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Dans quelles situations les robots sont-ils considérés comme des agents sociaux ? Cette présentation se 
concentre sur l’évaluation de l’interaction humain-robot en privilégiant l’analyse des qualités sociales perçues 
dans les comportements des objets, indépendamment de leur ressemblance avec les humains (Bianchini et al., 
2015 ; Levillain & Zibetti, 2017 ; Parenti et al., 2023 ; Jastrzab et al., 2024).

Les machines dotées d’une apparence humaine incitent les observateurs à juger de leur crédibilité sociale (Da-
miano & Dumouchel, 2018). Les roboticiens spécialisés dans l’interactions humain-robot en ont depuis long-
temps conscience (Siciliano & Khatib, 2016). Du fait que les interactions entre humains et machines obéissent 
aux règles qui prévalent entre individus humains (Reeves & Nass, 1996), la dimension sociale des robots est 
devenue un enjeu central pour la recherche. De nombreuses recherches sur l’interaction homme-robot se 
concentrent ainsi sur la communication en s’appuyant sur les signaux sociaux émis par des corps imitant ceux 
des humains. Ces signaux incluent l’utilisation du langage, des expressions émotionnelles, de gestes, et consistent 
en des « techniques du corps » (Mauss, 1950). Or ces dernières sont depuis longtemps reconnues comme des 
marqueurs de différenciation culturelle, et parfois comme des sources d’incompréhension. Cette complexité 
pose des limites à l’exploration de ce qui devrait constituer la pertinence (Sperber & Wilson, 1989) dans la 
communication entre humains et robots, suggérant la nécessité d’adopter de nouvelles approches.

Au-delà du sentiment d’étrangeté souvent associé à l’activité des robots anthropomorphes (Mori, 1970), les 
recherches en sciences humaines et sociales sur l’interaction humain-machine indiquent que les mécanismes co-
gnitifs à l’œuvre dans ces interactions ne dépendent pas nécessairement de la ressemblance physique des robots 
avec le corps humain ou animal (Heider & Simmel, 1944 ; Guthrie, 1995 ; Airenti, 2018). Les expériences de Fritz 
Heider et Marianne Simmel avec des formes géométriques animées ont par exemple montré que les individus 
infèrent des intentions ou des comportements indépendamment de la forme de l’objet. L’anthropologie sociale 
confirme également que les humains entretiennent des relations complexes médiatisées par des objets dont la 
morphologie n’a aucune similitude avec celle des humains (Fausto, 2011 ; Fausto & Severi, 2014). Appliquées 
à la robotique, ces travaux révèlent qu’une apparence familière n’entraîne pas forcément des interactions plus 
naturelles avec les robots (Grimaud & Paré, 2011 ; Becker, 2011). Ces observations encouragent à privilégier 
des approches comportementales dans l’étude des interactions humain-robot, en mettant l’accent non pas sur 
l’anthropomorphisme, mais sur la perception de qualités sociales dans les comportements des objets.
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