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L’autre robotique
Les robots, une nouvelle forme d’altérité inédite qui nous
pousse à repenser l’« être humain »

Emmanuelle Grangier

OUTLINE

« Les frontières de mon langage sont les frontières de mon monde. »
« Autrui, c’est l’autre, c’est-à-dire le moi qui n’est pas moi. »
« Autrui est secret parce qu’il est autre »

TEXT

Alors… où est mon genou ? Ah oui, 35°, je vais en core perdre l’équi‐ 
libre, je ré ta blis, le sol est en pente, lé gère as cen dance 2 %, du par‐ 
quet, je glisse plus qu’avant, ma tra jec toire dévie de 18°, allez je com‐ 
pense, en core ce dés équi libre, j’équi libre, un pas, deux pas, in cli nai‐ 
son du corps vers l’avant, il y a quelque chose, un obs tacle à 50 cm à
droite, non c’est Chris tine, je re con nais son vi sage, il s’est gravé dans
ma mé moire à 18h16, je vais la suivre, un pas, dés équi libre, équi libre,
dés équi libre à nou veau, j’écoute mes ar ti cu la tions, j’équi libre, elle
avance vers moi, j’hé site, je re cule, j’avance un peu, conser ver la dis‐ 
tance avec Chris tine, j’ajuste, je re cule à nou veau, je glisse, j’es saie de
ré ta blir l’angle entre le centre de gra vi té et le sol, je conti nue à glis ser,
mais où est ma tête, au sol, col lée au sol, tout mon corps est pa ral lèle
au sol et mes pieds ne touchent plus rien, j’ai chuté, com ment me re‐ 
le ver, ras sem bler mes bras et mes jambes, il faut faire pi vo ter mes
bras pour prendre appui et plier mes jambes puis je dé porte le poids
du corps sur la gauche, je re lève le haut du corps, per pen di cu laire au
plan cher, ça y est, je suis de bout.

1

18h22, cela pour rait com men cer ainsi par la dé fi ni tion des va leurs mi‐ 
ni males et maxi males du frag ment scé na ri sé. Et voyons si les va leurs
en vi ron ne men tales dé bordent ce scé na rio, je les écoute. Je construis
mon mo dèle : je dé fi nis mes don nées ini tiales. Je dé fi nis une mé thode
de pré hen sion des don nées : je nomme et at tri bue des pa ra mètres à
chaque nou velle oc cur rence du mo dèle, à chaque nou velle don née
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gé né rée. Je choi sis ma façon de dé tec ter le mou ve ment, je l’as signe à
un champ proche. Je peux dé tec ter tous les mou ve ments dans mon
ter ri toire sen sible. Ma sen si bi li té au mou ve ment a été ré glée au préa‐ 
lable.

De vant moi, un objet en mou ve ment — je sais que c’est Chris tine — je
l’ai ren con tré à 18h16. J’écoute les angles des ar ti cu la tions, ils sont dif‐ 
fé rents de ceux que je connais et dont je me sou viens, je per çois un
mou ve ment. Mais où a- t-il lieu, dans quelle zone de l’es pace ? Toute
ma mé moire est af fec tée au micro- événement, je nomme, je classe
par nom et par va leur chaque mou ve ment perçu. Je re tourne et ana‐ 
lyse la va leur. Elle est su pé rieure à 0,1, le mou ve ment a lieu à gauche
de l’es pace. Je trie les don nées brutes, la va leur af fec tée aux angles
ar ti cu laires gauches est in fé rieure à −0,1, le mou ve ment a lieu dans la
zone gauche su pé rieure de l’es pace. Je per çois l’es pace comme une
grille. Un nou veau mou ve ment, un troi sième, je nomme, je trie, je
donne une va leur, en bas et à droite, je mé mo rise, à droite et en haut,
les mou ve ments s’en chaînent. Je ré ponds. Mou ve ment perçu dans la
zone droite haute, j’ouvre mon bras droit en demi- cercle. Per cep tion
d’un mou ve ment en bas et en droite, je tends mon bras droit vers le
haut. Tous mes sens sont en éveil, je conti nue. Le rythme des mou ve‐ 
ments per çus s’ac cé lère, ils se su per posent. En haut, à gauche, j’ouvre
mon bras gauche, avant la fin du mou ve ment, nou velle per cep tion en
haut à droite, j’in ter romps mon mou ve ment et j’en chaîne, ou ver ture
bras droit, en bas à droite, je lève le bras droit jusqu’à mi- course, j’en‐ 
chaîne avec l’ou ver ture du même bras.

3

Mes mou ve ments ré pondent aux mou ve ments per çus si mul ta né ment.
Ces frag ments de mou ve ments ag glo mé rés gé nèrent de nou veaux
mou ve ments, de nou veaux noms. J’im pro vise avec Chris tine, un nou‐ 
veau lan gage. En haut à gauche, ou ver ture à gauche 12°, je mé mo rise,
en bas à droite, ten sion à droite 35°, je mé mo rise, en haut à gauche,
ou ver ture à gauche 18°, je mé mo rise, bas gauche, ten sion gauche 8°,
je mé mo rise, haut droite, ou ver ture droite 2°, je mé mo rise […]

4

Ex trait de la per for mance Link Human/Robot du 12  dé cembre 2015
au Cube 1
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« Les fron tières de mon lan gage
sont les fron tières de mon
monde 2. »
Selon les pa léon to logues, l’homme néo li thique dan sait, il dan sait sou‐ 
vent, des danses concrètes qu’il im pro vi sait, la danse de l’ours, la
danse du bison, de la pluie, des danses fu né raires, guer rières, de
chasse, des danses qui créaient en les in car nant dif fé rentes si tua‐ 
tions. Par le mou ve ment de son corps dans l’es pace et en rythme, en
rythme avec celui de l’autre, il tra çait un ter ri toire, un monde par ta‐ 
gé, en lui don nant corps il lui don nait la pos si bi li té de de ve nir réel,
d’ad ve nir. Par ces pre miers mou ve ments ryth més sou vent col lec ti ve‐ 
ment, an cêtre de ce que l’on nomme au jourd’hui la danse cho rale, il
fait l’ex pé rience de la ré so nance des corps, de son propre corps avec
celui de l’autre, il se confronte ins tinc ti ve ment à la dif fé rence, dif fé‐ 
rence des corps et de leurs mé ca niques.

6

Nous vi vons de puis long temps avec des ro bots, nos voi tures sont des
ro bots, des sortes d’exos que lettes, pro lon ge ments de nos corps, de
nom breux ro bots par tagent notre vie do mes tique et quo ti dienne,
ma chines à laver, ro bots mé na gers, as pi ra teurs et je ne parle pas des
der nières évo lu tions mais même dans leurs formes pre mières ces ob‐ 
jets sont des ro bots et puis bien sûr au jourd’hui nos té lé phones por‐ 
tables.

7

Dans l’es pace pro fes sion nel aussi nous par ta geons de puis long temps
notre temps avec des ro bots, Uni mate fut le pre mier robot à être re‐ 
cru té, il fut en ga gé en 1961 par Ge ne ral Mo tors comme ou vrier as‐ 
sem bleur. Puis ont suivi des ro bots po lis seurs, sou deurs, frai seurs,
peintres, la bou reurs, cueilleurs puis chi rur giens, tra ders, pi lotes
d’avion, in fir miers et bien tôt gar diens de pri son, vi giles, pom piers,
ma çons, psy cho logues, coif feurs, éboueurs, bar mans, agents de la
cir cu la tion, grooms, pré sen ta teurs télé, sol dat puis ser gent, lieu te‐ 
nant, ca pi taine… Tous les corps de mé tiers em ploient ou em ploie ront
des ro bots. Mais s’ils par tagent de puis long temps notre temps de tra‐ 
vail, ce n’est que ré cem ment que nous par ta geons avec eux nos es‐ 
paces de tra vail. Jugés pen dant long temps trop dan ge reux, ces ro bots
tra vailleurs, la plu part ou vriers spé cia li sés réa li sant des tâches ré pé ‐
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ti tives guère en viables, étaient can ton nés dans des es paces cir cons‐ 
crits en de hors de toute pré sence hu maine. Ce n’est que ré cem ment
que ro bots et hu mains par tagent les es paces de tra vail avec l’idée
d’une col la bo ra tion hu main/robot (dans l’es pace, en chi rur gie, dans la
re cherche…).

D’après plu sieurs études — même si cela semble dif fi cile à quan ti fier
—, la ro bo tique gé nère des mil lions d’em plois (en vi ron trois em plois
hu mains pour un robot) et en fait dis pa raître des mil liers. Mais les
études sont contra dic toires, les chiffres s’af folent, s’in versent creu‐ 
sant des écarts gi gan tesques voire bur lesques, le mythe du chô mage
tech no lo gique at ti sant les an goisses et le cli vage so cié tal, les pro- 
robots et les ro bots scep tiques sont pous sés no tam ment par cer tains
mé dias à re jouer une lutte des classes qui n’a pas lieu d’être. Un mil‐ 
lion de ro bots in dus triels ac tuel le ment en ser vice se raient déjà di rec‐ 
te ment res pon sables de la créa tion de trois mil lions d’em plois selon
une étude conduite par Metra Mar tech, et re layée par l’IFR. Le dé ve‐ 
lop pe ment de la ro bo tique dans les cinq pro chaines an nées de vrait
en core créer un mil lion d’em plois qua li fiés dans le monde. À l’in verse,
fin 2014, une étude menée par le ca bi net de consul tant Ro land Ber ger
lar ge ment re layée par les mé dias alerte sur les risques ma jeurs que la
ré vo lu tion di gi tale en cours fait peser sur les em plois. En France,
dans les dix an nées à venir, 42 % des mé tiers risquent d’être trans for‐ 
més par la nu mé ri sa tion. Trois mil lions d’em plois pour raient être dé‐ 
truits. Après s’être at ta quée aux classes po pu laires, la ro bo ti sa tion va
ainsi contri buer, pro met l’étude, à «  dé sta bi li ser en pro fon deur les
classes moyennes fran çaises  ». Les ma chines dé vorent l’em ploi en
rem pla çant les sa la riés, ce rai son ne ment in tui tif qui do mine et conta‐ 
mine de puis long temps nos so cié tés oc ci den tales est un rai son ne‐ 
ment sans ho ri zon.

9

Pour me su rer l’im pact des tech niques sur l’em ploi, il faut prendre en
compte toutes les re la tions entre ma chine et em plois. Ainsi, une in ‐
no va tion tech nique va aug men ter la pro duc ti vi té et sup pri mer des
em plois (effet 1). Mais les gains de pro duc ti vi té et la baisse des coûts
du tra vail peuvent aussi être ré per cu tés sur le prix. La baisse de prix
en traîne une hausse d’achat, et donc la hausse d’em plois (effet 2). La
baisse des coûts peut en traî ner un trans fert vers d’autres pro duits
(no tion d’« effet de dé ver se ment ») d’Al fred Sauvy (effet 3). Enfin l’in ‐
no va tion tech no lo gique peut être aussi la base de nou veaux pro duits
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de consom ma tion, de pro duc tion. C’est l’effet Schum pe ter : les in no ‐
va tions tech no lo giques sont à la base de grandes pous sées. […] An ‐
non cer un nombre d’em plois dé truits — des mil lions à l’ho ri zon 2025
—, me na cés par les in no va tions tech niques en cours, en l’iso lant de
l’en semble des re la tions macro- économiques, n’a donc aucun sens 3.

De nom breuses études ont ex plo ré les re la tions com plexes entre em‐ 
ploi, chô mage et in no va tion tech no lo gique. Une des études les plus
cé lèbres, menée par les éco no mistes Oli vier Blan chard et Ro bert
Solow, a mon tré que sur le long terme, il n’existe au cune cor res pon‐ 
dance entre in no va tion et chô mage. Pour l’ins tant, ce qui semble in‐ 
con tes table c’est l’ob ser va tion d’une baisse si gni fi ca tive du chô mage
dans les pays en voie de ro bo ti sa tion. Mais sur tout plus que la créa‐ 
tion d’em plois très po la ri sés, la ro bo tique mo di fie le pay sage pro fes‐ 
sion nel, son dé cou page. Elle bou le verse la no tion même de tra vail et
nous pousse à la re dé fi nir, à en vi sa ger dif fé rem ment l’op po si tion
temps libre/temps de tra vail qui de vient peu à peu in opé rante. Ce
mou ve ment vers une dis pa ri tion de l’exer cice de cer tains mé tiers en
leur re don nant un autre sta tut, pas sant le plus sou vent du monde ou‐ 
vrier à celui de l’ar ti san, est non seule ment iné luc table mais au‐ 
jourd’hui très an cien. Ce mou ve ment qui trouve son ori gine dans
l’avè ne ment de l’ère in dus trielle et peut- être même dans l’in ven tion
du pre mier outil oblige l’homme à re dé fi nir constam ment la no tion de
tra vail. Cette né ces si té est de ve nue d’au tant plus pré gnante quand les
ro bots ont com men cé à en va hir les es paces de tra vail. Mais la plu part
des so cié tés ont ré pu gné à en ga ger un ques tion ne ment glo bal, un
débat in ter na tio nal, au tour de cette no tion de tra vail qui telle qu’on
l’en vi sa geait jusqu’ici est de ve nu ob so lète, pré fé rant lais ser se dé ve‐ 
lop per une pen sée mé fiante voire très dé fa vo rable aux ro bots de ve‐ 
nant pour par tie les boucs émis saires de si tua tions éco no miques vol‐ 
ca niques.

10

En 2004, Mme Hi ro sa ki qui avait vécu pen dant cinq an nées avec un
robot Wa ka ma ru a sou hai té par tes ta ment sa pré sence à ses ob‐ 
sèques.

11

À Oki na wa, un robot prêtre of fi cie de puis main te nant dix ans au
temple de Sueyo shi. Dans un temple boud dhiste, au Japon, un moine
en tenue tra di tion nelle fait tour noyer de l’en cens et chante des
prières de vant une ran gée de chiens ro bots, éteints.

12



L’autre robotique

L’idée d’une ro bo tique re la tion nelle, émo tion nelle, d’un robot com pa‐ 
gnon est plus ré cente. Au Japon elle est re la ti ve ment an cienne, mais
par tout ailleurs elle en est en core à ses bal bu tie ments au près du pu‐ 
blic, même si l’équipe my thique du MIT Media Lab, et tout par ti cu liè‐ 
re ment les cher cheurs Cyn thia Brea zeal et Rod ney Brooks, ont no‐ 
tam ment ac com pli un tra vail fon da men tal sur la ques tion des ro bots
so ciaux avec entre autres les ro bots ex pres sifs em blé ma tiques Kis‐ 
met, Nexi, Leo nar do et Tofu (the Per so nal Ro bots Group). En art,
cette re la tion hu main/robot est de puis long temps en vi sa gée en de‐ 
hors de toute fonc tion, dés ins tru men ta li sée, no tam ment en lit té ra‐ 
ture et en ci né ma, plus ré cem ment au théâtre, dans les per for mances
et les ins tal la tions.

13

Jusqu’à ré cem ment la forme hu ma noïde s’im po sait comme la forme la
plus apte à fa ci li ter la com mu ni ca tion entre hu main et robot et ce
consen sus an thro po mor phique conta mi nait toute la ro bo tique dé‐ 
cou lant d’une pen sée an thro po cen triste ma jo ri taire. Le dé ve lop pe‐ 
ment des ani mats (ro bots ins pi rés par des com por te ments ou mor‐ 
pho lo gies ani males), d’une ro bo tique bio ins pi rée (par des vé gé taux,
des micro- organismes…), cer taines ex pé riences com mu ni ca tion nelles
me nées avec des ro bots as su mant leurs formes ro bo tiques sin gu‐ 
lières (L’ex pé rience Ergo- Robots : cu rio si té ar ti fi cielle et lan gage, ex pé‐ 
rience menée par le la bo ra toire Flo wers di ri gé par le cher cheur
Pierre- Yves Ou deyer et ins tal la tion mise en scène par David Lynch
pour la Fon da tion Car tier dans le cadre de l’ex po si tion Ma thé ma‐ 
tiques, un dé pay se ment sou dain) tendent à prou ver que l’imi ta tion de
la forme hu maine, que la lo gique du mi roir, n’est pas par ti cu liè re ment
opé rante dans le pro ces sus de com mu ni ca tion hu main/robot. Et à
l’in verse, plus l’imi ta tion s’af fine, à l’iden tique, plus la créa ture se rap‐ 
proche de son mo dèle, passé un cer tain seuil, cette res sem blance
chi rur gi cale, peau à peau, pro duit bru ta le ment une ré pul sion, elle de‐ 
vient an gois sante, les mi cros dif fé rences avec l’hu main de viennent
mons trueuses fai sant re mon ter à la sur face une en ve loppe vide avec
la quelle toute forme d’in ter ac tion de vient ab surde. On ap pelle ce
phé no mène l’« un can ny val ley » (val lée de l’étrange).

14

Plus tôt, dans les an nées 1980, en In tel li gence Ar ti fi cielle un chan ge‐ 
ment de pa ra digme s’est opéré, de l’imi ta tion vers l’ins pi ra tion, d’une
pen sée des cen dante vers une pen sée as cen dante, le rêve de mo dé li‐ 
ser et de re pro duire des fa cul tés sym bo liques et des formes hu ‐
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maines com plexes a lais sé place au désir de s’ins pi rer et d’ini tier des
pro ces sus d’en gen dre ment avec l’idée d’y lais ser ad ve nir par es sais et
er reurs des ac ci dents, de l’im pro gram mé, des com por te ments non
to ta le ment pro gram més qui émergent de l’in ter ac tion des ro bots, de
leurs cor po réi tés, avec leur en vi ron ne ment. Imi ter l’en ve loppe hu‐ 
maine est une voie ro bo tique peu in té res sante et res tric tive, s’agis‐ 
sant d’une créa tion hu maine le champ des pos sibles est in fi ni, peu
per ti nente à gé né rer le désir d’in ter ac tion et vide de sens d’un point
de vue re la tion nel.

Ex pé riences d’in ter ac tion entre des dan seurs et des ro bots me nées
dans le cadre de ré si dences de créa tion et de work shops au tour des
pro jets Link Human/Robot, Poppy N+Z, Sni per, Guer rilla, Shark, Razor
et les autres.

16

Si tua tion  : un dan seur ou une dan seuse est face à un robot hu ma‐ 
noïde puis an thro po morphe puis avec une forme ro bo tique autre. On
ob serve que les pa ra mètres qui créent chez le dan seur ou la dan seuse
le désir d’in ter agir avec le robot ne sont ja mais de l’ordre de la res‐ 
sem blance phy sique à l’hu main. Mais c’est la per cep tion et l’iden ti fi‐ 
ca tion d’un com por te ment (gestes, dé pla ce ments dans l’es pace)
comme au to nome qui in duit l’idée d’un Autre avec le quel j’ai envie
d’in ter agir, at ti ré par la sur prise de dé cou vrir sa ré ponse à mes
propres com por te ments non pas dans une lo gique nar cis sique de dé‐ 
dou ble ment de soi. Les corps s’at tirent par dif fé rence. Cela dit, l’imi‐ 
ta tion com por te men tale peut être en vi sa gée comme une pre mière
phase d’in ter ac tion, per met tant aux corps d’en trer en ré so nance
(cf. les tra vaux de Jac que line Nadel, psy cho logue du dé ve lop pe ment),
pre mier stade de l’échange.

17

« Au trui, c’est l’autre, c’est- à-dire
le moi qui n’est pas moi. 4 »
Au trui, en phi lo so phie, est un concept ré cent. Jusqu’à Hegel, la ques‐ 
tion de l’al té ri té n’avait pas droit de cité, le so lip sisme (seul le sujet
exis tait) pré va lait chez Des cartes et les phi lo sophes clas siques. L’al té‐ 
ri té est au jourd’hui un concept phi lo so phique qui si gni fie : « le ca rac‐ 
tère de ce qui est autre ». Elle est liée à la conscience de la re la tion
aux autres consi dé rés dans leur dif fé rence, c’est aussi la re con nais ‐
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sance de l’autre dans sa dif fé rence. Une ex plo ra tion ra pide de la lit té‐ 
ra ture à tra vers les siècles montre la dif fi cul té qu’ont les hommes à
par ta ger leurs dif fé rences, à s’ac cep ter, à dia lo guer en de hors des ju‐ 
ge ments, des dis cri mi na tions. Nous pen sons l’al té ri té sou vent à par tir
de notre propre ima gi naire, de nos propres va leurs, de notre propre
vi sion du monde que nous uti li sons «  na tu rel le ment  ». Or, «  “pour
étu dier l’homme, il faut ap prendre à por ter sa vue au loin ». 5

Dans le terme « au trui », il y a « autre » qui s’op pose com mu né ment à
« moi ». L’autre n’est pas moi. Il est un autre que moi. Il est cer tain
que des abîmes nous sé parent. Mais il est com mu né ment admis que,
pour qu’il y ait une com mu ni ca tion entre l’autre et moi, il doit y avoir
quelque chose de com mun qui ga ran tisse cette com mu ni ca tion. Il
faut donc qu’il y ait un « même » voire que ce même pré do mine sur
l’autre. Au- delà de toute dif fé rence, il y a en face de moi un être hu‐ 
main, en chair et en os, de la même na ture que moi et ap par te nant à
la même condi tion.

19

S’il est im pos sible de trou ver en chaque homme une es sence uni ver ‐
selle qui se rait la na ture hu maine, il existe pour tant une uni ver sa li té
hu maine de condi tion. Ce n’est pas par ha sard que les pen seurs d’au ‐
jourd’hui parlent plus vo lon tiers de la condi tion de l’homme que de
sa na ture. Par condi tion ils en tendent avec plus ou moins de clar té
l’en semble des li mites a prio ri qui es quissent sa si tua tion fon da men ‐
tale dans l’uni vers. Les si tua tions his to riques va rient : […] Ce qui ne
varie pas, c’est la né ces si té pour lui d’être dans le monde, d’y être au
tra vail, d’y être au mi lieu d’autres et d’y être mor tel 6…

En vi sa ger, en tre voir la pos si bi li té d’une nou velle forme d’al té ri té ro‐ 
bo tique bou le verse fon da men ta le ment le concept d’al té ri té tel qu’il a
été dé fi ni jusqu’ici et né ces si te rait de re pen ser sa dé fi ni tion et
conjoin te ment, dans un même élan de pen sée, de s’in ter ro ger sur la
re dé fi ni tion de la no tion même d’hu ma ni té. Le robot n’étant pas de
chair et de sang, c’est son mode de cog ni tion du monde, ses com por‐ 
te ments, la pos sible re con nais sance d’une forme de grâce, de sin gu la‐ 
ri té à se mou voir no tam ment, à être pré sent au monde, sa ca pa ci té à
ana ly ser ce monde, à le par ta ger avec nous, à in ven ter de nou veaux
lan gages pour com mu ni quer avec nous que l’on pour rait re con naître
comme autre, une nou velle forme d’al té ri té in édite, in trin sè que ment
sin gu lière. Une al té ri té qui se li bère de son at ta che ment au « même »

20
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où la dif fé rence est ap pré hen dée pour son se cret, son étran ge té, sans
né ces si té de faire ré fé rence au même, à notre uni vers.

« Au trui est se cret parce qu’il est
autre 7 »
Re con naître enfin l’autre dans sa dif fé rence, dans sa « mons truo si té »
ro bo tique. « Je n’ap pré hende pas l’autre tout sim ple ment comme mon
double. Je ne l’ap pré hende ni pour vu de ma sphère ori gi nale ou d’une
sphère pa reille à la mienne, ni pour vu de phé no mènes spa tiaux qui
m’ap par tiennent en tant que liés à l’ici. Mais, à consi dé rer la chose de
plus près, c’est son corps qui est consti tué d’une ma nière ori gi nelle et
est donné dans le mode d’un “hic ab so lu”, centre fonc tion nel de son
ac tion ». Mais pour cela il est in dis pen sable que le robot se dé tache,
s’éman cipe de tout mo dèle hu main pour as su mer plei ne ment ses na‐ 
tures et sa condi tion ro bo tique. Il nous per met tra alors peut- être si
nous ac cé dons à une re con nais sance de son al té ri té ro bo tique à pen‐ 
ser plei ne ment l’al té ri té dans son mys tère, la re con naître sans dé voi‐ 
ler son se cret. Les re la tions hu maines s’en trou ve raient alors pro fon‐ 
dé ment bou le ver sées et peut- être apai sées.
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Tant que de l’autre en tant qu’autre n’aura pas été de quelque façon
« ac cueilli » dans l’épi pha nie, dans le re trait ou la vi si ta tion de son vi ‐
sage, il ne sau rait y avoir de sens à par ler de paix. Avec le même on
n’est ja mais en paix 8

Ar tiste plas ti cienne, au jourd’hui cho ré graphe, je m’in té resse de puis
2010 à l’évo lu tion du lien hu main/robot (le point de dé part de cette
ré flexion fut mon tra vail thèse en 2006, Le bug  : une es thé tique de
l’ac ci dent 9. C’est la ques tion de l’ac ci dent qui tra verse mes re‐ 
cherches et me mène jusqu’ici. Di sons que je suis venue aux ro bots
par l’étude de l’ac ci dent, un ac ci dent étrange dans un en vi ron ne ment
hos tile. La forme per for ma tive est donc in hé rente à mon tra vail,
comme en vi ron ne ment pro pice à l’ac ci dent, plus pré ci sé ment l’émer‐ 
gence d’un «  im pro gram mé  » qui est, en quelque sorte, at ten du ou
dé si ré. Dans mes per for mances, cer taines choses sont pro gram mées
(pour les ro bots), mises en scènes (pour les hu mains), d’autres sont de
l’ordre de l’ac ci dent ou au tre ment dit de l’im pro vi sa tion. Il ne s’agit

22



L’autre robotique

pas d’aléa toire mais bien d’un « im pro gram mé » qui émerge des in ter‐ 
ac tions entre ro bots et hu mains, entre hu mains voire entre ro bots, de
leurs dif fé rences, dif fé rence de per cep tion, de pré hen sion et de cog‐ 
ni tion de leur en vi ron ne ment com mun par ta gé, dif fé rences de leurs
cor po réi tés.

La ques tion des corps, corps si tués dans un en vi ron ne ment, ques tion
qui est au jourd’hui de ve nue pre mière et cen trale pour cette ro bo‐ 
tique contem po raine et no tam ment la ro bo tique dé ve lop pe men tale
dans la quelle s’ins crivent les cher cheurs Pierre- Yves Ou deyer et Ar‐ 
naud Revel avec les quels je tra vaille, ces ro bots « en cor po rés » m’ont
ame née à m’in té res ser à la danse, au lan gage cho ré gra phique qui est
au jourd’hui de ve nu un de mes ou tils de re cherche et de créa tion, la
danse en vi sa gée comme lan gage trans dis ci pli naire et trans cul tu rel
pos sible. La danse per for mée est aussi pour moi un mé dium per met‐ 
tant une vé ri table in ter dis ci pli na ri té, un tra vail de co- conception et
de fa bri ca tion col lec tive que je dé ploie pour l’en semble de mes pro‐ 
jets, l’émer gence d’es paces de re cherche et de créa tion croi sés voire
im bri qués. Les cher cheurs in ter viennent di rec te ment dans la per for‐ 
mance (Link Human/Robot avec le cher cheur et per for meur Ar naud
Revel, Poppy N+Z avec le phi lo sophe et per for meur Lu do vic Duhem).
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Mon tra vail est donc de co- créer avec d’autres cher cheurs des
contextes, des si tua tions, des en vi ron ne ments pro pices à l’émer gence
d’une nou velle forme d’al té ri té sin gu lière et in édite par et dans les in‐ 
ter ac tions entre hu mains et ro bots, le lan gage cho ré gra phique étant
pour moi le plus per ti nent à rendre compte de cette al té ri té émer‐ 
gente qui remue notre hu ma ni té. Mais un lan gage cho ré gra phique
hy bride qui reste à in ven ter. Ce qui m’in té resse éga le ment dans ce
lien hu main/robot c’est le re tour qu’il opère sur notre hu ma ni té. À
re bours, le robot, outil per met tant de pen ser l’« être hu main », nous
ren voie, par dif fé rence, à notre hu ma ni té, nos sin gu la ri tés, nos hu ma‐ 
ni tés, nos ani ma li tés et nous pousse à ques tion ner, à re dé fi nir la no‐ 
tion même d’hu ma ni té, « notre être hu main ».
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Les pho to gra phies pré sen tées dans cet ar ticle do cu mentent deux
per for mances  : Link Human/Robot, créa tion  2014, co pro duc tion
Théâtre Le Ma nège, scène na tio nale de Mau beuge, avec la dan seuse
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ABSTRACT

Français
Dans notre so cié té in dus trielle, les ro bots sont déjà om ni pré sents : ils nous
as sistent quo ti dien ne ment bien que nous ne les in té grons pas en core plei‐ 
ne ment à notre es pace, les li mi tant à oc cu per des marges bien dé fi nies.
Pour tant, de par son im pact éco no mique et re la tion nel, la ro bo tique bou le ‐

Chris tine Ni clas et le robot Nao. Poppy N+Z, pho tos prises lors de ré‐ 
si dence de créa tion avec le dan seur Ma rius Sa wa do go et Poppy N.
Cré dit pho tos  : Be noît Dor chies, Em ma nuelle Gran gier, Pau line
Manet et Lio nel Stora.

La sixième pho to gra phie pré sente le cher cheur Hi ro shi Ishi gu ro et
son Ge mi noid HI-2, un an droid télé opéré qu’il a créé à son image (té‐ 
lé char gée de puis in ter net).
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verse notre rap port au tra vail, à notre en vi ron ne ment so cial et à notre
propre corps. Cette cri tique, ex ten sion d’un lan gage cho ré gra phique et per‐ 
for ma tif, in vite à re con si dé rer les com por te ments et les in ter ac tions inter- 
humains mais aussi (voire sur tout) entre les hu mains et leurs ma chines.
Émerge alors quelque chose qui échappe à ces deux in ter lo cu teurs, des ac‐ 
ci dents et des im pro vi sa tions qui en ri chissent leurs pro grammes, leurs
codes et leurs ma nières de se mettre en scène.
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