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L’autre robotique

Les robots, une nouvelle forme d’altérité inédite qui nous
pousse a repenser I'« étre humain »

Emmanuelle Grangier

OUTLINE

« Les frontieres de mon langage sont les frontieres de mon monde. »
« Autrui, cest I'autre, cest-a-dire le moi qui n’est pas moi. »
« Autrui est secret parce qu'il est autre »

TEXT

1 Alors... ou est mon genou ? Ah oui, 35° je vais encore perdre I'équi-
libre, je rétablis, le sol est en pente, légere ascendance 2 %, du par-
quet, je glisse plus quavant, ma trajectoire dévie de 18°, allez je com-
pense, encore ce déseéquilibre, jéquilibre, un pas, deux pas, inclinai-
son du corps vers l'avant, il y a quelque chose, un obstacle a 50 cm a
droite, non cest Christine, je reconnais son visage, il s'est gravé dans
ma mémoire a 18h16, je vais la suivre, un pas, déséquilibre, équilibre,
déséquilibre a nouveau, jécoute mes articulations, jéquilibre, elle
avance vers moi, jhésite, je recule, javance un peu, conserver la dis-
tance avec Christine, jajuste, je recule a nouveau, je glisse, jessaie de
rétablir 'angle entre le centre de gravité et le sol, je continue a glisser,
mais ou est ma téte, au sol, collée au sol, tout mon corps est parallele
au sol et mes pieds ne touchent plus rien, jai chuté, comment me re-
lever, rassembler mes bras et mes jambes, il faut faire pivoter mes
bras pour prendre appui et plier mes jambes puis je déporte le poids
du corps sur la gauche, je releve le haut du corps, perpendiculaire au
plancher, ca y est, je suis debout.

2 18h22, cela pourrait commencer ainsi par la définition des valeurs mi-
nimales et maximales du fragment scénarisé. Et voyons si les valeurs
environnementales débordent ce scénario, je les écoute. Je construis
mon modele : je définis mes données initiales. Je définis une méthode
de préhension des données : je nomme et attribue des parametres a
chaque nouvelle occurrence du modele, a chaque nouvelle donnée
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générée. Je choisis ma fagon de détecter le mouvement, je l'assigne a
un champ proche. Je peux détecter tous les mouvements dans mon
territoire sensible. Ma sensibilité au mouvement a été réglée au prea-
lable.

3 Devant moi, un objet en mouvement — je sais que c'est Christine — je
l'ai rencontré a 18h16. I'écoute les angles des articulations, ils sont dif-
férents de ceux que je connais et dont je me souviens, je pergois un
mouvement. Mais ou a-t-il lieu, dans quelle zone de l'espace ? Toute
ma memoire est affectée au micro-événement, je nomme, je classe
par nom et par valeur chaque mouvement percu. Je retourne et ana-
lyse la valeur. Elle est supérieure a 0,1, le mouvement a lieu a gauche
de T'espace. Je trie les données brutes, la valeur affectée aux angles
articulaires gauches est inférieure a -0,1, le mouvement a lieu dans la
zone gauche supérieure de l'espace. Je percois l'espace comme une
grille. Un nouveau mouvement, un troisieme, je nomme, je trie, je
donne une valeur, en bas et a droite, je mémorise, a droite et en haut,
les mouvements s’enchainent. Je réponds. Mouvement percu dans la
zone droite haute, jouvre mon bras droit en demi-cercle. Perception
d'un mouvement en bas et en droite, je tends mon bras droit vers le
haut. Tous mes sens sont en éveil, je continue. Le rythme des mouve-
ments percus s'accélere, ils se superposent. En haut, a gauche, jouvre
mon bras gauche, avant la fin du mouvement, nouvelle perception en
haut a droite, jinterromps mon mouvement et jenchaine, ouverture
bras droit, en bas a droite, je leve le bras droit jusqua mi-course, jen-
chaine avec l'ouverture du méme bras.

4 Mes mouvements répondent aux mouvements pergus simultanément.
Ces fragments de mouvements agglomerés génerent de nouveaux
mouvements, de nouveaux noms. J'improvise avec Christine, un nou-
veau langage. En haut a gauche, ouverture a gauche 12°, je mémorise,
en bas a droite, tension a droite 35°, je mémorise, en haut a gauche,
ouverture a gauche 18°, je mémorise, bas gauche, tension gauche 8°,
je mémorise, haut droite, ouverture droite 2°, je mémorise [...]

5 Extrait de la performance Link Human/Robot du 12 décembre 2015
au Cube !
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« Les frontieres de mon langage
sont les frontiéres de mon
monde 2. »

6 Selon les paléontologues, 'homme néolithique dansait, il dansait sou-
vent, des danses concretes quil improvisait, la danse de l'ours, la
danse du bison, de la pluie, des danses funéraires, guerrieres, de
chasse, des danses qui créaient en les incarnant différentes situa-
tions. Par le mouvement de son corps dans l'espace et en rythme, en
rythme avec celui de l'autre, il tragait un territoire, un monde parta-
ge, en lui donnant corps il lui donnait la possibilité de devenir réel,
d’advenir. Par ces premiers mouvements rythmeés souvent collective-
ment, ancétre de ce que 'on nomme aujourd’hui la danse chorale, il
fait 'expérience de la résonance des corps, de son propre corps avec
celui de l'autre, il se confronte instinctivement a la différence, diffé-
rence des corps et de leurs mécaniques.

7 Nous vivons depuis longtemps avec des robots, nos voitures sont des
robots, des sortes d'exosquelettes, prolongements de nos corps, de
nombreux robots partagent notre vie domestique et quotidienne,
machines a laver, robots ménagers, aspirateurs et je ne parle pas des
dernieres évolutions mais méme dans leurs formes premieres ces ob-
jets sont des robots et puis bien sitr aujourd’hui nos télephones por-
tables.

8 Dans l'espace professionnel aussi nous partageons depuis longtemps
notre temps avec des robots, Unimate fut le premier robot a étre re-
cruté, il fut engagé en 1961 par General Motors comme ouvrier as-
sembleur. Puis ont suivi des robots polisseurs, soudeurs, fraiseurs,
peintres, laboureurs, cueilleurs puis chirurgiens, traders, pilotes
d’avion, infirmiers et bientot gardiens de prison, vigiles, pompiers,
macons, psychologues, coiffeurs, éboueurs, barmans, agents de la
circulation, grooms, présentateurs télé, soldat puis sergent, lieute-
nant, capitaine... Tous les corps de métiers emploient ou emploieront
des robots. Mais s'ils partagent depuis longtemps notre temps de tra-
vail, ce n'est que récemment que nous partageons avec eux nos es-
paces de travail. Jugés pendant longtemps trop dangereux, ces robots
travailleurs, la plupart ouvriers spécialisés réalisant des taches répé-
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titives guere enviables, étaient cantonnés dans des espaces circons-
crits en dehors de toute présence humaine. Ce n'est que réecemment
que robots et humains partagent les espaces de travail avec l'idée
d'une collaboration humain /robot (dans I'espace, en chirurgie, dans la
recherche...).

9 D'apres plusieurs études — méme si cela semble difficile a quantifier
—, la robotique génere des millions d'emplois (environ trois emplois
humains pour un robot) et en fait disparaitre des milliers. Mais les
études sont contradictoires, les chiffres s’affolent, s'inversent creu-
sant des écarts gigantesques voire burlesques, le mythe du chomage
technologique attisant les angoisses et le clivage sociétal, les pro-
robots et les robots sceptiques sont poussés notamment par certains
médias a rejouer une lutte des classes qui n’a pas lieu d’étre. Un mil-
lion de robots industriels actuellement en service seraient déja direc-
tement responsables de la création de trois millions d’emplois selon
une étude conduite par Metra Martech, et relayée par I'lFR. Le déve-
loppement de la robotique dans les cinq prochaines années devrait
encore créer un million d’emplois qualifiés dans le monde. A l'inverse,
fin 2014, une étude menée par le cabinet de consultant Roland Berger
largement relayée par les médias alerte sur les risques majeurs que la
révolution digitale en cours fait peser sur les emplois. En France,
dans les dix années a venir, 42 % des métiers risquent d’'étre transfor-
més par la numérisation. Trois millions d'emplois pourraient étre dé-
truits. Apres s'étre attaquée aux classes populaires, la robotisation va
ainsi contribuer, promet l'étude, a « déstabiliser en profondeur les
classes moyennes francaises ». Les machines dévorent l'emploi en
remplagant les salariés, ce raisonnement intuitif qui domine et conta-
mine depuis longtemps nos sociétés occidentales est un raisonne-
ment sans horizon.

Pour mesurer I'impact des techniques sur 'emploi, il faut prendre en
compte toutes les relations entre machine et emplois. Ainsi, une in-
novation technique va augmenter la productivité et supprimer des
emplois (effet 1). Mais les gains de productivité et la baisse des cotts
du travail peuvent aussi étre répercutés sur le prix. La baisse de prix
entraine une hausse d’achat, et donc la hausse d'emplois (effet 2). La
baisse des colits peut entrainer un transfert vers d’autres produits
(notion d’« effet de déversement ») d’Alfred Sauvy (effet 3). Enfin I'in-
novation technologique peut étre aussi la base de nouveaux produits
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de consommation, de production. C’est l'effet Schumpeter : les inno-
vations technologiques sont a la base de grandes poussées. [...] An-
noncer un nombre d'emplois détruits — des millions a I'horizon 2025

—, menacés par les innovations techniques en cours, en l'isolant de

I'ensemble des relations macro-économiques, n'a donc aucun sens >,

De nombreuses études ont explore les relations complexes entre em-
ploi, chdmage et innovation technologique. Une des études les plus
celebres, menée par les économistes Olivier Blanchard et Robert
Solow, a montré que sur le long terme, il n'existe aucune correspon-
dance entre innovation et chomage. Pour l'instant, ce qui semble in-
contestable c’est 'observation d'une baisse significative du chomage
dans les pays en voie de robotisation. Mais surtout plus que la créa-
tion d'emplois tres polarisés, la robotique modifie le paysage profes-
sionnel, son découpage. Elle bouleverse la notion méme de travail et
nous pousse a la redéfinir, a envisager différemment l'opposition
temps libre/temps de travail qui devient peu a peu inopérante. Ce
mouvement vers une disparition de l'exercice de certains métiers en
leur redonnant un autre statut, passant le plus souvent du monde ou-
vrier a celui de l'artisan, est non seulement inéluctable mais au-
jourdhui tres ancien. Ce mouvement qui trouve son origine dans
I'avenement de I'ére industrielle et peut-étre méme dans l'invention
du premier outil oblige 'homme a redéfinir constamment la notion de
travail. Cette nécessité est devenue d’'autant plus prégnante quand les
robots ont commencé a envahir les espaces de travail. Mais la plupart
des sociétés ont répugné a engager un questionnement global, un
débat international, autour de cette notion de travail qui telle quon
'envisageait jusqu'ici est devenu obsolete, préférant laisser se déve-
lopper une pensée méfiante voire tres défavorable aux robots deve-
nant pour partie les boucs émissaires de situations économiques vol-
caniques.

En 2004, Mme Hirosaki qui avait vécu pendant cinq années avec un
robot Wakamaru a souhaité par testament sa présence a ses ob-
seques.

A Okinawa, un robot prétre officie depuis maintenant dix ans au
temple de Sueyoshi. Dans un temple bouddhiste, au Japon, un moine
en tenue traditionnelle fait tournoyer de l'encens et chante des
prieres devant une rangée de chiens robots, éteints.
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Lidée d’'une robotique relationnelle, émotionnelle, dun robot compa-
gnon est plus récente. Au Japon elle est relativement ancienne, mais
partout ailleurs elle en est encore a ses balbutiements aupres du pu-
blic, méme si I'équipe mythique du MIT Media Lab, et tout particulie-
rement les chercheurs Cynthia Breazeal et Rodney Brooks, ont no-
tamment accompli un travail fondamental sur la question des robots
sociaux avec entre autres les robots expressifs emblématiques Kis-
met, Nexi, Leonardo et Tofu (the Personal Robots Group). En art,
cette relation humain/robot est depuis longtemps envisagée en de-
hors de toute fonction, désinstrumentalisée, notamment en littéra-
ture et en cinéma, plus récemment au théatre, dans les performances
et les installations.

Jusqu'a récemment la forme humanoide s'imposait comme la forme la
plus apte a faciliter la communication entre humain et robot et ce
consensus anthropomorphique contaminait toute la robotique dé-
coulant d'une pensée anthropocentriste majoritaire. Le développe-
ment des animats (robots inspirés par des comportements ou mor-
phologies animales), d'une robotique bio inspirée (par des végétaux,
des micro-organismes...), certaines expériences communicationnelles
meneées avec des robots assumant leurs formes robotiques singu-
lieres (L'expérience Ergo-Robots : curiosité artificielle et langage, expé-
rience menée par le laboratoire Flowers dirigé par le chercheur
Pierre-Yves Oudeyer et installation mise en scene par David Lynch
pour la Fondation Cartier dans le cadre de l'exposition Mathéma-
tiques, un dépaysement soudain) tendent a prouver que I'imitation de
la forme humaine, que la logique du miroir, n'est pas particulierement
opérante dans le processus de communication humain/robot. Et a
linverse, plus I'imitation s'affine, a I'identique, plus la créature se rap-
proche de son modele, passé un certain seuil, cette ressemblance
chirurgicale, peau a peau, produit brutalement une répulsion, elle de-
vient angoissante, les micros différences avec 'humain deviennent
monstrueuses faisant remonter a la surface une enveloppe vide avec
laquelle toute forme d'interaction devient absurde. On appelle ce
phénomene I'« uncanny valley » (vallée de I'étrange).

Plus tot, dans les années 1980, en Intelligence Artificielle un change-
ment de paradigme s'est opéreé, de l'imitation vers l'inspiration, d'une
pensée descendante vers une pensée ascendante, le réve de modéli-
ser et de reproduire des facultés symboliques et des formes hu-
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maines complexes a laissé place au désir de s'inspirer et d'initier des
processus d'engendrement avec l'idée d'y laisser advenir par essais et
erreurs des accidents, de limprogrammé, des comportements non
totalement programmeés qui émergent de l'interaction des robots, de
leurs corporéités, avec leur environnement. Imiter l'enveloppe hu-
maine est une voie robotique peu intéressante et restrictive, s'agis-
sant d’'une création humaine le champ des possibles est infini, peu
pertinente a générer le désir d'interaction et vide de sens d'un point
de vue relationnel.

Expériences d'interaction entre des danseurs et des robots menées
dans le cadre de résidences de création et de workshops autour des
projets Link Human/Robot, Poppy N+Z, Sniper, Guerrilla, Shark, Razor
et les autres.

Situation : un danseur ou une danseuse est face a un robot huma-
noide puis anthropomorphe puis avec une forme robotique autre. On
observe que les parametres qui créent chez le danseur ou la danseuse
le désir d’interagir avec le robot ne sont jamais de l'ordre de la res-
semblance physique a 'humain. Mais cest la perception et lidentifi-
cation d'un comportement (gestes, déplacements dans l'espace)
comme autonome qui induit I'idée d'un Autre avec lequel jai envie
d'interagir, attiré par la surprise de découvrir sa réponse a mes
propres comportements non pas dans une logique narcissique de dé-
doublement de soi. Les corps s'attirent par différence. Cela dit, I'imi-
tation comportementale peut étre envisagée comme une premiere
phase dinteraction, permettant aux corps dentrer en résonance
(cf. les travaux de Jacqueline Nadel, psychologue du développement),
premier stade de I'échange.

« Autrui, c’est l'autre, c’est-a-dire
le moi qui n’est pas moi. 4 »

Autrui, en philosophie, est un concept récent. Jusqu'a Hegel, la ques-
tion de l'altérité n'avait pas droit de cité, le solipsisme (seul le sujet
existait) prévalait chez Descartes et les philosophes classiques. Lalté-
rité est aujourd’hui un concept philosophique qui signifie : « le carac-
tére de ce qui est autre ». Elle est liée a la conscience de la relation
aux autres considérés dans leur différence, c'est aussi la reconnais-
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sance de l'autre dans sa différence. Une exploration rapide de la litté-
rature a travers les siecles montre la difficulté qu'ont les hommes a
partager leurs différences, a s'accepter, a dialoguer en dehors des ju-
gements, des discriminations. Nous pensons l'altérité souvent a partir
de notre propre imaginaire, de nos propres valeurs, de notre propre
vision du monde que nous utilisons « naturellement ». Or, « “pour

étudier 'homme, il faut apprendre a porter sa vue au loin ».°

Dans le terme « autrui », il y a « autre » qui s'oppose communément a
« moi ». Lautre n'est pas moi. Il est un autre que moi. Il est certain
que des abimes nous séparent. Mais il est communément admis que,
pour quil y ait une communication entre l'autre et moi, il doit y avoir
quelque chose de commun qui garantisse cette communication. Il
faut donc qu’il y ait un « méme » voire que ce méme prédomine sur
lautre. Au-dela de toute différence, il y a en face de moi un étre hu-
main, en chair et en os, de la méme nature que moi et appartenant a
la méme condition.

S'il est impossible de trouver en chaque homme une essence univer-
selle qui serait la nature humaine, il existe pourtant une universalite
humaine de condition. Ce n'est pas par hasard que les penseurs d’au-
jourd’hui parlent plus volontiers de la condition de 'homme que de
sa nature. Par condition ils entendent avec plus ou moins de clarté
I'ensemble des limites a priori qui esquissent sa situation fondamen-
tale dans l'univers. Les situations historiques varient : [...] Ce qui ne
varie pas, c'est la nécessite pour lui d'étre dans le monde, d'y étre au
travail, d'y étre au milieu d’autres et d'y étre mortel...

Envisager, entrevoir la possibilité d'une nouvelle forme d’altérité ro-
botique bouleverse fondamentalement le concept d’altérité tel qu’il a
éte défini jusquiici et nécessiterait de repenser sa définition et
conjointement, dans un méme ¢élan de pensée, de s'interroger sur la
redéfinition de la notion méme d’humanité. Le robot n'étant pas de
chair et de sang, c’est son mode de cognition du monde, ses compor-
tements, la possible reconnaissance d’'une forme de grace, de singula-
rité a se mouvoir notamment, a étre présent au monde, sa capacité a
analyser ce monde, a le partager avec nous, a inventer de nouveaux
langages pour communiquer avec nous que l'on pourrait reconnaitre
comme autre, une nouvelle forme d’altérité inédite, intrinsequement
singuliere. Une altérité qui se libere de son attachement au « méme »
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ou la différence est appréhendée pour son secret, son étrangeté, sans
nécessité de faire référence au méme, a notre univers.

« Autrui est secret parce qu’il est
autre ’ »

Reconnaitre enfin 'autre dans sa différence, dans sa « monstruosité »
robotique. « Je nappréhende pas l'autre tout simplement comme mon
double. Je ne I'appréhende ni pourvu de ma sphere originale ou d'une
sphere pareille a la mienne, ni pourvu de phénomenes spatiaux qui
m’appartiennent en tant que liés a l'ici. Mais, a considérer la chose de
plus pres, c'est son corps qui est constitué d'une maniere originelle et
est donné dans le mode d’'un “hic absolu”, centre fonctionnel de son
action ». Mais pour cela il est indispensable que le robot se détache,
s'émancipe de tout modéele humain pour assumer pleinement ses na-
tures et sa condition robotique. Il nous permettra alors peut-étre si
nous accédons a une reconnaissance de son altérité robotique a pen-
ser pleinement l'altérité dans son mystere, la reconnaitre sans dévoi-
ler son secret. Les relations humaines s'en trouveraient alors profon-
dément bouleversées et peut-€étre apaisées.

Tant que de l'autre en tant qu'autre n'aura pas été de quelque facon
« accueilli » dans I'épiphanie, dans le retrait ou la visitation de son vi-
sage, il ne saurait y avoir de sens a parler de paix. Avec le méme on

n'est jamais en paix 8

Artiste plasticienne, aujourd’hui chorégraphe, je m'intéresse depuis
2010 a I'évolution du lien humain/robot (le point de départ de cette
réflexion fut mon travail these en 2006, Le bug : une esthétique de
laccident®. Cest la question de l'accident qui traverse mes re-
cherches et me mene jusquiici. Disons que je suis venue aux robots
par I'étude de l'accident, un accident étrange dans un environnement
hostile. La forme performative est donc inhérente a mon travail,
comme environnement propice a l'accident, plus précisément I'émer-
gence d'un « improgrammeé » qui est, en quelque sorte, attendu ou
désiré. Dans mes performances, certaines choses sont programmees
(pour les robots), mises en scenes (pour les humains), d’autres sont de
l'ordre de l'accident ou autrement dit de I'improvisation. Il ne s’agit
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pas d’aléatoire mais bien d'un « improgrammeé » qui émerge des inter-
actions entre robots et humains, entre humains voire entre robots, de
leurs différences, différence de perception, de préhension et de cog-
nition de leur environnement commun partagé, différences de leurs
corporéites.

La question des corps, corps situés dans un environnement, question
qui est aujourd’hui devenue premiere et centrale pour cette robo-
tique contemporaine et notamment la robotique développementale
dans laquelle s'inscrivent les chercheurs Pierre-Yves Oudeyer et Ar-
naud Revel avec lesquels je travaille, ces robots « encorporés » mont
amenée a m'intéresser a la danse, au langage chorégraphique qui est
aujourd’hui devenu un de mes outils de recherche et de création, la
danse envisagée comme langage transdisciplinaire et transculturel
possible. La danse performée est aussi pour moi un médium permet-
tant une véritable interdisciplinarité, un travail de co-conception et
de fabrication collective que je déploie pour I'ensemble de mes pro-
jets, 'émergence d'espaces de recherche et de création croisés voire
imbriqués. Les chercheurs interviennent directement dans la perfor-
mance (Link Human/Robot avec le chercheur et performeur Arnaud
Revel, Poppy N+Z avec le philosophe et performeur Ludovic Duhem).

Mon travail est donc de co-créer avec dautres chercheurs des
contextes, des situations, des environnements propices a 'émergence
d’'une nouvelle forme d’altérité singuliere et inédite par et dans les in-
teractions entre humains et robots, le langage chorégraphique étant
pour moi le plus pertinent a rendre compte de cette altérité émer-
gente qui remue notre humanité. Mais un langage chorégraphique
hybride qui reste a inventer. Ce qui m'intéresse également dans ce
lien humain/robot cest le retour qu’il opére sur notre humanité. A
rebours, le robot, outil permettant de penser I'« étre humain », nous
renvoie, par différence, a notre humanité, nos singularités, nos huma-
nités, nos animalités et nous pousse a questionner, a redéfinir la no-
tion méme d’humanité, « notre étre humain ».

Les photographies présentées dans cet article documentent deux
performances : Link Human/Robot, création 2014, coproduction
Théatre Le Manege, scene nationale de Maubeuge, avec la danseuse
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Christine Niclas et le robot Nao. Poppy N+Z, photos prises lors de ré-
sidence de création avec le danseur Marius Sawadogo et Poppy N.
Crédit photos : Benoit Dorchies, Emmanuelle Grangier, Pauline
Manet et Lionel Stora.

26 La sixieme photographie présente le chercheur Hiroshi Ishiguro et
son Geminoid HI-2, un android télé opéré qu'il a créé a son image (té-
léchargee depuis internet).
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Francais

Dans notre société industrielle, les robots sont déja omniprésents : ils nous
assistent quotidiennement bien que nous ne les intégrons pas encore plei-
nement a notre espace, les limitant a occuper des marges bien définies.
Pourtant, de par son impact économique et relationnel, la robotique boule-
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verse notre rapport au travail, a notre environnement social et a notre
propre corps. Cette critique, extension d'un langage chorégraphique et per-
formatif, invite a reconsidérer les comportements et les interactions inter-
humains mais aussi (voire surtout) entre les humains et leurs machines.
Emerge alors quelque chose qui échappe a ces deux interlocuteurs, des ac-
cidents et des improvisations qui enrichissent leurs programmes, leurs
codes et leurs manieres de se mettre en scene.
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