRHURERRQVREOMOXHQNB QDMLY W |

108 Source photographique du rod®RUZR Intuitive Robotghttps://www.intuitiverobots.com/herannounce
[strategiepartnershipwith-ubtech] téléconsulté en novembre 2019.
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GIXVDSKBIKRRWHUYLHQW PrPH HQ D P BQWME tliedEUD FRdHBIW DEL O
HQFRUH OfLP 0appéreGcd Wu &8bB@ sur les facteurs individd&iécisons quée

cadre noir a bords arrondis entoure les critéres sur lesquels nonissoiaérs le volet empirique

GH FHWWH WKqgVH HQ QRXV FHQWUDQW VXU OD SKDVH GYD
dYfpYDOKRMWWWLWXGHY LQLWLDOHY GHV WUDYDLOOHXUV LP:¢
cadre de travalil.

Notre objectif général de rechercheiséaétudier OHV SURFHVVXV GYDGRSWL
des robots sociaux par lgavailleurs, HQ VLW XD W LdRr3 |&skOduidriiairBans le
cadre de notre thesegusavonsrépondi plus particulierement a la question de repétans
ce contexteles facteurs les plusdéterminants dans O T p WoXHGV\H DWW LW XGHV GTXW
francophones HQ YXH GH OHXU IRUPDWLRQ j OfTXVDJH GX UREF
compétences.

Avant de paivoir déployer une étude applicativae,démarche empirique expérimentale
LPSOLTXH OD FUpDWLRQ G RXWLOV GH Phsivutsd D SXH & WX} FH
et G 1D GR SW L RrifpnuREGRWpETaKddnalisés de facon satisfaidaote.atteindre cet
objectif de recherche, nopsocédons en deux temps: une étagéhmdologiqueG 9 bdtabon
GH OfLQ\YW gexaP pté3antée dans le chapitre 1ll, et une étape de validhtion

guestionnairelont les résultats seront présarténs lechapitre V.

A) Elaborer un questionnaire en francais de mesure des attitudes des travailleurs vis

aYLV GT1XQ URERW VRFLDO IDFWHXphMIrGIDFFHSWDWLRQ
x De facteurs psychologiques positifs inspirésTdt.M. OTXWLOLWp SHUoXH
lafaFLOLWp GIXVDJH SHUoXH GX URERW VRFLDO 3(2¢
SDU OfXWLOLVDWHXU HW OD FRQILDQFH HQYHUV O

x D WWdsunexqGestion ddfLOQWHQWLRQ GIXVDJH ,8
x '"HIDFWHXUV SRWHQWLHOV GH UHMHWpogitesOD PHYV
(échelle inverséelsH OTXWLOLVDWHXU IDFH DNVABBERW VRF

B) Valider la structure factorielle des construits étudiés.

C) Estimer la fidélité GH O L Q Vdensixt@rideldntérne &délité temporelle (Test /

Retest) desouséchelles construites.
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TROISIEME CHAPITRE . METHODOLOGIE .
ETUDE EXPLORATOIRE: ELABORATION ET
9%/,'$7,21 'Y81 ,167580(17 '( 7<3(
QUESTIONNAIRE

'DQV FH FKDSLWUH PpWKRGRORJLTXH QRXV SUpVHQWHF
GTpWXGH U Hdursaghvens ddnrR oh\second temps par la présentation du terrain et de la
population de recherctable. Nous nous centrons, dans un troisieme temps, sur les principes
et méthods GH FRQVWUXFWLRQ HW GH YDOLGDWLRQ GH OfLQVYV
savoir un questionnaireG 1 p WX 50HW WNOUWs XyGdétsillons également la méthode de

sélection des populations de validation.

Nous présemns et analgons les résultats de ces études de validation en chapitre IV.

1. Type G 9§ p WtXi€vid

Pour rappel, nos travaux étant recentrés@uf p \dex &tiiudes des utilisateurs, futurs
ou actuels, de robots sociaux au trgvaitreobjectifspécifiqueprincipala étédfpODEBUHU HW
validerun questionnaireG fHQ.T XrWH

$YDQW GH GpWDLOOHU QRWUH SURSUH FKRL[ PpWKF
particulier, nousavons recensé dans la problématisation les principaux devis utilisés dans
OfpWXGH GH OfDFFHSW RiwttaRal) NGUH svOdREErR [€¢ \'méthBdedds X [
échantillons et les instruments utilisés, en essayant de repérer les plus exemplaires. Nous avons
identifié les lacunes méthodologiques et les pistes a valeur ajoutée pour notre reelianthe,
de nous positionner sur le devis méthodologique retenugette recherche exploratoire située
GDQV OH FDGUH GYXQH DFWLYLWp(tieeBHVVLRQQHOOH GX V

Le devis méthodologiqupour notre étude empiriquoourrait se résumer sous le format

du tableau 8.
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Tableau8: Synthese descriptive du devis méthodologique retenu

Etude exploratoire a visée descriptive

TYPE DE
METHODE Méthode quantitative, avec un devis instrumerékordion et
YDOLGDWLRQ G9XQ TXHVWLRQQDLUH
POPULATION CIBLE
Salariés du secteur tertiaire
POPULATION POPULATION DE VALIDATION
ETUDIEE ) : o
Ensemble des salariés (consultants, chefs de projets, ingé
SpGDJRJLTXHV SHUVRQQHO DGPLQL
francais de conseil eraccompagnement des transformatic
(environ400 personnes).
:l\IOSJRRli'\E/IENT 4XHVWLRQQDL Utéms@&fusd QU TXAM. HIU +échelle
GIDQ[LpWp W NRARGRDRIiley ddapté et valids
NEUSE DISS (contenu)en langudrancaise (objectif spécifique A)
DONNEES guarane ) peciique /).
Procédure de traitement des données (via le logiciel SPSS):
X (Objectif spécifigue B) Analyse factorielle
exploratoire
X (Objectif spécifiqueC) Estimationdela fidélité du
guestionnaire:
METHODE 9 Evaluation de la ansistance internales
"1$1$/<6(

souséchellesDYHF OY$0OSKD GH &U
9 Estimation de la fidélitdéemporelle [Test ,

DES DONNEES

Retest via le Coefficient de Pearsofanalysede
corrélation bilatéraletl U t2), puis via le
Coefficient IntraClasse [CC) avecsonintervalle
de confiance

Nous allons détailler ces étapes méthodologiques dans la section 3 de ce chapitre.
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2. Terrain de recherche et populaticble

'‘DQV OYRSWLTXH GH U HRdielLtes, Kotre pbpBIStior diibe\Wnalé idsy
FRP SRV dttesGehDentreprise ou institution publique (secteur tertiaire), a former a
OYXWLOLVDWLRQ GH URERWYV VRFLDX[ KXPDQRwWGHV DX WU

compétences.

2.1 Zoomsur le secteur tertiaire

Ainsi, avec un terrain de recherche potentiel se présentant dans les métiers du conseil et

services aux entreprises (études et ingénierie), développons ce que recouvre le secteur tertiaire.

/T, QVWLWXW 1DWLR QD Oes@tude3 IEcdndnigues \(I\IN.SEXD, ddi
collecte, produitDQDO\VH HW GLIIXVH GHV LQIRUPDWLRQV VXU Of
présente le secteur tertiaire commde«fait défini par complémentarité avec les activités
agricoles et industrielfe(secteurs primaire et secondairéf.»
Il se décompose en:
X «Tertiaire principalement non marchand (administration publique,
enseignement, santé humaine, action socia(did.);
X «Tertiaire principalement marchand (commerce, transpodstivités
financieres, services rendus aux entreprises, services rendus aux particuliers,

hébergementestauration, immobilier, informatiecommunication) (Ibid.).

Ce secteur tertiaire, et plus particulierement le conseite terrain de validatiorala
SDUWLFXODULWp FRQWUDLUHPHQW j OLQGXVWULH PDQ X
services. lIs sont centrés sur une production dite intellectuelle (la Fédération francaiseéSyntec
VH SUpVHQWH GIDLOOHXUV FRPPHWHHIORNXS@EHNES @ IRG XURI\W [
UHODWLRQ FOLHQW PDLV DYHF XQ WDX[ GH PDUJH SOXV UtF

&HFL VIDYqQUH rWUH OfXQH GHV SUREOpPPDWLTXHV SRX
secteur majoritaire sur la surface du globe au ®sk@cle.Minguet, Coste et Perez (1995)
situedt OfpFRQRPLH GHV VHUYLFHV j OTLQWpULHXY L&DHQ LFHKUDLPH

109 |nstitut National de la @tistique et de&tudesEconomiques (I.N.S.E.E.). 284-2018.Définitions, méthodes
et qualité: secteur tertiairghitps://www.insee.fr/fr/metadonnees/definition/c1384/
Uqhttp://www.syntec.frfvoir aussi plus en détdilttps://www.syntedngenierie.fr}.
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GX WHUWLDLUH VX&) LLfidiX ¢dbntpifeidré Dricéttelcdnfigurationse présente

au contrairede O T L Q GoXi \eWwblddt ldst venu en soutisBfDFWLYLWpV PDQXHOOH
chaines de productipen générafatigantes ou difficiles physiqguement, voidangereuses

/I YDFFHSWDELOLWp GX URERW GDQV FH FDV QH IDLW SDV Wt
A contrarig « le conseil est « @n stockable, non transportable, plutét immatériel, repose sur

la proximité consultant client, implique de plus en pldiséquemment un process(lbid.,

p.16).LH SURGXLW GT1XQH DFWL ¥bikg pacerhent Wisibtel &t idantitiabl®v G R Q F
TXIXQ REMHW S UR GrXiusideleD P XXN\QH DWW IHYW. V0D YDOHXU DMR X\

contexteestmoins évidente.

De plus, il est a noter gueschefs de projets ebnsultants qui forment la majorité des
salariés decette catégorie de métiemnt comme mission de vendre leurs services aux
entreprises et organisationis peuvent éprouver une difiXOWp | Dasage8aVHU OF
technologies atobots pour les secondéertains onta croyance que cefessquede minimise
la valeur ajoutée de leur propre prestation intellectueflf HVW SRXUTXRL LO QR
important de nous pencher sur la psychologie individuelle et donc les attitudes de ces
utilisateurs potentiels de robots social kR XU ELHQ FRPSUHQGUH OH SURFF
Of°XYUH

2.2 Caractéristiques de la populatids fudév
Pour cette étud@ous avons transmis le questionnaire Q. AR]SWR XV OHV VDODUL|

cabinet francais de conseil en accompagnement des transformations, plecimedre
populationcible en termes de caractéristiques socioprofessionnelles et #eMy@G I DFWLY LW
professionnelles. Cette premieére phase de recueil de données, approuvéeCpaitée
GIpWKLTXH GH OD UHFKHUFKH &e5 HQ eGXFDWLRQ HW
SherbrookeV{HVW GpURXOpH GX D X VHSWHPEUH

Au total, 206 répondants sur une population tétalde 400 personnes environ, soit la
moitié, ont participé a cette étape de la recherche, aprés nous avoir donné leur consentement

écrit en amont du formulaire en ligidé La participationV  H V \&urll® s #u volontariat &

U1 (IIHFWLI JOREDO GT1XQ SHX PRLQV GH SHUVRQQHYVY j FHWWH SpUL]
Ressources Humaines de cette société.

112 y/oir formulaire de consentement (anneXg informatisé et embarqué dans le questionnaire en Ggpuale

Form (en annexé&s).
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OD VXLWH GYXQH FRfdX€ddupafficRe® SOV OHV ORFDX[ j OfH
des salariés de la compagni D YHF OY{DFFRUG GH OD 'LUHFWLRQ GH OD
+XPDLQHYV HW OYDSSXL HQ dirReP\NPaxk&ibd-/ovrinRigcaBa®uelfued. U H
relances collectives ont été opéresle réseau social interne, avant la date butoir annonceée,
DILQ GIDWWHLQGUH XQ QRPE20M GH UpSRQGDQWY VXSpULH?

Contrairement aux recommandations académiques de Kothari (2004), notre échantillon
ne permettra pas de généralisatio® VIDJIJLW GTXQ pFKDQWKSORW &GHKER
population qui nous était accessifegui répondait a nos critéreS 1 L Q F (pidfedsRrels
en activité du secteur tertiaire des servicag)e nous avons pu controler selon les
recommandationsle Gauthier(2009). Notre préoccupation premiere a été de récoltenun

suffisant pour effectuer les A.F.E. et sur un échiantihomogene.

Une fois rotre population de validatiadentifiée, nous pouvons passer ailésentation
GH QRWUH PpWKRGH GfpODERUDWALARQIBINStEXHVWLRQQDLUH

113 AnnexeC.

143DU RSSRVLWLRQ j XQ pFKDQWLOORQ PpPWRXW YHQDQWTY TXL DXUDLW
sur des réseaux sociaux professionnels, mais moins maitrisé en termes de criteres CSP (age, genre, métiers,
expériHQFH ODQJXH SDUOpH«
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3.EODERUDWLRQ GH OfLQVWUXPHQW
guestionnaire

L'exploration de la documentation scientifigue n'a permis d'identifier aucun
guestionnairevalidé en contexte francais comprenant I'ensemble des conglihlés associés

j @cfeptance robotique.

Avant tout recueil de donnée#térieur NnRWUH SUHPLHU WUDYDLO D GRQ
instruments repérés dans la documentation scientifique -€&&tant principalement dangue
anglaise, nous avons da également les traduire ou vérifier leur traduction en langue francaise le
cas échéant, avarde procéder a la validation du questionnaire ainsi constitué
guestionnaire avvereétre en effet, le mode de recueilivilégié pour la mesure des construits

non directement observable$Oppenheim, 1966).

3.10rganisation calendaiet détailsG f p O D E R guestonkae G X
Afin YDOLGHU OH FRQVWUXL Wa fgfife - pr&seviBlesFathpésRER W L -
GpODERBHDAMMR QQ VWU X P H O Woilisafldny/18% détalllet dnS céite section.
Nous avons suivi en cela les recommandations de Vallerand (1989), qui indique:

En se basant sur les travaux et méthodes de rechercheuhlamslle, sept (7)
étapes sont proposées pour la validation tcaltsrelle de questionnaires
psychologiques. Ces étapes sont: (1) la préparation d'une version préliminaire; (2)
1'évaluation et la modification de la version préliminaire; (&duation de la
clarté des questions par des membres de la population eideuth prétest; (4)
1'évaluation de la validité concomitante et de contenu du questionnaire; (5)
1'évaluation de la fidélité tesetest et de la consistance interne de l'instrument; (6)
I'étude de la validité de construit du questionnaire; et (7) I'ésatient de
normes(p. 663)

Nous avons ainsi passé environ un peu plus de six mois sur la constructiotrede
instrumenten langue francaise, de la premiére version (préliminaire) a la version expérimentale
au contenu adapté et validé. La validat@H OTRXWLO QRXV Dettemi 8iakVvV SUqV
pas en temps calendaire continu/H UHFXHLO GH GRQ Qaukphagefafivdy GpUR X
fiabiliser au maximunte Q.A.R.S? pour un usage terrain efficiehtes analyses de ces études

sont présenté&eau chapitre IV et discutées au chapitre V.
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Figure26 (Répartition dans le tempiela méthode de construction et validation du Q.A.R.S.

Dans sa version préliminaire expérimentalemme représenté en annet&k le
guestionnaire débute par une sectloa caractersociodémographiquérersions différentes
entre la version de validation, amendée apres les retours du gestipet la version de test de

la fidélité temporelle).

EnpluV GHV UXEULTXHV FODVVLTXHV VXU OfkJH OH JHQU
type deresponsabilitédu répondant, nousvonsinséré une série de questions visadeatifier
le type detechnologiesnumériquesiéja connuesle celuici et pratiqées dans son cadre de
travail. Nous nous sommes en cela inspirée des questions du Barometre Digitakl
Workplace(édition 2019 PHQp SDU OH FDELQHW GH FRQVHLO -XOKI

115 Julhiet Sterwen. (2019ttps://www.julhietsterwen.com/barometigital-workplace2019] téléconsulté en
avril 2019.
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sondageRFOP. Nous avons enfin listé desX Y Unitekhationalesle fiction cinématographiques

ou séries audiovisuellegii ont pu marger le répondant

Le Q.A.R.S? se découpe ensuite en qedblocs thématiquegue nous allons détailler
YLVDQW j PHVXUHU FKDFXQ GHV FRQVWUXLWYV j pWXGLHU
(méthodologique) de cette thésghaque section débute par des consigras remplir le
questionnaire SD U H [ HFG @haqueuaffirmation, indiquez votre degré d'accord a partir
GYXQH pFKHOOH DOODQW GH 7RWDOHPHQWeteeastpVDFFR L
illustrée par des imageswu besoin pour guider le répondaBHUFHSWLRQ GYXQ URER)
compter de la sectioB.1, le robotPEPPERdécrit récemmenestdonné comme support de

référence pour visualiser un robot sociglisableen situation de travail.

3.1.1 Sections 2L et 2.2

Le premier bloc concerne les sections 2.1 et 2.2 du questiorigaestions S2.1.1 a
S.2.2.23).Comme présenté dans le cadre conceptiiel de construire notrguestionnaire
Q.A.R.S® nous sommesV R X W @B duRueSionnaird .A.M.de Davis {989) dans sa
version originale en anglais, que nous avons traduite en francdise XV OdBpteRaQeY
destermesspécifiqguesau robot social (a la place du mot génériqusgstent] TNous avons
inclus ensuitdes deuxconstruits deplaisir percu etleconfiance en la machipproposé dans
le ALMEREModel de Heerink Krése, Everst al. (2010)tel que détaillé dans le tablean

annexeD.

'DQV OD YHUVLRQ HQ OLJQH SRXU OHV UpSRQGDQWV O
ne pas repérer les construits mesurés, en alternatgrnesG | XWLOLWp HW XWLOLVDEL

Les variables sont donc réparties sous 4 facteurs attendus aGettmsouschelle est
ainsiconstitiee de23 variables ordinales, diems(tableau 10)avec des modalités de réponse
de type Likert & 7 modalités: de totalement en désaccord [1] a totalement en accdlous]).
tenons a préciser queuyr les populatios d §dultes qui posseédent les capacités cognitives pour
GLVWLQJXHU OHV QLYHDX[ OH IRUPDW | PRGDOLWpPV SHUF
réponses comparativement au format a 5 modalités (Weng, 2004).

La pratique courante consiste pour leglalités a plus de 5 niveaux a indiquer les mots
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DX[ H[WUpPLWpPV HW j QIXWLOLVHU EXEbhSdnse @é&CAESUHY H
recommandations de Krosnick (1999), nous avons nommé chacune des 7 modalités afin
GIDXJPHQWHU OD FO [tdbeap9)GaxonéitaWwallfkd-aR ld @delité de nos

échelles.

Tableawo: Libellé des7 modalités de réponse de type Likert (sections 2.1, 2.2, 2.4, 3)

= =29 = -
c BT | 3B 58 5T - D
£ 3 28 E O g E 3 o= £ 3
c O (&] O © G)o (O O
() o] et > et O (&)
Lo w® S« ” 3 S o o 8
© ) S 0 (CRN) Q () S5 O g
= -\ (@] prd (@] — @© +=
5 O T o S S a ° &
1 2 3 4 5 6 7

'H VXUFURVW O9YDXJPHQWDWLRQ GX QRPEUH GH PRGL
Cronbach et les coefficients tastest (Weng, 2004).

3.1.2 Section 2.3

En complément dir.A.M, le deuxiéme bloc concerne la section 2.3 du questionnaire
Q.A.R.S® (questions S2.3.1 a S2.3.10) directement adapté&atispeed Questionnaire
(Bartnecket al, 2009). Ce bloc estFRPSRVp GH SDLUHV GIDGMHFWLIV SOI
GITXQH pFHnig @ieauxiH @ TR LEL ihttd@idtes par la consigng¥euillez noter vos
impressions au sujet du robot sur les échellagessoud. Nous proposonssept niveauxde
cotationpournotre partafin degarder une cohérende modalités de répons&sXU OTHQVHPEQ
de notre instrument

Nous avongetenu uniqguemerges construitsGIDJUpDELOLWp HW GILQWHO
robot Lesdeux autre IDFWHXUV OLpV | O/ BodtSrbitdsHgar-Iel ci®ok\des T X H
LOOXVWUDWLRQV GH URERW GDQV OYLQVWUXPHQW RX |j
O TH[ S p UL PCGt@la¢eDdmpBrigpar conséquerttO variables ordinalesinexeD) sous
forme G T XQH pF K H @énkett@niiau repondant de coter ses impressions par rapport au
URERW VRFLDO VXU OD EDVH GTDGMHFWLIV Séplpeant WpV SD
plaisant».
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3.1.3 Section 2.4
Dansle bloc 3 section 2.4 du questionnaire (gtiens S2.4.1 a S2.4.,l2nous avons
repris destems SRUWDQW VXU O TIUY @GbrQarpbur @T.& M XnbsJddmmes
repartie des questions originales en angiisAimere Modelgue nous avons traduites en
francaise. Nous les avoagaptées également avec des termes spécifiques au robot social (a la
place du mot génériquesystent)Nous avonsomplée cette section avec quelques questions
additionnellesjy OTDL@GRWAIHH FRPLWp GTH[SHUWYV

Ce bloccomporte 12 variables ordinalemexeD), avec une modalité de réporge
type Likert a 7 modalités: de totalement en désaccord [1] a totalement en accoedGlipées
HQ WKpRULH VRXV XQ VHXO IDFWHXU OH FRQVWUXLW GYfLQ

3.1.4 Section 3

EnfLQ FHV pFKHOOHV RQW pWp pJDOHPHQW FRPSOpWpH
O 1 p F KGHI@OWMMN IAVR S5 Bhwersion anglaise ddBlomurg Kanda et Suzuki (20068,
2017 et Tsui, Desai, Yanco, Cramet Kemper (2010) 1 R XV O fabaptRe®partir de la
version francaise de Lombard et Diff2015). Cette traduction en francais nous avait semblé
sujette a certaines reformulations, que nous proposons@dhic Q \i¢ipdw dieQ.A.R.SC.
Précisons que nous avons mené cette adaptation en concetrtatieavec les Professeurs
Nomura et KQGD OHV FRQFHSWHXUV GfXQH SDUW HW DYHF
SUpFpGHQW WUDGXFWHXU HQ IUDQoDLV GIDXWUH SDUW

Ce bloc4 du questionnaire (questions S3.1 a S384rde OH FRQVWUXLW GTL
robotique avectrois soussectiong14itemsj O 1 R Uihsplrésie Nomurat al.(lbid.) : S1
pNlegative Attitudes toward Interaction with RobH®% 6Negative Attitudes towarthe
Social Influence oRobotsT § $BWiNegative Attitudes towar&Emotional Interaction with
RobotsT. 1

De plus, atdela dela nouvelle traductioen frangais, ousleur avonsajoutétoute une
soussectionsurOD QRWLRQ GTDQI[LpW p questibrrs@ddiionRellesTiortulBes HF G H \

116N.A.R.S: Negative Attited regarding Robots ScaleWUDG XLWH SDU pFKHOOH GTDWWLWXGHYV
117 Sur les conseils de Picarra, GigBicarra, Giger, Pochwatket Gongalveg2015) TXL VILQVSLUHQW D X\
Nomuraet al. (2004, 2006) pour leur adaptation portugaledaN.A.R.S.
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avecOTDSSXL GH QaRWwrkl EBe drieMopomporteainsiau tota) avant validation
factorielle,34 questions gnnexeD), avec modalités de réponse de type Likert & 7 modalités:

de totalement en désaccord [1] & totalement en accord [7]).

Pour cloturerchacun des blocde la version de validatiode notre questionnairge
termine par des questions ouvertdsV SDFH OLEUH G Y pF UL ¥iXdékeddalirTXHOT X
les retours, du grougtest en particulier, sur la facilité @lifficulté a répondre autemset les
éventuelles suggestions de reformulation par les particidaats cette version préliminaire,
le questionnaire derminepar une derniére question ouvegspace deerbatimnon limité en
taille) aux répondanttesteurs« "f{DXWUHV FRPPHQWDLUHV"

Nous avons également pris un temps pour nommer notre questionnaire et tester la
lisibilité etla VRQRULWpP GH GLIIpUHQWY DFURQ\PHV HQ IUDQoDLV
SOXV GH VLIJQLILFDWLRQ QpJDWLY H clipsWstidRiBiguiekR QUQ RW p H
LGLRPHV« 1RXV DYRQV 3DRIRHH (poRESchetc GRBHWWh WXGEY HW G
envers les Robots Humanoijlgsii ne pygonnait{ flas de facon fluide en francal3e plus, ce
libellé integre la notion de robots humanoideé®p spécifique par rapport autems du
questionnaireconstruit au sujet des robots sociaux en gén8lalis avongar conséquent
retenuO TLQW.AW.SSODHR XU 4 XHV W LR Q (z&des/RobGy Sdeiads W D

3.2Exemples de robots sociaux utilisables pour la recherbiogx du

robotPEPPERcomme illustration principaldu questionnaire
Commeprésenté dans dechapitres | et 1, un ensemble de réflexions et questions
éthiques soutendent les travaux des chercheurs et des concepteurs en robotique, sociale en

particulier, au vu des interactions attendues avec les humains.

Nous avons donc vedlla identifier et retenir le type de robot répondant a des critéres
éthiquesby design afin de ne pas interférer dans notre étude avec des éléments susceptibles
GYDIIHFWHU QpJDWLYHP H QWilisatelxs deHdbGHS B URQYVVGRY QHRW
aSSOLFDWLYHV HW G fdr&avibnd vibDaWwrhdi@hoishdd tdavdiller@Qvele robot

118 Ce questionnaire pourra facilement se traduire, dans sa version compléte finale, en anglais (pour une validation
ultérieure dans cette langue) &R.A.Qpour Social Robot Acceptance Questionnaire
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socialhumanoidePEPPER?®, concgu et construit par la société frafjaponaisesSOFTBANK
ROBOTICSen photo ecapres sur la figure72 qui répond a ces critese

Figure27 (Démonstratiordu robotPEPPER- photographie personneldJSpring2019)

Lors de cette conférence en mars 2019, Cyril Maitrejean de la sbltétdang a
présentée roootPEPPERHQ H[HPSOH GH VLWXDWLRQ GH IRUPDWLRQ ¢
PRGXOH GH GpWHFWLRQ GH OfDWWHQWLI®Q QLYHDX GYHQJ

ConcretementPEPPERse présente physiguement comme une plateforme robotique
mesurant 1m20 et pesant 30kg. Il est doté de 3 cam&&8 QW XQH DX PLOLHX GX ppu
DPSOLILFDWHXUV GH VRQ VH WURXYHQW GDQV VHV pHpRUHL:

lui permet une autonome électrique de 8 a 12h selon les fonctionnalités mobilisées.

18 Voir certificat de conformité européne de construction en anndxe
129 https://www.youtube.com/watch?v=s6g6Yss Bttps://www.youtube.com/watch?v=cZB1dky8k |
0&list=PLpRZL4StSVpOjFol20tCkU76rgCSaPfQ&index=3(vidéos téléconsultables en mars 2019).
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Il se déplace en roulant, de préférence sur une surfacé®Planef XQH GH \estV OLPLYV
sa faible vitesse de déplacement, a savoir 1,2 km/h. Il ne peut pas monter unreésoéiee
prendre un ascenseen autonomigcar ses mains ne sont pas équipées pour la motricité fine
que lui demanderdi¢ gesteG{DSSX\HU VXU OH ERXWRQ GfpWDJH ,0 QH
XQ FOLHQW RX XQ FROODER U D Wrepxde paHedevhple QmaisQiidtitteO R F X W
LQGLTXHU OD GLUHFWLRQ j SUHQGUH DYHF VD PDLQ DIILI
SUpYHQLU OfLQWHUORFXWHXU GX YLVLWHXUWSDU PHVVDJH!

Tel que mentionné, les mains BEPPERnNe lui permettent pas de préhension. Elles
VRQW GHVWLQpPHYV j rWUH XQ FR P-$bq,RH@Wgran uteposVéeH UD F V
KXPDQRwGH FHQVpH HQJDJHU HW IDYRULVHU OH GLDORJXH
FH W\SH GHHURERSWOEIXRQUQH GYLQIRUPDWLRQ LQWHUDFWLY

,O HVW pTXLSp GIXQ V\VWqPH GH UHFRQQDLVVDQFH G
WUDYDLO GIDSSUHQWLVVDJH PDFKLQH TXL SHXW rWUH DV
synthese vocale. Cependant, ilmmend pas en compte pour l'instant le sentiment des personnes

Il ne sait pas reconnaitre les émotions humaines.

Enfin, relevons une derniere particularité voulue par les conceptel®ERIRER ce
URERW QfHVW SDV JHQUp 7DQW VD YRL[ TXHLYPRQeStK\VLTXF
partie intégrante drobot et elle ne cherche pas a se faire confondretavbomainEle Q fHV W
volontairement nféminine ni masculine, mais un peu enfantine et robotikést amusant de
FRQVWDWHU TXH GDQV OHV FDV GI{XVDJH OHV XWLOLVDWLE

méme un autre prénoadapté a leur activité

En général, les développeurs, partenaires du constri@bdilmank Robotigont pour
mission dgorogrammerXQH DSSOLFDWLRQ SDU XVDJH VRXKDLWp SDU
une mission./ § D Q QMH{résente d solution «Flex worker» GHpomand?? en exemple
GIDSSOLFDWLRQ GLVSRQLEOH GDQV OHMW ®igp WW HSR/X G HX\RH.U Y

121 5 Q R W Hdoit Tatthdraphier son environnement au préalable, sur environ 10m2, avant de pouvoir étre mis
HQ VHUYLFH GDQV XQ HVSDFH GYDFFXHLO SDU H[HPSOH

122 Dont nous pensions nous inspirer pour notre étude de terrain, malheureusement inaccessible avec la pandémie
Covid-19 et confinements successifs en France, avec forte recommandation de télétravail dans les métiers
tertiaires.
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avons conserveé le robBEPPERcomme illustration principale de nos études de validation de

questionnaire afin que les répondants puissent se projeter un minimum sur des usages concrets.

3.3Méthodologie de validation du questionnaire: validation de contenu
Comme le souligne régulierer@@W O 1 $%& )abfeabilité des instruments mobilisés,
FITHVW FH TXL SHUPHW GH FUpGLELOLVHU OD GLIIXVLRQ
praticiens. Et«la validation a priori des outils utiks est une condition essentielle a leur
utilisation en contexte réel de recherche. Cette validation est d'autant plus importante lorsque

les outils sont composés d'échelles de mes@&renon2007, p.116).

Ainsi telquenous le présentee chercheytes questionnaires d'enquéte se doivent d'étre
validesa priori, c'esta-dire avant leur utilisation aupres de la population cibleous rappelle
TX9Yj FH\WMWielrs E@pes de validation stetommandéegsar Bouchard (2000), Mulaik
(1972), Pedhar et PedhazuBchmelkin (1991) et Thompson (2004) commencer par la

validation de contenu.

3.3.1 Etapede traduction inversg@u réto-traduction)
Cette étape de relecturedetvérificationde nos propres traductioa®té confiée a une
collegue experte en psychométri€ette experte est OYDLVH W D Q \@nde¥#atieD ODQJ>
britannique)qu T D Yié$ Eonceptpsychométriquestudiés et les objectide validationG X Q
tel questionnaireUn deuxieme collégue ameéricain a été sollicité poufroater leurs points
GH YXH PDLV LO QYD SDV SX VH OLEpUHU VXU OD SpULRGH

/IH FRPLWp GTH[SptésWMW GPPUOWHRIL DY HF Odgiettifiga&/ XUH H\
anglophonea pu toutefois effectuer une relectwwe@mplémentairentégrant cette question
GIDGDSWDWLRQRPWRPRHWWLDSH qV CADPMRXW GH QRXYHDX]

123 Association Canadienne Francophone pour Faire Avancer les Savoirs (ACFAS).
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332 &RPLWp GIH[SHUWYV

SRXOLJQRQV TXYIDYDQW GYfrWUH DGPLQLVWUpH OD YHU
ét revué”® HW FRPPHQWpPH SDU XQWRRKMMRNXW G MHORQWONDSSURF
(1989).Ce comitépluridisciplinaireétait composé&le 12 personnesnotre équipe de Direction
GH WKgVH GH SURIHVVHXUV G 1 Xedci¥ndas Vilnvilipes eDdod{alsvep V' G
G 1 D X9peoialistesen URERWLTXH LQIRUPDWLTXH , eG&ififIBHHUWYV H
consultants en accompagnement des tramsfbons numériques et organisationnelles

(représentant un petit échantillon de notre population cible)

Apres la vérification des traductiongidacktranslatiorf]) %t le traitement des retours du
FRPLWp G H][ Bammbs(\Wrsio WORD)Hejuestionnaireeasuiteété saisi sousoogle
Form afin de pouvoir étre administré au grottpst, puis a la population de validation tel
TXTLOOXVWUp SUpdne GeHdnipsled igueRU OD OL

3.3.3 Retours dipré-testdu questionnaire

Dans le cadre deetteprocédure de validatiotie contentil a été égalememtécessaire
d ®talonner legtemssur un groupeest(no = 21 répondantsproche de notre populati@ible

et denotre échantillon de validatiqiGauthier, 200).

Au-dela decommettaires etsuggestionsur la formulation des questions, les retours
du groupeWHVW QRXV RQW SHUPLV GYIDPpOLRUHU OYHUJRQRF
découpage en sections plus courtes, tant pour la version Internet pour ordinatquuarque
O 1D GDSWDW L R @matghdnésp\rals Ds@aus@tincitéeaussia préciger la qualité
des consignesivec notammenine définition plus détaillé® du robot social au début de la
section 2

8Q URERW GLW ppuVRFLDOTY HVW XQ URERW GHVWLQp
sansnécessairement de spécialité particuliere (contrairement a un robot

industriel ou médical). Pouvant parler, regarder, se déplacer, se
FRQQHFWHU j GHV ORJLFLHOV XWLOLMpYVY SDU OYKXPL
HVW HQ PHVXUH GfpYROXH bhe@d® JueOdds/ PrPHV HQY|
humains, par exemple leur lieu de travdlilpeut se présenter sous

différentes formes: mécanique, animale, ou méme de forme similaire a

OTKXPDLQ DQGURwGH VL WUqV UHVVHPEODQW >
KXPDQRwWGH VL RQ GpWEFXVHH ERBHEXIQHLO, UIDHUW SO

124 S0us logicieWWORD
125 Définition personnelleaprise égaleméren introduction de cette thése.
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ou moins autonome selon le niveau.Al'l(intelligence artificielle)
embarquée dans ses logicielans cette étude, nous nous
concentrerons sur les robots humanoides ou partiellement humanoides
FRPPH GDQV O TH|[¢taPs8 @plagaXtlsuxriulettes et non sur
des pieds)(annexes)

6XU OH IRQG QRXV QYDYRQV SUHVTXH SDV WRXFKp j
certainsverbatimseront repris dans la discussion), a part une harmonigaionmaticaleles
temps Nous confirmons que chacun des construits que nous souhaitons étudier est bien
questionné par un minimum deitéms (De Vellis, 2003)dans la versiorle validation du
Q.AR.S°.

La duréemoyenne dpassatiorestimée par le grougest du questionnaire de \ddiion
se situe autour d&) minutes(au lieu des 30 minuteSUHVVHQWLHYV SDU n@gmMeFRPLWQp
si jugée trop longue par certains répondart®k XV O 1D Y Re&X¥nsVISspdohsidnes de

passatiordu Q.A.R.S° et dans les affiches de recrutement de la population de validation.

3.4Phasale validatiorfactoriellede type exploratoire
/I TREMHRFMHVEWH WKqgVH HVW G Ddels R\ WkhEXiEs de®@ VW U X P |
utilisateursde robots,afin de pouvoir mener des recherches ultérieures pertinentes quant a
O 1 D Frieéti83/ndbots sociaux en milieu de travail.

Dans la mesure ou nousams ajouté degemsaux échelles que nous avons intégrées
HW WUDGXLWHYV GDQV QRWUH TXHVWLRQQDLUH QRXV QRX)
IDFWRULHOOH FRQILUPDWRLUH d3plNoY OnS SdalyJexfactodidled/ 1R X\
exploratoire (A.F.E. ouE.F.A. en anglais), afin de vérifier la validité structurelle du
guestionnaire Plus concrétement, nous cherchansérifier que lestemspeuvent bien se
regrouper pathémes(covariances)Anderson et Gerbg (18B8) préconisent de procéder
GIDERUG SDU OD GpWHUPLQDWLRQ GH OD VWUXFWXUH GHV
DXSUqV GTXQ SUHPLHU pFKDQWLOORQ HW GH SRXUVXLYUH
DMXVWHU OD VWldecend echaHtilbriXdsstingts dGremier.

Cette méthode va nous permettre de déterminer finement si chaque question est valide
GIXQHHIWM YW GIDXWUH SDUW QRXV SRXYRQV OHV UHJURXSI
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(2005), «'analyse factorielléente de donner un sommaire des patrons de corrélations entre les
variables» (p. 1).Ferguson e€Cox (1993) noudlJ DSSHOOHQW TXH OH SURFHVVXYV
exploratoire se compléte en trois étampse nous allons appliquet dont nous présenter®

les résultats dans le chapitre IVOHV YpULILFDWLRQV SUpDQDO\WVH OfH]

rotation.

$XVVL DILQ GftHuQtuMid QuesSibhbaireau niveau des construits mesurés
206 questionnaires individuels exploitables ont été recuedlisplus du grouptest,ce qui
répond bien au minimum de 100 & 200 répondants recommandés par Kline (1986). Ce critere
est le plus important selon Guadagnoli et Velicer (19B@sauteurs comme likie (1986)
indiquent que méme umn G H SHUVRQQHYV SHXW SDUIRLV VIDYpUHU \

La base de données est par conséquent constituée de ces 206 réponses aux questions
(extraites duGoogleFormsous sortie Excglqui vont étre traitées dateschapitrelV suivant.
Nous avons également pris soin de convertir toutes les données nominales, de la section
données sociodémographiques, en chifflidous avons résumé ces recodages dans le
tableaulO.

Tablea 10: Légendeecodage des données nominales sociodémographiques

uH-H QH

souhaite pag

OH SUp Femme Homme

[NSP]

R . Bac+5
Ni College CAP/BEP Baccalauréeat Bac+3/4 | |
et (fin études (Diplomes (équivalent Bac+2 (équivalent (Squivalent
GpWXGH! secondaires) GpWXGHV DEC Québec) Bachelo) Maste) et
professionnelles) audela

Statut Etudiant / Technicien Cadre Cadre | Agentde| . ..
eli=EEllEI sans emploi dirigeant | maitrise
Responsabilité . .. | Chefde | Chargé
exercée Pas de resp| Manager Directeur Associé orojet GIDIID
Amateur de
SF/ Déja
interagi/ pensé Ooul NON

utiliser un
URERW«"

Avant de procéder aux vérifications préanalyse factorielle exploratoire ppétsrons
un premier point de controle/ XU GHX[ FULWQqUHV [H 8dbre dedsjets VW G
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répondants idéalement supérieur a 200. Le second est ldeleasi le ratio di n par variable
est bien supérieur a 1Bd€rguson et Cox, 1993; Hatabriel,da Silva et Bragd, 2019)

3.4.1 Vérifications préanalyse
La vérification des données, préalablement aux analyses factorielles, est une étape
souvent négligée dans les études ou dans leurs présenfladmnsson et Cqx1993) Pourtant,

six caractéristiquedes données, que nous présentorapoessont a examiner

Nous opérons une premiere inspection a partir des histogrammes et/ou des tableaux de
GLVWULEXWLRQ ,0 VYDHRMHIUEELGTREY HGUDNUPPXWHI IOHHWW G
situent entre2 et +2 selon les baremes de Ferguson et Cox (1993), et que les distributions des

variables se présentent sous dissributionsnormales.

Ensuite pourvérifier OfDEV HQFH GeHreRdR Gakidple®(ldeMspu questions
ici), nous avons retenu le seuil tie-5 de Field (2000pour le déterminant de la matridéous
IDLVRQV O YK\SRW Keplinda@GéiXc@rthire fRdeé VidsEy@estions] H [ @ par 1X
redondanceassuméeGH FHUWDLQH \pout hideQal dhaix ywéeittesersion de
validation du questionnair€estemsseront sans doute a surveiller pour suppression éventuelle
j OfLVVXH GH O1% ) (

La mesure de KaisevleyerOlkin (K.M.0O.) est unindicede référence'adéquation de
la solution factorielle. Il indique jusqu'a quel point I'ensemble de variables retenu est un
ensemble cohérent et permet de constituer une ou des mesures adéquates de concepts. Un
K.M.O. élevé indique qu'il existe uneolgtion factorielle statistiquement acceptaljei
représente les relations entre les variafilagand, 2005Bourque, 2016 Nous vérifions le
K.M.O. global pour la mesure de la qualité et précision de I'échantillonnage, avec les criteres
G 1L QW Hrik8ivaptg¢dndjduts selon Durand

Une valeur de KM.O. de moins de .5 est inacceptable
.5 est misérable

.6 est médiocre

.7 est moyenne

.8 est méritoire

.9 est merveilleus€éDurand, 2005p.10)
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Le Test de sphéricité de Bartletit ensuite nous donner eisignificationp inférieure
a 0.001.Le tableau de résultae résume sous la formuderite: (Test de Bartlett score du
Khi2 approximé&ddl), p < 0.001)

Nous regardonalorsl THQVHPE OH G H -i&ayefKIMADUhdividu&sR Bl tous
les coefficients de la diagonale de corrélation-anéigesont biersupérieurs a 6, cela valide

la recommandtion deFerguson et Cox (1993).

Nous considérons enfindgualités de repréentation des variablesicpmmunalitéq))
mais apres extractioii toutes les vérificationpréalablesont bonnes et toutes les variables
VXSPULHXUHV j QRXV SRXYRQV SRXUVXLYUH @®$ ) ( 6L
QRXV OD VXSSULPRQV HW QR XavetiunérioivElld thade @ewetXifatipng U D F W
préanalyse

3.4.2 Extraction et séction des facteurs
(Q FH TXL FRQFHUQH OfH[WUDFWLRQ GHV IDFWHXUV L
Cox (1993) en recommandent six, mais dans cette étude neu®terons que les trois
SULQFLSDOHV LQWpJUpHVY GDQV OH ORJLFLHO GYDQDO\VHYV
X Le Critere de KaisefK1),
X Le 7UDFp GYHIIRQGUHPHQ \8creeteitel VanellG1966) TpERXOLV
x Et 0 1$QDO\V HPADd:BIQO(4IBS).

Si nous les reprenons plus en détail, voici les criteres s¢lgissur lesquelsousnous

baonspour interpréter les résultats.

Pour le Gitéere de Kaise(de base, par défadans SPSS), nouge conseronsque les
valeurs propresupérieurea 1,0 V D prleier® igl® déterminée historiquementlle
nous donne un premier repére. Toutefois, cette méthode compdeeudess Certaindacteurs
présentent degaleurs propres supérieured,anaisneveulent rien dire & fHVW SRXUTXRL
SRXUVXLYRQV OYDQDO\VH DYHF OHV DXWUHV FULWQUHYV

Le Scree testle Cattell pJDOHPHQW DS SHO p, &tdssehwuiif pisqu® TpER X O

visuel avecla représentatiorgraphique degigenvaluegvaleurs propres)Toutefoisil est
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souvent mainterprété Afin TXYfLO VRLW YDOLGH LO IDXW WpditOOHPHQ
fRUPH G {enBbBdE Ia Yentet non pasine simple courbe descendante typigscente a

ski § §ur les valeurpropres ,0 QTHVW GRQF SDV (MiRXMABRXIBuUEBeSOLFDE!
Poulin et Cleaver, 2006

Dans le cas contraireG QRXV UHVWH j XWLOLVHU OTD&kDO\VH SI
G 1 D O-Oekhlde 1 ¥écouverte de facteurs parchaac® LP XODQW GHV GRQQpHV FR
fait le hasadl. Le logiciel géneraléatoirementesmatrices de corrélatiorieéoriquesavecle
méme nombre de sujets et méme nombre de variables, sur lesquelles PRI O\VH 2Q IDI
la moyennales composantes, ce qui génere le hasa@ftne conserve pas ce qui est en
dessousSPSSntegre une syntaxe spécifique pour effectuer sattelationenligne, a laquelle
il faut juste préciser le nombre de données (ici le nombre de répondaetspeatlegnombre
Gtgms étudiés dans le blocNous comparons les valeurs propss notre matrice de

corrélationsaux scores obtenus par simulatsur 1000 échantillons simulés

A OJLVVXH GH FHWWH FRPSDUDLVRQ VL OH QRPEUH GH
deKaLVHU QRXV UHODQORQV XQH LWpUDWLRQ GH OfDQDO\V}
DWWHQGXV SDU OfDQDO\VH SDUDOOQOH GH +RUQ

(W QRXV UHFRPPOI\YHR GW COMPL@QDOVH U SUauw BtpésRdg GHV |
préanalysedéterminant de la matrick,M.O., Test de sphéricité de Bartlett surtout qualités
de représentation6L FHVY GHUQLqQUHV VRQW WRXWHYV VXSpULHXUHYV
avec la rotation de la matrice factorielle. Sinbfiaut supprimer la variable < 0.2 et faire une
nouvelle itération et analyseM XVTXT) REWHQWLRQ G X @rw¢ bxEaztob) X GH FF
entierement supérieures a 0.2W Q TR X E O L R QreduiSdntV le QRIPHEQirés@E
questionnaire, il faut refaire une analyse paralléle de Blarte nombre de variables restantes.

3.4.3 Rotationde la matrice
Afin de trancher eftaciliter la lecture des coefficients de chaquealald, rous utilisons
la rotationVarimaxla plus fréquemment utilisédans SPS®Durand 2005 Fergusoret Cox
1993. Elle maximise les coefficients les plus élevésnaimise les faiblesi. ceux qui ne
sont pas suffisamment corrélés aux facteurs extraits dans la matrigie)cant lefacteurssur

des plan®rthogonaux.
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Pour interpréter les résultats, nous regardoles coefficientsde saturatioyclassés par
taille, sont supérieurs a 0.5,%fis présentent un écastipérieur &.2 avec lesontributionssur
les autres facteurgerguson et Cox (1993) recommandeatleur cotée retenir un seuil de
0.4, quandVelicer, Peacock et Jacks@®82 acceptent méme Q.Blousnous en tiendrons a
0.5 parsouci de qualité et derécisiondans le cadre de cette étudgploratoirecertes mais

partant de blocs de questionnaires existants

Dans la mesur®u nous ne cherchons pas a tout prix a développer un instrument
psychométriqueavec desitems ppurs Y, fmais des échelles consistantégs variables
complexesqui contribuent a plusieurs facteunsais a plusG H GIpFDUW QH VRQW
PDLV SUpVHQW pHGes&arighles@dnbDafjdat®es\at facteur auquel elles contribuent
le plus (bid., p.91).Nousne lesconservongjuesi O 1 p énréJIsirs coefficiestde saturation
est supérieur 8.2. Lesitemscomplexes supprimés sont toutefois lus afin que leur the¢neat

puisse nourriconceptuellemerie libellé des facteurs auxquels ils contribuent.

AOJLVVXH GH OfDQDO\VH GH @is dorsewDriyfRUIS poxrtU FKD T,
lesqueldl sera possible de déterminer les variables qui leur sont assdd@esrésumons en

| L Qanalyisede chaque blolkes variables oitemsretenus pour chaque facteur.

Dans le cas ou déemsne ®nt pas retenus sur un bloc, nousighstourner O T $E.)
sanscesitemset en fixant le nombre de facteudentifiés Nous répétons cette opération
MXVTXT] REW QY HtPriEsavelc &§ scores supérieurs au seuil de 0.5 (et avec un écart

de 0.2)de contribution au facteur aprées rotation.

3.4.4 Sélection finale et labellisation des facteurs
/I TDERXWLVVHPHQW GH OTDQDO\VH IDFWRUkptQeOH H[SC
thématiqueale chaque facteur qui constituera les séatselles du questionnaifgurand, 2008)
Cette interprétation nous guidera pour nommer chacun de ces fa@suienction de la
signification portée par lagemsle composanét en fonction du poids de leursntebutions.
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3.5Estimationde lafidélité du questionnaire

3.5.1 Evaluation de la consistance interne des facteurs (Alpha de
Cronbach)

La consistancinterne!?® permet de mesurer en quoi les sujets répondent de maniére
cohérente autems G XQ TXHVWLRQQDLUH DX WUDYHUV GH GLIIpUHC
le Coefficient de consistance Alpha de Cronbaghdont les bornegariententre 0 et XHair
et al, 2019).1l nous permet de vérifiequelesitemsdu questionnair®.A.R.S°, tels que nous
les avons regroupépar facteurs DSUQqV O fgesprént bien un eonstruit latent
unidimensionneb (Nunnally et Bernstein, 1994Nous nous basons sur $euil minimal
attendu de SRXU FRQVLGQpU etudiéeesHcodsTspaRisnré@eéO dil Nunnally et
Bernstein(lbid. LQGLTXHQW TOX g3t &atisfhisadriHan@lyse exploratoire.

Pour finir, nous vérifions sO 1 D Q D O\ V progopaNiD mé&lleup &h supprimant un
ou plusieurstemsdu bloc La suppression de lguestionestalors envisagés le gain est
significatf HQ EDODQFH DYHF OgBt&sIRUW FRQFHSWXHO

3.5.2 Création et validation des échelles
Une fds les échellesréées dans la baS&S$ nous observongour chacuneGfHQW U H
ellesleurs statistiques descriptiv@ssavoifréquencemoyenneécarttype ainsi que minimum
et maximum Nous terminons paeurs distributiongvisibles aussi suristogramme)s avec les
V F R U&tyméBifet de Kurtosis (aplatissementafin de vérifiersi elles présentent des

distributions normales.

3.5.3 Phase [ H V W LdeDaWdeR&temporelle
La premiere phase de validation de la structure factorielfmtieinstrument a mis en
evidence la nécessité d'effectuer analyse de l&délité (ou stabilitétemporelle {est /retest)
afin decompléter evérifier la fiabilité de notre échell@uteau et Lautrey, 20064air et al,
2019)

12 'O\ D GIDLOOHXUV GpEDWV VXU OH WHUPH XVLWp HQ IUDQoDLV OD
mais les usages issus de la littérature scientifique anglophone sont passés a celle de consistanea interne,
particulier en frangais du Canada.
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Soulignons quesi O L P S D Fpahdéntie Odvidl9 et les mesures de confinement
associésnousa éloign& de notre terrain de recherciial, il nous aaussidonné @fportunité
de complétenos travaux statistiquegrace a lalisponibilité a distance deotrepopulation de

validation?”.

Cette deuxiéme phase de validation a été mentée avwril etmai 20268, aupres de
nouveaux participants issus de la mmepulation de validatioque la premiere étudéfin
de garantir leur anonymat, un format de code d'appariement, entre les deux passations, a été
fourni aux participanté® les 3 premiéres lettres du nom de jeune fille de leur mére, accolé a

leur propre mis de naissance en chiffres (exemple: ARMO09).

Le délaientre les deux passations a été de deux semaines tel que recommandé par Salvia
Ysseldyke et Witme¢2016), pour assurer une cohérence méthodologique entre les chercheurs
et permettre des étudesmparativesCe délaa étéannoné des le départ awparticipants dans
OYDIILFKH GH UHFIWXWHPHQW DQQHI[H

/IfPFKDQWLOORQ SRXU FHWWH @itHiX40 persdnmey/ RrécidotH Y D O
que quatre des participants a la premiére passation n'ont pas fait le retest, méme apres la relance.
lls se sont prévalus de leurs droits de se retirer & tout mbih@&ittsix autres ont commis une
erreur sur leur cod&GfDSSDULHPHQW FH TXL QYD SDV SHUPLV GH
réponses demeurent par conséquent inexploitdfileement, 30éponses ont été éligiblas
traitement statistique qui sera également présenté en résultats au chapitre IV.

Pour cebbjectif devalidationspécifiqueC, nouscalculondes échellesle chaqudloc
thématique du Q.A.R.S.selon les facteursdentifiés GDQV B Nbuy appliguonsge
Coefficientde corrélation dePearsorsur lescoreobtenu au temps versus temp<2 (exemple
PUt1 U PUt2), pour lequel nous attendns un seuilminimum de 0.8 de corrélatiopour
marquer la stabilité dans le temps de it@®s en appuyant sur les travaux [@ené, Casimiro,
Tremblay, Brosseau, Chea, Létourneilya, Stockwellet Bergeron(2011).

27(W DYHF OYDFFRUG HW OH VRXWLHQ GHV 'LULJHDQWY HW GH OD 'LUL
Julhiet Sterwen.

128, QRWHU TXH WHO TXH SUpVHQWDpP DX &RPLWp G pdtiléesTnots &ohsOD UHFK
subi un décalage dans le temps de la phase d'expérimentation terrain: difficulté de recrutement de notre population
cible finale, causée par la crise de la Cel&d

229RLU )RUPXODLUHY GYT,QIRUPDWLRQ H#®J&K. &RQVHQWHPHQW ), & HC
130Tel que précisé dans le formulaire de suivi annuel au C.E.R.S.S. validé le 19/08/2020.
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Ce coefficientcalcule la corrélatiobilatéraleentre lesscores desariables(ici atl vs
a t2), enrechercant OTLQWHQV LW p GIfWreadibn Grickind FekttEds @ariables

guantitatives

Nous complétonse traitemenparun autreindice defidélité temporellele coefficient
de Corrélation Intr&Classe (ICC)e Landers(2015%! toujours dans SPS®lous lisons la
PHVXUH XQLTXH GRXEOpH G RMr@QetlIQGNHUYDOOH GH FRQILDQF

Nous espérons noustrouver dans les bornes supérieures acceptables pour les besoins
de la rechercheavecun intervalle le plus élevé possibé/eir, 2005. Les résultats de ces
étapes de validation, a partir de la validafctoridle (parA.F.E.), et résumées dans la figure
28 (dans la partie gauche du schéma), vont étre présentés dans le chapitre IV a suivre, puis

discutés dans le chapitre V.

4. Ethique dda recherche

Cette étude impliqelle recours a des étres humains, sous la forfiX @dpulation
pour la validation du questionnaifé¢ & fHVW SRXUTXRL QRXV DYRQV GpS
GIDSSUREDWLRQ DXSUQqV GX &RPLWp GCHpoatikr &t Seler@dds OD Ut
6RFLDOHV GH OYT8QLYH UW\les punGels GuatrelbBrltBsRINtHiqu® chargés
d'appliquer la Politique institutionnelle en matiere d'éthique de la recherche avec des étres
humains»*®3): validée le 20 aodt 2019 et renel&e en aolt 2020. Vous trouverez en annexes
(B,JetKk) OYHQVHPEOH GHV IRUPXODLUHYV GYLQIRUPDWLRQ HW

de communication poue recrutement des populatio@nexs C etl).

3https://neoacadeinicom/2011/11/16/computirmtraclasscorrelationsicc-asestimatesof-interrater I
[reliability-in-spss]

2Ft LQLWLDOHPHQW XQH SRSXODWLRQ GIpWXGH WHUUDLQ TXL DXUDLW
pourguoi les formulaires en annexe y font référence.
BYhttps://www.usherbrooke.ca/education/recherche/ethd

Voir aussithttps://www.usherbrooke. ca/qestmer:herche/eth|qusantesecur|te/rec¥huma|ns/ce+educscrsoc
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Par ailleurs, nos travaux de recherche se déroulant sur le territoire frangais, la
réglementatioruropéennde protection des données (R.G.F*H. VIDSSOLTXH pJDOHPH
nous a amenée a ajouter un paragraphe a la fin du formulaire de consenteméant sti
OYDFFHSWDWLRQ GH OD F&Q&ddéhh¥ds dét paQicifddtd telld3 guridid,F K H X
SUpQRP kJH HW SURIHVVLRQ HW OHV PRGDOLWpPV GH VXSS
HOOHV VRXKDLWHQW VH UHWLUWHElU GX SDQHO SHQGDQW RX

Notre approbation éthiqgu@nnexeH) arrivant a échéance en aodt 2019, nous avons
IRUPXOp XQH GHPDQGH GH SURORQJDWLRQ j OfRFFDVLRQ
LQWpJUDQW OfDMRXW GTXQH SKDVH FRPSO mRst)auwRs UH GH

GIXQ pFKDQWLOORQ GH OD PrPH SRSXODWLRQ GH YDOLGDW
validée le 19/08/202pour un an

134 e réglement général sur la protection des données (R.G.P.D.), applicable en Europe dep@is8mai

responsabilise les organismes publics et privés qui traitent leurs dqhtigesiwww.cnil.fr/fr/comprendrée-
[rapdefhttps://www.cnil.fr/fr/lesenjeuxde-2018 2-accompagnelinnovatio
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QUATRIEME CHAPITRE. PRESENTATION ET
ANALYSE DES DONNEES ISSUES DES ETUDES
DE VALIDATION DU Q.A.R.S .©

Commedécrit dans le chapitre Ill, nous présamici les résultats des études de
validationmenées a la suite de la construction de notre questionnaire QA ®u8stionnaire
GI$FFHSWDQFH GHVLERIEREEY figRB2LUPX[XPH OTHQ VidPdEOH GHV
G 1 p O D E& deDvaliddRap que nous avons menées pour élaborer et proposer une version

finale exploitable et validée du Q.A.R°®n langue francaise.

Figure28 (Schéma de synthése de notre méthode de construatienatidation du Q.A.R.S)

Cette validationV { id&raéeen deux phases principaldsa premiére estentrée sur
la validationfactorielle du questionnair¢ou validation de constrjitHQ UpSRQVH |j OYRE]
spécifique de rechercliie Laseconde poetsurl fHVW LP DidéliR@ G OIRQVH ] OTREN
spécifique de recherch€: consistance intern€analysée sur la premiere population de

validation) et fidélitéemporelleétudiéesur une deuxiéme population
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Nous cl6turons ce chapitre par la version finale validée du Q.R.Rv&c lesitems

retenus.

1. Validationde construivia A.F.E.

$ILQ GH SURFpGHU j OTH[WUDFWLRQ GHV IDFW¥#¥XUV QR,;
laPpWKRGH GIH[WUDFWLRQ puIDFWRULVDWLRQ HQ D[HV SULC
a partir du fichier Excel recodé, avec uniqguement les données chiffrées, tel que présenté au
chapitre 11l.Au total, rappelons que 206 répondants ont particiggita étape dia recherche.
Les aractéristiques dia populationde validationsont préentées dans tableaull. Celuici
détaille la répartition decet échantillon de validationS DU W U D Q F Kitirds €lépkehts H W

sociodémographiques.

Tableaull: Répartition de la population de validation € 206)par pourcentages

20-30ans 31-40ans 41-50ans 51-60ans + de 60
37.3% 28.6%4%0 24.76% 7.7%0 ans 1.46%
F: 48.%% H: 49.8% NSPP: 2%

Bac+5et+ (équivalent Master, Diplome ingénieur, Doctorat): 83.5

Cadres: 84% Dirigeants: 11.%
Non: Chef de projet Manager: Directeur /Associé:
Responsabilité Chargé affaires
exercéeé 36.41% 22.3%% 21.8%% 19.42%
M e E 1l anetmoins 2-3ans: 4 7 ans: 8-11lans: 12 ?l?sset
11.6%% 42.2%% 23.7% 8.25% 12 0Tt

(*plusieurs réponses possibles)

Nous obtenons donc une répartition homogéniee lesgenres, niveax GTpWetGHYV
entre ceux exercanugas desesponsabilitédNousavonscorfirmeé avec la Responsable des
Ressources Humainggie cet échantillon est bien représentgtifis de la moitié de la de la

population totale du cabinet)

Enfin, nous pouvons voir dans la figit@la répartition entre les répondants ayant déja

B 9HUVLRQ 6366 XWLOLVpH ,%0 6366 67$7,67,&6 DFFHVVLEOH YLD OH
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étéounonconfrontés a un robotVDQV SUpFLVHU VYLO VIDJIJLWRIXQ URER

Figure29 (Expérience préalable du répondaméc un robgt

Nous observons que cette répartition est assez homogéne avec quasiment 50% dans les
deuxcatégories3RXU FHWWH pWXGH GH YDOLGDWLRQ DXFXQH GF
car il était obligatoire deépondre a chacune des questions (en dehors des éléments de CSP
complémentaires), pour pouvoir passer a la suivante dans le formulaire en ligrdépasse
bien ainsi le seuil de 200 répondants pour tous les blocs. En critere favorable supplémentaire,
le bloc 2 (avec un ratio de 21 sujets par variable) et le bloc 3 (avec 17 sujets en moyenne)

dépassent largement les recommandations de Ferguson et Cox (1993).

Avant dedébutercette analysefactorielle exploratoire (A.F.E.)nousnous sommes
assurésque lesdonnéesrecueillies s'y prétaientbien Nous avons opér@ar statistiques

descriptiveset ce dans chacun des blocs thématiques.

1.1Premier bloc: questions liées alA.M.
Pour mémoire, ceremier blocest constituéle 23 variables ordinaleséctions 2.1 et
2.2, questions S2.1.1 a S.2.2.23egroupées théoriquement sous 4 factdigeux du
TechnologicalAcceptanceModel pglassiqud], fidditionn&é de 2 autres)

136 Ce que les répondants ont précisé dans lexrtzatima la sousjuestion suignte portant sur les circonstances
de cette interactiorc{. annexeG pourla version compléte du questionnaire Q.A.R &usGoogle Forn).
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Aprés une premiére inspection visuelle des distributions des variables (a partir d
KLVWRJUDPPHY HW GH OHXUV VWDWLVWLTXHY GHVFULSWL
qui se situent entre et +2), nous avons constaté que les distributior22dke ces variables
sur 23se présentent sous des allures normales selon les baremes de Ferguson et Cox (1993).
Une seuldla questior5220Q22) a uncoefficient Gf{DSODWLVVHPHQW VXSpULHXU
dans les balise#liid.) de moins de 25% des variables.

1.1.1 Vérifications préanalyse
Ici le déterminant globale la matrice de corrélati@st del.02E-7, ce qui peut sembler
un peu bas au regard du seuillde05 recommandé par Field (200@ette observation est
logique ici étant donné que certaintemsde cette version de validatisont redondants
LYREMHFWLI GH FHWWH DQDO\Vainde YRIXM R Y/ W/ DN QWWK § DUHLV/P HC
GH FH WUDYDLO GYH[SORUDWLRAQ

/1L Q G LKaider®™elyerOlkin (K.M.O.) globalrejoint ici largementavecune valeur
de0.904,le seuilqualifié G T H [ Ftla pe@iitl®de 0.@Durand 2006). CeciYDOLGH OYDGpTXD
de OfpFKDQWLOORQQDJOTHYLBRIRXY GRQIDBERALW) &K FKDTX|

facteurs

/I THQVHPEOH G HntiniagdddtVitésLIdei avec tous les coefficientslale
diagonale decorrélation antimage supérieurs a&) ce qui estréssupérieur au seuil de®
recommandé pdferguson et Cox (1993)lous pouvons ainsic@ VLGpUHU TXH OfpFKDQ'

est adéquat sur chacune des variablelgl (®. individuels).

Le Test de Bartlett est concluant et nous permet de rejeter I'hypotheseseldle
laquelle toutes les corrélations entre les variables seraient égales a zéro (Test de Bartlett =
3162.895253), p< /ID PDWULFH QYHVW GRQF SDV XQH PDWULF

&HFL QRXV D ELHQ SHUPLYV GY1DS sxploratiite len>s@MantDeQ D O\ V H

méthode explicitée en chapitre lll, et dont les résultats des analyses sont présgms ci

Le tableaul2 présente les qualités de représentation des variables lors de la premiere

itération.
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Tableaul2: Qualités de représentation des variables du blG@M¢) - 1°"¢itération

Initiales | Extraction
S2.101 ,660 ,656
S2.1Q2 ,537 ,525
S2.10Q3 , 792 ,806
S2.104 446 445
S2.10Q5 ,810 ,816
S2.10Q6 ,615 ,631
S2.1Q7 ,821 ,852
S2.10Q8 ,469 420
S2.1Q9 ,823 ,823
S2.10Q10 677 , 736
S2.1011 , 701 , 709
S2.10Q12 , 716 , 740
S2.20Q13 ,492 ,460
S2.20Q14 , 725 , 769
S2.2Q15 ,573 ,525
S2.20Q16 , 710 ,710
S2.20Q17 ,605 ,616
S2.20Q18 ,504 ,495
S2.20Q19 ,508 ,578
S2.20Q20 372 ,641
S2.20Q21 ,458 ,489
S2.20Q22 ,515 ,566
S2.20Q23 ,504 ,512

Cette premiere observatiqious les scores0.2) QR XV SHUPHW GH FRQVHUYH
desitems SRXU OD VXLWH GH OTDQDO\VH

1.1.2 Extraction etsélection des facteurs

Par défaut, SPSS va extraire le nombréagdésurs qui correspond au critére de Kaiser
(oules valeurs propres doivent étre supérieures kilkelon le citere de Kaiserb facteurs
seraienproposés 1R XV DOORQV DSSOLTXHU GYDXWUHV FULWqUHV

premier résulta

LetHVW GH O TpEeR® DH VApIBIMFRPPH O JLig@edWUH OD
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Figure30(7UDFp G YHIIBQ& teBideBatslpour ke bloc 1- sections2.1et 2.2- du
Q.A.R.S[échantillon desalidation])

(Q HIITHW VDQV pERXOLV RX FRXGH YLVLEOH VXU OH JU

détermineun niveau de facteurs pertinsatextraire.

$ILQ GH QRXV FRQIURQWHU j GIDXWUuUmt¥uretRalgseHY GH F
Parallele deHorn, que nous pouvons visualiser dans la colonne de droite du tal8eau 1

comparer avec la colonne des valeurs proargsuche

Tableaul3: Items sectiors 2.1 et 2.2- Valeurs propres, pourcentage de variance
expliqguéeg(1°®itération)et analyse paralléige Horn

% de variance Analyse parallele
Composante Valeur propre o
expliquée de Horn
1 8,937 38,856 1,771
2 2,951 12,829 1,625
3 2,162 9,400 1,524
4 1,262 5,485 1,446
5 1,016 4,419 1,377
6 0,736 3,201 1,312
7 0,692 3,008 1,125
8 0,599 2,605 1,197



10
11
12
13
14
15
16
17
18
19
20
21
22
23

0,539
0,497
0,467
0,443
0,393
0,352
0,326
0,304
0,285
0,253
0,224
0,169
0,152
0,125
0,116

2,345
2,161
2,032
1,927
1,708
1,529
1,417
1,321
1,240
1,099
0,974
0,734
0,661
0,546
0,505
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1,149
1,099
1,053
1,006
0,960
0,917
0,878
0,836
0,795
0,756
0,714
0,674
0,631
0,590
0,539

Les valeurgpropresGHY WURLYVY SUHPLHUV

IDFWHXUV VRQW VXS

parallele de Horn, ou laremiére est a 17,la deuxiéme a 62 et latroisiémea 1.52 Ensuite

la valeur proprelescend 4.26< a Horn & 45.

En résumé, le critére de Kaiser npusposeG § L G H @nifacteurslLe test de Cattell
QTHVW SDV DS S LHDERMelieStobuite@ela présence duois facteurs

dans ce blod quand la construction préliminaire repose sur une échelle a quatre falttestrs

par conséquent nécessaire de refaire une itération en fixant 3 facteurs tel que démontré par le

test de Horn.

/ID PDWULFH GH FRUUpODWLRQV QYD SDV FKDigdp SXLVT:

pour cette seconde itérationesK.M.O. (global et individuels)sont également identiques de

fait. Nousvérifions en revanche dans le tablddiwce que donn& qualité des représentations

apres extraction (colonne de droite).
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Tableaul4: Qualités de représentation des variables dubid itération

Initiales | Extraction
S2.101 ,660 ,658
S2.1Q2 ,537 ,463
S2.10Q3 , 792 , 799
S2.104 446 442
S2.10Q5 ,810 ,810
S2.10Q6 ,615 ,627
S2.1Q7 ,821 ,839
S2.10Q8 ,469 415
S2.1Q9 ,823 ,823
S2.10Q10 677 ,719
S2.1011 , 701 ,696
S2.1Q12 ,716 (47
S2.20Q13 ,492 411
S2.20Q14 , 725 ,579
S2.2Q15 ,573 ,525
S2.20Q16 , 710 ,542
S2.20Q17 ,605 ,589
S2.20Q18 ,504 ATT
S2.20Q19 ,508 ,378
S2.20Q20 372 ,208
S2.20Q21 ,458 ,334
S2.20Q22 ,515 377
S2.20Q23 ,504 431

&HWWH GHX[LgPH DQDO\VH QRXV SHitemstisvis@herBihQVHUY
finale du questionnaire Q.A.R®S.Nous resterons vigilantguant a la pertinence da
question20 «Je frais plus confiance au robot qu'a mes collegues pourcdaseils

professionnels (a0.208= a peine> 0.2).

1.1.3 Rotationde la matrice
Pour procéder a cette étape de rotation, nous avons utilisé@tlzodéde rotation
Varimax avec normalisation Kaer (disponible dans SPSS)a matrice obtenugour la

deuxieme itératiorst représentée dans le tablé&u



Tableaul5: Rotation de la matrice des facteurs (blog¢TIAM+) - 2° itération

Facteus

ltems 1 > 3

S2.1Q7 877 , 144 ,221
S2.1Q9 ,875 ,150 ,187
S2.1Q5 ,861 , 169 ,201
S2.1Q3 ,839 ,226 ,213
S52.1Q1 75 , 134 , 196
S2.10Q11 , 745 ,295 ,232
S2.2Q14 ,128 , 748 ,051
S2.2Q17 ,066 , 740 ,191
S2.2Q16 217 ,699 ,080
S2.2Q15 ,099 ,697 171
S2.2Q13 , 122 ,620 , 106
S2.2Q18 ,350 ,596 ,017
S2.2Q22 -,002 ,569 ,231
S2.2Q23 ,301 ,565 ,147
S2.2Q19 , 147 ,553 ,225
S2.2Q21 -,050 -,546 -,184
S2.2Q20 ,229 ,388 ,072
S2.1Q10 ,160 ,067 ,830
S2.1Q12 ,190 ,212 ,816
S52.1Q2 ,095 , 104 ,665
S2.1Q6 ,330 317 ,646
S2.10Q4 ,283 ,241 ,551
S2.10Q8 ,263 274 ,520

Cette nouvelle analygefléte finalemenlta présence da facteurs dans ce bldg avec
des valeurs conformes aux recommandations de Ferguson et Cox (1993):
x Facteur 1: composé, par ordre décroissntoefficient de saturatiprles variables
(S21Q)7,9,5, 3,1 et11,
X Facteur 2: composeé des variables 26214, 17, 16, 15, 13, 1822, 23, 1%t i,
x Facteur 3composé des variables ($Q)10, 12, 2, 6, 4 et.8

*DUGRQV H Q itakhrad/ Bstiéidddef TX TLO  dong @té@derpour la

construction des échelles

B"YRUPXODWLRQ VpPDQWLTXH j OTLQYHUVH GHV DXWUHV TXHVWLRQV

aux facteurs.
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La deuxieme itération confirmgue t¢m 20 ne contribue a aucun des facteudous
allonspar conséquerié supprimer de la version finalelu Q.A.R.S° apres vérification dans
XQH WURLVLgPH LWpUDWLRYaxOM$ ) ( GRQW OD URWDWL

Le déterminande lamatrice monte alorgerement 1.627E7. /L Q G LKcM.OCG H
généralpassea 0906 et lesk.M.O. individuels sontaussitrés bons. Le Test deartlett reste
concluant (Test de Bartlett ©36.733 (231), p < 'fDSUqV OD TXDOLWpPp GHV L
aprésextraction nous pouvons cette fois conserver 2sitemsrestantspour la troisiéme
analyseNous présentons dans le tableau 15 la derniere rotation de la niiitisons que les
2° et 3 itérations restent fixées sur 3 facte@txjue par conséquenbus fonctionnons avec la

méme Analyse paralléle de Hajne pour la premiere itératigtableaul6).

Tableaul6: Rotation de la matrice des facteurs (blog¢TIAM+) - 3% itération

Facteurs

ltems 1 5 3

S2.1Q7 ,881 ,141 ,218
S52.1Q9 ,878 ,145 ,186
S2.1Q5 ,863 , 162 ,200
S2.1Q3 ,842 ,220 ,212
S2.1Q1 176 , 125 , 197
S2.1Q11 , 746 ,286 ,233
S2.2Q17 ,075 , 7152 ,183
S2.20Q14 ,135 742 ,051
S2.2Q15 , 107 ,701 , 166
S2.2Q16 ,223 ,688 ,083
S2.2Q13 ,132 ,633 ,097
S2.2Q18 ,355 ,589 ,017
S2.2Q22 ,006 ,576 ,226
S2.2Q21 -,058 -,554 -,178
S2.2Q19 , 151 ,546 ,225
S2.2Q23 ,300 ,539 , 156
S2.1Q10 ,159 ,065 ,833
S2.1Q12 , 191 ,212 ,815
S2.1Q2 ,096 ,109 ,663
S2.10Q6 ,332 ,315 ,646
S2.10Q4 ,284 ,239 ,551
S2.1Q8 ,265 272 ,520
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Cette troisieme et derniére analyse pour ce btadfirme la répartition en 3 facteurs
décrits ciavant(avec un classemetégérementifférent des contributions pour le facteur 2
17,14, 15, 16, 13,122, 21, 19 et B). 1R XV SR XY R Q ¥tigaageeés thcie@ainsi
extraits, puis a la consiction des échelles associgapres vérification de leur consistance

interne

1.1.4 Sélection finaleet labellisation des facteurs
Le bloc 1a étéconstruit a partir du modele de référenceTdd.M. (les deux sous
construits théorique&S TXWLOLWp SHUoXH Hwalidéshat Wwok prédédesse) 8L Wp SHU
aétécomplétépardeuxautres sousonstruitsautour des notions de plaisir pegfude confiance

en la machineobot social

/IHV GLIIpUHQWHYV Lom pdvdiesm keRliwneGtfiuBturaiostatistiqueen3
facteurs Voyons dans le tabledly les libellés complets de chagitem pour choisirun nom
adéquat pources facteursH[WUDLWV @tems@l§sséspar R U G linkbor@ifcede

contribution au facteur).

Tableaul7: Variables section 2.et 2.2(TAM +) tLibellésdesitens retenus

FACTEUR 1
N° Q. (Code initial)
$2.107 | PU4 bgviz:t d'utiliser le robot sociaaméliorerait mon efficacité a
Q9 PUS Le fa_lt d'utiliser le robot social rendrait plus facile de faire n
travail.
Q5 PU3 Le fait _o!u,tlllser le robot social au travail augmenterait
productivité.
Le fait d'utiliser le robotsocial améliorerait ma performan
Qs PU2 .
professionnelle.
Le fait d'utiliser le robot social dans mon travail me permet
Q1 PU1 , . - .
d'accomplir des taches plus rapidement.
Q11 PUG6 Je trouverais le robot social utile dans mon métier
FACTEUR 2
S2.2Q17; JOY3 Je trouve le robot social agréable.
Q14 TRUST1 | Je ferais confiance au robot social s'il me donnait des consei
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Q15 JOY2 J'aime faire des activités avec le robot social.
Q16 TRUST2 | Je suivrais les conseils que le robot social me donne.
Q13 JOY1 J'aime que le robot social me parle.

Je vais demander conseil au robot social dans le cadre dg¢

Q18 TRUSTS | activité professionnelle.

Q22 JOY6 Je trouve le robot social amusant a observer.

Q21 JOY5* Je trouve le robot social ennuyeux.

Q19 JOY4 Je trouve le robot social fascinant.

Q23 JOY7 Je pense que le robot social rendrait ma vie plus intéressantg
FACTEUR 3

S2.1Q10 PEOU5 Il me serait facile de devenir habile a utiliser le robot social.
Q12 PEOUG6 Je trouverais le robot social facile a utiliser.

Q2 PEOU1 Apprendre a utiliser le robot social serait facile pour moi.

Mon interaction avec le robot social serait claire

Q6 PEOU3 . )
compréhensible.

Q4 PEOU?2 Je trouverais facile de faire earte que le robot social fasse ce (
je Veux.

Qs PEOU4 | Je trouverais le robot social flexible en termes d'interaction.

(*NB : iteminversé sémantiquement)

Il est intéressarde réaliser que le facteurdunitles questions initialemeassociéea
o187,/,7e 3(RIR @G 9, posées dans le désordl® OWHUQpV DYHF FHX[ GH O
dans le questionnairdNous avonsen effetappliqe j OTREMHW pupURERW VRFLDO
francais les items proposés par Davis (1989) dans sbAA.M. 1RXV UHWHQRQV OfL
GUITILITE PERCUE , avec le code déja consadP& (pour Perceived Usfulnes} pour

nommer le facteur 1 du bloc 1.

Le facteur 2semble regrouper lesems DVVRFLpV DX SODL#tlLUaGIXVDJ
confiance (TRUST)du ALMERE MODEL (Heerinket al, 2010). Nous proposonsdonc
OfDSSHI®AMB\WLRQG Y86 PERCU et CONFIANCE PROJETEE DANS LE
ROBOT, synthéisés avec le coddOYTRUST

Le facteur 3rassemble touse$ items originellement issus du sow®snstruit
G187,/,6%%,/,7e 3(5d8( WRXMRIBYM X\ ORROVMUWY RQV GRQF Of
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Gq7,/,6%3%,/,7¢ RX )$&,/,7e GPEREHE(encodéd’EOU (pourPerceived
Ease of Use

1.1.5 Analyse de la consistangaterne des facteurs (via Alpha de

Cronbach)

- OD VXLWH GHV GLIIpPUHQWHY LWpPUDWLRQV GT1$ ) ( ¢
SUHPLHU EORF 1RXV DOORQV PDLQWHQDQW YpUUaLHU SD
consistance interne des trois ddsea construire:

x UTILITE PERCUE (PU) 6 items PU1 a PU64dditionS2.1Q1 +Q3 +Q5 +Q7 +Q9
+Q11)
I .=00951
X )$&,/,7e GY8FPERCUEPEOU 16items PEOU1 a §S21Q2 + Q4 +Q6 +Q8
+Q10+Q12)
I .=0.875
x PLAISIR & CONFIANCE ENVERS LE ROBOT(JOYTRUST) <+ 10 items

JOY3S2.1Q17) +TRUSTAQ14) +JOY2Q15) +TRUST2(Q16) +JOY1Q13)

+TRUST3Q18)+JOY6(Q22)+JOY5inversé (Q2INV) +JOY4Q19) +JOY7Q23)

| .=0.885

Chacune detrois sougchellegprésentain scoreG .fsupérieua 0.7 (critéreattendu en
phase exploratoire), et méme supérieur a 0.8, ceegmiet de conserver tous lesmsrestans

pour la version finale du questionnaire.

1.1.6 Creéation et validation des échelles
Toujours @ns SPSS, nous crédas trois sougchelles dont nous venons de valider la
consistancenterne
x PU=S52.1Q1 +Q3 +Q5 +Q7 +Q9 +Q11
x PEOU=S2.1Q2 + Q4 +Q6 +Q8 +Q10 +Q12
x JOYTRUST=S220Q13+Q14 +Q15+Q16+ Q17+Q18+Q19+Q2UNV +Q22+Q23

138 Analyse descriptive (fréquence) observée, avant de recodigeme$2.1Q21 = JOY5 dans SPSS en créant
6 4 LQY HQ WUDQVIRUPDQW OfYpFKHOOH GH j HQ j 5HFRGDJH Y|
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Nous regardons ensuite leurs statistiques descriptives (fréquences) respectives
synthétisées dans le tablet

Tableaul8: Statistiques descriptives des variables PU / PEOU / JOYTRUST

= DEO OYTR
Valide 20¢€ 20¢ 206

N Manquant 0 0 0
Moyenne 24,660 27,825] 42,582!
Ecarttype 8,3946 6,3498: 10,2519
Asymétrie(Skewnes}p -,214 -,298 -,48¢
Erreur standard d'asymétri ,169 ,169 ,169
Aplatissemen{Kurtosi9 -,583 ,224 ,53(
Erreur standard d€urtosis ,337 ,337 ,337
Minimum 6,0C 9,0( 10,0(
Maximum 42,0( 42,0( 66,0(

Nous obtenons des distributions normale§ RHIILFLHQWYV GIYIDV\PpWULF
inférieurs a 1 en valeur atisi€) pour ces 3acteurs Ce constat valide la création de ces trois
souséchellesUTILITE PERCUE (PU), )$&,/,7e G186 $PERCUE (PEOU) et
PLAISIR & CONFIANCE ENVERS LE ROBOT (JOYTRUST) pour le bloc thématique
OLp j OIDFFHSWDWLRQ WHFKQRORJLTXH DSSOLTXpH DX URE

1.2 Deuxieme blocitemsissus duGodspeed Questionnaire
Comme présenté au chapitre #tMéthodologiece deuxiéme bloest composé de 10
items(section 2.3 du questionnaire Q.A.R:$2.3.1 a S2.3.1@test théoriquement constitué

de 2facteurs.

Aprés une premiére inspection visuelle des distributions des variables (a partir des
KLVWRJUDPPHV HW GH OHXUV VWDWLVWLTXHV GHVFULSWL
qui se #uent entre-2 et +2), nous avons constaté que les distributiopglidevariables se

présentenbiensous des allures normales selon les barémes de Ferguson et Cox (1993).
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1.2.1 Vérificationspréanalyse

Ici, le déterminantle la matricede corrélatiorest de0.004, ce qui est corre€t qui
VHPEOH GpPRQWUHU T itkhhs&sfde@né pobdaH/eiBinvinale de ce bloc.

/TLQGLKEMOGH HVW FRQVLGpUp FRPPH H[FHOOHQW
antrimage est tres bon avec tous les coefficient&.8&O. individuels supérieurs @82.Le
Test de Bartlett est concluant (Test de Bartleit135501 (45), p < /ID PDWULFH QT

donc pas une matrice identité.

&HV YpULILFDWLRQV SUpDODEOHYV SUpVHQWHQW GH ER!

factorielle exploratoire, comme nous pouvons le voir dans le tabfau

Tableau19: Qualités de représentationvariables bloc2 (extraits du Godspeed
Questionnairg

Initiales | Extraction
S2.301 ,624 ,600
S2.3Q2 ,684 ,697
S2.30Q3 ,679 ,683
S2.304 ,681 757
S2.30Q5 ,553 ,455
S2.30Q6 446 AT2
S2.3Q7 ,515 D74
S2.308 ,389 ,382
S2.30Q9 ,561 ,683
S2.30Q10 481 476

Nousconstatons et confirmons que chacune de ces 10 variablebiefirene bonne

qualité de représentation (> 0.2).

$LQVL FHV YpULILFDWLRQV SUpDODEOHYVY YDOLGHQW G
OYDQDO\VH |IDFWR HleshauOgerrefb il ORW DB RPRMWFHU VHUHLQHPHQ
G fH[W U D F W L RQur@dHa¢uxibrire/BlBicthématique



151

1.2.2 Extractionetsélection des facteurs
7TRXMRXUV YLD OH O Rtique SPS3, [EfitEBr€) d2 Glaigdpropasebail L
facteurspour cedeuxiémebloc thématiqueavec des valeurs propres initiatespectivement
de4.869etde 1.713(supérieures a)lissuesde lSUHPLqUH DQDO\Vpar@aeWDEOHI
WRWDOH fHfia @d_cbixspliddr cette premiére lecturet VW GH O QateRestOLY GH

représenté dans la figuga.

Figure31 (Test deCattellappliquéau bloc 2- section 2.3+Godspeejl

Toutefois,sans éboulisiotablesur e WUDFp GHIITFAGUHPWQMHVW SDV
icinon plus.&fHVW SRXUTXRL QRXV SRXUYV XLYRID/O QR JHU ID@YOHH\
Horn. Dansle tableal?0, nous visualisons la répartition de la variance expliquée pour chacune
GHV FRPSRVDQWHYV akstEaSHbmWansilaaldnn©deRIQite.

Tableaw20: Iltemssection2.3- Valeurs propres, pourcentage de variance expliquée et
analyse parallelde Horn

% de variance Analyse parallele
Composante Valeur propre o
expliquée deHorn
1 4,869 48,695 1.457

2 1,713 17,132 1.326
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3 0,762 7,619 1.222
4 0,693 6,932 1.136
5 0,506 5,061 1.064
6 0,417 4,170 1.003
7 0,342 3,425 0.940
8 0,270 2,698 0.879
9 0,236 2,360 0.817
10 0,191 1,910 0.747

'DQV FH FDVpa@fee @MHOMY R XV S HU P Hakedadigh® @ thetdurs.
En effet, &s valeurs propres sldeux facteursnis en évidence (cases en vert dans le tableau)
VRQW ELHQ VXSpULHXUHV j FHOOHYVY GH OYDQB®8NfId SDUDO

deuxiéme a 1X. Ensuite la valeumpropresuivantedescend a 0.26< a Horn a 1.2,

En résumé, le critere de Kaisielentifie deux facteurs. Le test de Cattel QT HVW SDV
DSSOLFDEOH (W HQILQ O fcorfir;néa presedde debdeud tpctédirssdienstde U Q
bloc 2.

1.2.3 Rotationde la matrice

La matrice obtenue poue bloc 2 (temsissus duGodspeed Questionnajresst

représentée dans le tablexu

Tableaw21: Rotation de la matrice des facteurs (I2pc

Facteus

ltems 1 2

S2.3Q4 ,83¢ ,229
S2.3Q2 ,818 ,166
S2.3Q3 , 7989 ,209
S2.301 , 133 ,25(
S2.3Q5 ,631 ,24(
S2.3Q9 ,202 ,801
S2.3Q7 ,154 , 742




Ce tableau illustrendubitablementa présence de 2 facteurs dans ce bloc, avec des

valeurs conformes aux recommandations de Ferguson et Cox (1993):

S2.3Q6 116 671
S2.3Q10 347 597
S2.308 271 552
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x Facteur 1: composé, par ordre décroissantagdficient de saturatiordes variables
(S2.Q%, 2,3, 1 et5.
x Facteur 2: composé deariables (S2.4Q) 7,6, 10et8.

1.2.4 Sélection finale et labellisation des facteurs
/11$ ) ( VXU2FH FHORFFLY GTLGHQWLILHU HW GH FRQILUPHLU

distincts, que nous allons devoir nommer.

Lisons dans le tablea2, les formulations exactes digsmscorrélés a chaque facteur,

classés par poids décroissant, afin de nous positionner sur une labellisation de chacun de ces

deux facteurs.

Tableaw22: Variables section 3.(extraits duGodspee} tLibellés de chaquiéem

N°Q |FACTEUR1
S23Q4 | LIKE4 Désagréable U Agréable
Q2 LIKE2 Inamical U Amical

Q3 LIKE3 Détestable U Aimable
Q1 LIKE1 Déplaisant U Plaisant
Q5 LIKE5 Méchant U Gentil

N°Q | FACTEUR 2

S23Q9 | INTELL4 | Idiot U Intelligent
Q7 INTELLZ2 | Ignorant U Cultivé

Q6 INTELL1 | Incompétent U Compétent
Q10 INTELLS5 | Insensé U Sensé

Q8 INTELL3 | Irresponsable U Responsable
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Lesitems GX EORF VRQW G H V (pefrieHaDtQuiH répdd JaDt@dalifier W L | V
sonimpression visx YLV GIXQ URERW VR é&dtip® LKettlgrXdRdde 4 RKZH O O H
dont nous avons adapté et révisé la traduction en frarichid.[ WU D F W Lérafndlénre R UL H O C

reproduit leirs rattachemerstaux deuxconstruits initiauxetenusde Bartneclet al. (2009).

3DU FRQVPTXHQW QRXV SRXYRQV FRQVHUYHU OHV LQ\
savoir:
x Le facteur 1associé ala section Il deodspeed Questionnajngorte VXU ODSSUpPFLD\
durobotSDU O  X:VKGREABIDIVEHPERCUE du robot socia( pLikeability 1y,
gue nougodonssous If p W L TIXH VpMirHes traitements ultérieurs dans SPSS et la
version finale du questionnajre

X Le facteur 2 lié | ONTELLIGENCE PERCUE du robotsocial SDU OfXWLOLVD
( pRerceived intelligenc®fcodé edNTEL L.

1.2.5 Analyse de la consistance interne tiegeurs

*UKFH j OfH[Weéub fatteu® QouHI® bloc 2, nous pouvons par conséquent
construiredeux échellesLIKE etINTELL, GH SHUFHSWLRQV GX URE®W VRFLD

lesquellescalculer laconsistance interne.

Pour le facteur 1 (LIKE 1 a5S.2.301 a515items  Adpfha de Cronbackst de0.895

Pour le facteur 2 (INTEL 1 & 5= S2.306 a 10 =5 itemg, Q\fpha de Cronbach est
de0.829.

/IHV VWDWLVWLTXH Ve TXQ COL-AXMHLRW HWDD/L W TpirssaSKD GH
suppession, quece soBR XU OTXQ RX ODXWUH GH F hpaf condedidnH XUV 1
OfTHQVHmR&NMB B {RHWMNVLILQH SRXU FHWWH pFKHOOH

1.2.6 Création des échelles
Ici, nous confirmons la création de 2 étbe
X LIKE -5items=(S.2.3)Q1 +Q2 +Q3 +Q4 +Q5
X INTELL - 5items= (S.2.3)Q6 +Q7 +Q8 +Q9 +Q10
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Nous découvrons leurs statistiques descriptives (fréquences) dans le t&8bleau 2

Tableaw23: Statistiques descriptives des variall&sE / INTELL

Valide 206 206
N Manquant 0 0
Moyenne 24,6602 24,9369
Ecarttype 8,39460 | 5,66555
Asymeétrie(Skewnesp -,214 -,662
Erreur standard d'asyméti 169 ,169
Aplatissemen{Kurtosig -,583 ,991
Erreur standard d€urtosis 337 ,337
Minimum 6,00 5,00
Maximum 42,00 35,00

Les deuwariables affichent une distribution normale.

1.3Troisieme bloc TXHVWLRQV OLpHYV j OTLQWHQWLR
Ici, nous traitongde la section 2.4 (gestions S2.@1 a S2.912), qui comporte 12
variables ordinalesu items avec réponse sur une échelle de type Likert a 7 modalités: de

totalement en désaccord [1] a totalement en accord [7]

Aprés une premiére inspection visuetles distributions des variables (a partirsde
histogrammesgt de leurstatistiques descriptivéd- R H | | L F asyr@etie/etGaflatissement
qui se situent entre2 et +J, nous avongonstatéque ks distributionge dix de cesdouze
variablesse présentent sodgsallures normaleselon les baremes de Ferguson et Cox (1993).
Deux YDULDEOHYV 4 HW 4 RQW GHV FRHIILFLk&QideweGr§ DSODW

dans les balises de Ferguson et Gbid() de moins de 25% desriables.
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1.3.1 Vérificationspréanalyse
Le déterminantle la matriceest de7.05CE-5, ce qui est correct au regadd seulil
attendude 1E-5 (Field, 2000) L TLQV S HF Wrh&riQe GeHcoféations avec toutes les
variables, méme sivec des tauinégaix, nous permetG § D P RQ DI Q DQus\fepérons
également que certaines corrélations éterassVR QW SOXV IRUWHYV TXH GIDXWU'L

supposer quelques regroupements de variables.

/TLQ G LEM.OGIH HVW L G p Bxact&nixebd/OPXDurand 2006). / THQVHPEOH
de la matriceantrimageest correct, avec tous les coefficientslaleliagonale deorrélation
antrimage supérieurs af®. Nous pouvons ainsi considérégrXH O p FK D ésWalégq@aiR Q QD J

surchacune des variablels.(M.O. individuel).

Le Test de Bartlett est concluantreius permet de rejeté&ri également'hypothése
nulle selon laquelle toutes les corrélations entre les variables seraient égale¢Tastéde
Bartlett =1913.569 (66)p < 0.001)

Comme pour les blocs précédentss wérifications préalablgerésentat de bonnes

FRQGLWLRQV GYDSSOLFDWLRQ G HomrMiddudpouvdns leDdir\WarRd) LHO O |
le tableal?4.

Tableaw24: Qualités de représentatides variables du bloc 3 (IU)

Initiales | Extraction
S2.401 ,693 , 703
S2.4Q2 527 ,518
S2.4Q3 ,628 ,594
S2.4Q4 764 767
S2.4Q5 ,557 434
S2.40Q6 , 706 ,653
S2.4Q7 712 , 759
S2.40Q8 , 768 757
S2.4Q9 ,489 ,481
S2.4Q10 779 ,872
S2.40Q11 , 767 722
S2.40Q12 ,662 ,687
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Nous constatons quehacune deces 12 variables offre une bonne qualité de
représentationl RXV SRXYRQV SRXUVXLYUH OYDQDO\VH

1.3.2 Extraction des facteurs
Le Critere de Kaisenous proposeG  H faVcuUdeuxfacteurs(valeurs propreaitiales

de 6.481 et 2.072Poursuivons lemvestigations avec les autres criteres pour vérifiertest
GH O 1 p ERaxdll ésYre@résenté dans la figld@

Figure32 (Test deCattellappliquéau bloc3 - section2.4 I QWHQWLRQ GIXVDJH

Nous constatsencore une foigue sans présenc&poulis sur le graphique, ce test
QIHVW SDV BPESONFRPEOHYVYVLWHYE §FD@IDHD S OVH/, SCRIIO O qOH

résume dans le tableaBb.

Tableaw25: Iltemssection 24 - Valeurs propres, pourcentage de variance expliqguée et analyse
parallele de Horn

% de variance | Analyse paralléle
Composante | Valeur propre

expliguée de Horn
1 6,481 54,007 1,519
2 2,072 17,266 1,373
3 0,763 6,362 1,277
4 0,606 5,050 1,195



5 0.435
6 0,354
7 0,318
8 0,284
9 0,209
10 0,191
11 0,157
12 0,131

3,628
2,949
2,650
2,363
1,738
1,590
1,305
1,093

158

1,122
1,061
1,000
0,942
0,886
0,8305
0,77
0,704

Les valeurspropresde nos deux facteurepéréssont biensupérieuresx celles de
OTDQDO\WH SDUDOOQgOH GH +Rét@ dRixie@da S BRUitgeeld HVW

descend a 63 < a Horn 4..28.

(Q UpVXPp OH FULWQUH GH .DLVHU QRXV SHUPHW GYLG
QTHVW SDV DS SALFADED VIHVSHDYIRQOqOH GH +RUQ QRXV SHU

de deux facteurs dans ce bloc 3.

1.3.3 Rotationde la matrice

Comme pour les deux blocs précédents, nous avons utiliséatiice de rotation
Varimax(orthogonaledans SPSSafin desimplifier et affinerOfLGHQWLILFDWLRQ GHYV
entre les facteurs et les 12 variables de ce Qlette matrice est représentée dariableal26.

Tableaw26: Rotation de la matrice des facteurs (bloeI8))

Facteus

Iltems 1 2

S2.4Q8 849 192
S2.4Q4 848 219
S2.4Q11 828 190
S2.40Q1 791 277
S2.4Q6 773 236
S2.4Q3 746 192
S2.4Q09 688 088
S2.4Q5 562 343
S2.4Q10 139 924
S2.4Q7 271 828
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S2.4Q12 143 816
S2.4Q2 304 652

Méme si contréntuitif sur le plan théoriquese tableaunet clairement en évidencet
confirmeg la présence de 2 facteurs dans ce ,blacec des valeurs conformes aux
recommandations de Ferguson et Cox (1993)

x Facteur 1:.composé, par ordrdécroissantle coefficient de saturatipdes variables

(S2.4Q8,4,11,1,6, 3, ®t 5

x Facteur 2: composé des variah|82.4Q10, 7, 12 ef.

1.3.4 Sélection finaleetlabellisation des facteurs
1% ) ( VXU FGNMEFORF 21 'f86$D( SHUPLV GAdeeh@rmer ILHU
la présence deeux facteurs distincts, qneus allongtiqueterG 1 D S U g V d€ibisSaRtdesV
différentsitems(tableau?).

Tableaw27: Variablessection 2.41U) zLibelléscompkets de chaquétem par facteurs

FACTEUR 1
N° Q. (Code initial)
Si j'avais l'occasion d'utiliser un robot social dans le cadre de
S2.4@ |1U8 L R . 3
travail, je m'imagind'utiliser pendant plusieurs années.
04 U4 Je pense que c'est une bonne idée d'utiliser un robot socia
mes activités professionnelles.
Si j'avais l'occasion d'utiliser un robot social dans le cadre de
Q11 U1l o e . :
travail, je m'imagine I'utilisependant plusieurs mois.
01 U1 Je m'imagine bien utiliser un robot social dans mes acti
professionnelles.
Si je pouvais posséder un robot social, je m'imagine I'uti
Q6 U6 . :
pendant plusieurs mois.
Q3 U3 Je pense que c'est une bonne diggliser un robot social
J'aimerais que le robot soit développé pour faire plus de ¢
Q9 U9 :
dans mon travail.
Si je pouvais acheter un robot social, j'aimerais en acheter u
Q5 1US maintenant
FACTEUR 2
$2.4010| 1U10 Je suis cgrta(le) gue je vais utiliser le robot social dans
prochains jours.
Q7 U7 Je pense que je vais utiliser le robot social dans les prochains
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Q12 U1z J'ai prévu d'utiliser le robot social dans les prochains jours.
Q2 U2 Je parle souvent auvautres du fait de pouvoir utiliser un rok
social dans mon travail.

Au regard de ces regroupemen® ILQWLWXOp TXL QRXV YLHQW QL
facteuri OLp HVVHQWLHOOHPHQW j GHV TXHYVYéstleRe@stru@ 1 XVDJH
latent GL7 (17,21 '786 $PROFESSIONNEL (IUP), en francais

Le facteur 2 porthii plutdt, selon noussur la projection dans le temps quant a cet usage
éventuel. Nous le nommeranBITENTION TEMPORELLE '186$*( TU).

1.3.5 Analyse dda consistance interne déscteurs
&RPPH SRXU OH EORF SUpFpGHQW j OD VXLWH GH OfL
EORF OLp j OTLQWHQWLRQ GTIXVDJH QRXV FUpPRQV GHX][ pF
YpULILHU OD FRQVLVWDQFH LQWHUQH JUKkFH DX FDOFXO GH

/IT$OSKD REWHQX SRXUUD+HS HDHB ¥6 M8+ +11) e8t3le 0.929. Le
sFRUH SHXW PRQWHU j item5SHAY Wi XI& SaUdrirula@ow bidddaleette
question est supprimée de la version finale du Q.A°R.S.

/IT$OSKD REWHQX SRXUW 10247 £ VLB X4 de 0,8PB. Toutefois,
OTDQDBAOFRHPPDQGH GH itdH2V.F9.D10 Nous3édiedfons donc uniqguement
lesitems10, 7 et 12 dans la version finale du questionnaire, ce qui renforce la pertinence du

libellé de ce facteur lié a la temporalité.

1.3.6 Création des échelles
&RPPH SRXU OHV EORFV SUpFpGHQWYVY j OfLVVXH GH F

nous procédons a kréation de 2 échellesur ce bloc 3
X IUP #7items= S2.4Q +Q3+Q4 +Q6 €8 +Q9+Q11
X ITU x3items= S2.4Q+ Q10+Q12

Leurs statistiques descriptivesnt visibleslans le tablead8.

















































































































































































































































































































































































