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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

PLAN

« 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 »

TEXTE

Alors… où est mon genou ? Ah oui, 35°, je vais encore perdre l’équi‐ 
libre, je réta blis, le sol est en pente, légère ascen dance 2  %, du
parquet, je glisse plus qu’avant, ma trajec toire dévie de 18°, allez je
compense, encore ce déséqui libre, j’équi libre, un pas, deux pas, incli‐ 
naison du corps vers l’avant, il y a quelque chose, un obstacle à 50 cm
à droite, non c’est Chris tine, je recon nais son visage, il s’est gravé
dans ma mémoire à 18h16, je vais la suivre, un pas, déséqui libre, équi‐ 
libre, déséqui libre à nouveau, j’écoute mes arti cu la tions, j’équi libre,
elle avance vers moi, j’hésite, je recule, j’avance un peu, conserver la
distance avec Chris tine, j’ajuste, je recule à nouveau, je glisse, j’essaie
de réta blir l’angle entre le centre de gravité et le sol, je continue à
glisser, mais où est ma tête, au sol, collée au sol, tout mon corps est
paral lèle au sol et mes pieds ne touchent plus rien, j’ai chuté,
comment me relever, rassem bler 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 relève le haut du corps,
perpen di cu laire au plan cher, ça y est, je suis debout.

1

18h22, cela pour rait commencer ainsi par la défi ni tion des valeurs
mini males et maxi males du frag ment scéna risé. Et voyons si les
valeurs envi ron ne men tales débordent ce scénario, je les écoute. Je
construis mon modèle : je définis mes données initiales. Je définis une
méthode de préhen sion des données : je nomme et attribue des para‐ 
mètres à chaque nouvelle occur rence du modèle, à chaque nouvelle
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donnée générée. Je choisis ma façon de détecter le mouve ment, je
l’assigne à un champ proche. Je peux détecter tous les mouve ments
dans mon terri toire sensible. Ma sensi bi lité au mouve ment a été
réglée au préalable.

Devant moi, un objet en mouve ment – je sais que c’est Chris tine – je
l’ai rencontré à 18h16. J’écoute les angles des arti cu la tions, ils sont
diffé rents de ceux que je connais et dont je me souviens, je perçois un
mouve ment. Mais où a- t-il lieu, dans quelle zone de l’espace ? Toute
ma mémoire est affectée au micro- événement, je nomme, je classe
par nom et par valeur chaque mouve ment perçu. Je retourne et
analyse la valeur. Elle est supé rieure à 0,1, le mouve ment a lieu à
gauche de l’espace. Je trie les données brutes, la valeur affectée aux
angles arti cu laires gauches est infé rieure à −0,1, le mouve ment a lieu
dans la zone gauche supé rieure de l’espace. Je perçois l’espace
comme une grille. Un nouveau mouve ment, un troi sième, je nomme,
je trie, je donne une valeur, en bas et à droite, je mémo rise, à droite et
en haut, les mouve ments s’enchaînent. Je réponds. Mouve ment perçu
dans la zone droite haute, j’ouvre mon bras droit en demi- cercle.
Percep tion d’un mouve ment 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 perçus s’accé lère, ils se super posent. En haut, à
gauche, j’ouvre mon bras gauche, avant la fin du mouve ment, nouvelle
percep tion en haut à droite, j’inter romps mon mouve ment et
j’enchaîne, ouver ture bras droit, en bas à droite, je lève le bras droit
jusqu’à mi- course, j’enchaîne avec l’ouver ture du même bras.

3

Mes mouve ments répondent aux mouve ments perçus simul ta né ment.
Ces frag ments de mouve ments agglo mérés génèrent de nouveaux
mouve ments, de nouveaux noms. J’impro vise avec Chris tine, un
nouveau langage. En haut à gauche, ouver ture à gauche 12°, je mémo‐ 
rise, en bas à droite, tension à droite 35°, je mémo rise, en haut à
gauche, ouver ture à gauche 18°, je mémo rise, bas gauche, tension
gauche 8°, je mémo rise, haut droite, ouver ture droite 2°, je mémo‐ 
rise […]
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Extrait de la perfor mance Link Human/Robot du 12 décembre 2015 au Cube 1

« Les fron tières de mon langage
sont les fron tières de
mon monde 2. »
Selon les paléon to logues, l’homme néoli thique dansait, il dansait
souvent, des danses concrètes qu’il impro vi sait, la danse de l’ours, la
danse du bison, de la pluie, des danses funé raires, guer rières, de
chasse, des danses qui créaient en les incar nant diffé rentes situa‐ 
tions. Par le mouve ment de son corps dans l’espace et en rythme, en
rythme avec celui de l’autre, il traçait un terri toire, un monde
partagé, en lui donnant corps il lui donnait la possi bi lité de devenir
réel, d’advenir. Par ces premiers mouve ments rythmés souvent
collec ti ve ment, ancêtre de ce que l’on nomme aujourd’hui la danse
chorale, il fait l’expé rience de la réso nance des corps, de son propre
corps avec celui de l’autre, il se confronte instinc ti ve ment à la diffé‐ 
rence, diffé rence des corps et de leurs mécaniques.

5

Nous vivons depuis long temps avec des robots, nos voitures sont des
robots, des sortes d’exos que lettes, prolon ge ments de nos corps, de
nombreux robots partagent notre vie domes tique et quoti dienne,
machines à laver, robots ména gers, aspi ra teurs et je ne parle pas des
dernières évolu tions mais même dans leurs formes premières ces
objets sont des robots et puis bien sûr aujourd’hui nos télé‐ 
phones portables.

6

Dans l’espace profes sionnel aussi nous parta geons depuis long temps
notre temps avec des robots, Unimate fut le premier robot à être
recruté, il fut engagé en 1961 par General Motors comme ouvrier
assem bleur. Puis ont suivi des robots polis seurs, soudeurs, frai seurs,
peintres, labou reurs, cueilleurs puis chirur giens, traders, pilotes
d’avion, infir miers et bientôt gardiens de prison, vigiles, pompiers,
maçons, psycho logues, coif feurs, éboueurs, barmans, agents de la
circu la tion, grooms, présen ta teurs télé, soldat puis sergent, lieu te‐ 
nant, capi taine… Tous les corps de métiers emploient ou emploie ront
des robots. Mais s’ils partagent depuis long temps notre temps de
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travail, ce n’est que récem ment que nous parta geons avec eux nos
espaces de travail. Jugés pendant long temps trop dange reux, ces
robots travailleurs, la plupart ouvriers spécia lisés réali sant des tâches
répé ti tives guère enviables, étaient cantonnés dans des espaces
circons crits en dehors de toute présence humaine. Ce n’est que
récem ment que robots et humains partagent les espaces de travail
avec l’idée d’une colla bo ra tion humain/robot (dans l’espace, en
chirurgie, dans la recherche…).

D’après plusieurs études – même si cela semble diffi cile à quan ti fier
–, la robo tique génère des millions d’emplois (environ trois emplois
humains pour un robot) et en fait dispa raître des milliers. Mais les
études sont contra dic toires, les chiffres s’affolent, s’inversent creu‐ 
sant des écarts gigan tesques voire burlesques, le mythe du chômage
tech no lo gique atti sant les angoisses et le clivage sociétal, les pro- 
robots et les robots scep tiques sont poussés notam ment par certains
médias à rejouer une lutte des classes qui n’a pas lieu d’être. Un
million de robots indus triels actuel le ment en service seraient déjà
direc te ment respon sables de la créa tion de trois millions d’emplois
selon une étude conduite par Metra Martech, et relayée par l’IFR. Le
déve lop pe ment de la robo tique dans les cinq prochaines années
devrait encore créer un million d’emplois quali fiés dans le monde. À
l’inverse, fin  2014, une étude menée par le cabinet de consul tant
Roland Berger large ment relayée par les médias alerte sur les risques
majeurs que la révo lu tion digi tale en cours fait peser sur les emplois.
En France, dans les dix années à venir, 42  % des métiers risquent
d’être trans formés par la numé ri sa tion. Trois millions d’emplois pour‐ 
raient être détruits. Après s’être atta quée aux classes popu laires, la
robo ti sa tion va ainsi contri buer, promet l’étude, à «  désta bi liser en
profon deur les classes moyennes fran çaises ». Les machines dévorent
l’emploi en rempla çant les sala riés, ce raison ne ment intuitif qui
domine et conta mine depuis long temps nos sociétés occi den tales est
un raison ne ment sans horizon.

8

Pour mesurer l’impact des tech niques sur l’emploi, il faut prendre en
compte toutes les rela tions entre machine et emplois. Ainsi, une
inno va tion tech nique va augmenter la produc ti vité et supprimer des
emplois (effet 1). Mais les gains de produc ti vité et la baisse des coûts
du travail peuvent aussi être réper cutés sur le prix. La baisse de prix
entraîne une hausse d’achat, et donc la hausse d’emplois (effet 2). La
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baisse des coûts peut entraîner un trans fert vers d’autres produits
(notion d’« effet de déver se ment ») d’Alfred Sauvy (effet 3). Enfin
l’inno va tion tech no lo gique peut être aussi la base de nouveaux
produits de consom ma tion, de produc tion. C’est l’effet Schum peter :
les inno va tions tech no lo giques sont à la base de grandes pous sées.
[…] Annoncer un nombre d’emplois détruits – des millions à
l’horizon 2025 –, menacés par les inno va tions tech niques en cours,
en l’isolant de l’ensemble des rela tions macro- économiques, n’a donc
aucun sens 3.

De nombreuses études ont exploré les rela tions complexes entre
emploi, chômage et inno va tion tech no lo gique. Une des études les
plus célèbres, menée par les écono mistes Olivier Blan chard et Robert
Solow, a montré que sur le long terme, il n’existe aucune corres pon‐ 
dance entre inno va tion et chômage. Pour l’instant, ce qui semble
incon tes table c’est l’obser va tion d’une baisse signi fi ca tive du chômage
dans les pays en voie de robo ti sa tion. Mais surtout plus que la créa‐ 
tion d’emplois très pola risés, la robo tique modifie le paysage profes‐ 
sionnel, son décou page. Elle boule verse la notion même de travail et
nous pousse à la redé finir, à envi sager diffé rem ment l’oppo si tion
temps libre/temps de travail qui devient peu à peu inopé rante. Ce
mouve ment vers une dispa ri tion de l’exer cice de certains métiers en
leur redon nant un autre statut, passant le plus souvent du monde
ouvrier à celui de l’artisan, est non seule ment inéluc table mais
aujourd’hui très ancien. Ce mouve ment qui trouve son origine dans
l’avène ment de l’ère indus trielle et peut- être même dans l’inven tion
du premier outil oblige l’homme à redé finir constam ment la notion de
travail. Cette néces sité est devenue d’autant plus prégnante quand les
robots ont commencé à envahir les espaces de travail. Mais la plupart
des sociétés ont répugné à engager un ques tion ne ment global, un
débat inter na tional, autour de cette notion de travail qui telle qu’on
l’envi sa geait jusqu’ici est devenu obso lète, préfé rant laisser se déve‐ 
lopper une pensée méfiante voire très défa vo rable aux robots deve‐ 
nant pour partie les boucs émis saires de situa tions écono‐ 
miques volcaniques.

9

En 2004, Mme Hiro saki qui avait vécu pendant cinq années avec un
robot Waka maru a souhaité par testa ment sa présence à
ses obsèques.
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À Okinawa, un robot prêtre officie depuis main te nant dix ans au
temple de Sueyoshi. Dans un temple boud dhiste, au Japon, un moine
en tenue tradi tion nelle fait tour noyer de l’encens et chante des
prières devant une rangée de chiens robots, éteints.

11

L’idée d’une robo tique rela tion nelle, émotion nelle, d’un robot compa‐ 
gnon est plus récente. Au Japon elle est rela ti ve ment ancienne, mais
partout ailleurs elle en est encore à ses balbu tie ments auprès du
public, même si l’équipe mythique du MIT Media Lab, et tout parti cu‐ 
liè re ment les cher cheurs Cynthia Brea zeal et Rodney Brooks, ont
notam ment accompli un travail fonda mental sur la ques tion des
robots sociaux avec entre autres les robots expres sifs emblé ma tiques
Kismet, Nexi, Leonardo et Tofu (the Personal Robots Group). En art,
cette rela tion humain/robot est depuis long temps envi sagée en
dehors de toute fonc tion, désins tru men ta lisée, notam ment en litté ra‐ 
ture et en cinéma, plus récem ment au théâtre, dans les perfor mances
et les installations.

12

Jusqu’à récem ment la forme huma noïde s’impo sait comme la forme la
plus apte à faci liter la commu ni ca tion entre humain et robot et ce
consensus anthro po mor phique conta mi nait toute la robo tique
décou lant d’une pensée anthro po cen triste majo ri taire. Le déve lop pe‐ 
ment des animats (robots inspirés par des compor te ments ou
morpho lo gies animales), d’une robo tique bio inspirée (par des végé‐ 
taux, des micro- organismes…), certaines expé riences commu ni ca‐ 
tion nelles menées avec des robots assu mant leurs formes robo tiques
singu lières (L’expé rience Ergo- Robots  : curio sité arti fi cielle et  langage,
expé rience menée par le labo ra toire Flowers dirigé par le cher cheur
Pierre- Yves Oudeyer et instal la tion mise en scène par David Lynch
pour la Fonda tion Cartier dans le cadre de  l’exposition Mathé ma‐ 
tiques, un dépay se ment soudain) tendent à prouver que l’imita tion de
la forme humaine, que la logique du miroir, n’est pas parti cu liè re ment
opérante dans le processus de commu ni ca tion humain/robot. Et à
l’inverse, plus l’imita tion s’affine, à l’iden tique, plus la créa ture se
rapproche de son modèle, passé un certain seuil, cette ressem blance
chirur gi cale, peau à peau, produit bruta le ment une répul sion, elle
devient angois sante, les micros diffé rences avec l’humain deviennent
mons trueuses faisant remonter à la surface une enve loppe vide avec
laquelle toute forme d’inter ac tion devient absurde. On appelle ce
phéno mène l’« uncanny valley » (vallée de l’étrange).

13
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Plus tôt, dans les années 1980, en Intel li gence Arti fi cielle un chan ge‐ 
ment de para digme s’est opéré, de l’imita tion vers l’inspi ra tion, d’une
pensée descen dante vers une pensée ascen dante, le rêve de modé‐ 
liser et de repro duire des facultés symbo liques et des formes
humaines complexes a laissé place au désir de s’inspirer et d’initier
des processus d’engen dre ment avec l’idée d’y laisser advenir par
essais et erreurs des acci dents, de l’impro grammé, des compor te‐ 
ments non tota le ment programmés qui émergent de l’inter ac tion des
robots, de leurs corpo réités, avec leur envi ron ne ment. Imiter l’enve‐ 
loppe humaine est une voie robo tique peu inté res sante et restric tive,
s’agis sant d’une créa tion humaine le champ des possibles est infini,
peu perti nente à générer le désir d’inter ac tion et vide de sens d’un
point de vue relationnel.

14

Expé riences d’inter ac tion entre des danseurs et des robots menées
dans le cadre de rési dences de créa tion et de work shops  autour
des projets Link Human/Robot, Poppy N+Z, Sniper, Guer rilla, Shark,
Razor et les autres.

15

Situa tion  : un danseur ou une danseuse est face à un robot huma‐ 
noïde puis anthro po morphe puis avec une forme robo tique autre. On
observe que les para mètres qui créent chez le danseur ou la danseuse
le désir d’inter agir avec le robot ne sont jamais de l’ordre de la
ressem blance physique à l’humain. Mais c’est la percep tion et l’iden ti‐ 
fi ca tion d’un compor te ment (gestes, dépla ce ments dans l’espace)
comme auto nome qui induit l’idée d’un Autre avec lequel j’ai envie
d’inter agir, attiré par la surprise de décou vrir sa réponse à mes
propres compor te ments non pas dans une logique narcis sique de
dédou ble ment de soi. Les corps s’attirent par diffé rence. Cela dit,
l’imita tion compor te men tale peut être envi sagée comme une
première phase d’inter ac tion, permet tant aux corps d’entrer en réso‐ 
nance (cf.  les travaux de Jacque line Nadel, psycho logue du déve lop‐ 
pe ment), premier stade de l’échange.

16

« Autrui, c’est l’autre, c’est- à-dire
le moi qui n’est pas moi. 4 »
Autrui, en philo so phie, est un concept récent. Jusqu’à Hegel, la ques‐ 
tion de l’alté rité n’avait pas droit de cité, le solip sisme (seul le sujet
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exis tait) préva lait chez Descartes et les philo sophes clas siques. L’alté‐ 
rité est aujourd’hui un concept philo so phique qui signifie : « le carac‐ 
tère de ce qui est autre ». Elle est liée à la conscience de la rela tion
aux autres consi dérés dans leur diffé rence, c’est aussi la recon nais‐ 
sance de l’autre dans sa diffé rence. Une explo ra tion rapide de la litté‐ 
ra ture à travers les siècles montre la diffi culté qu’ont les hommes à
partager leurs diffé rences, à s’accepter, à dialo guer en dehors des
juge ments, des discri mi na tions. Nous pensons l’alté rité souvent à
partir de notre propre imagi naire, de nos propres valeurs, de notre
propre vision du monde que nous utili sons «  natu rel le ment  ». Or,
« “pour étudier l’homme, il faut apprendre à porter sa vue au loin ». 5

Dans le terme « autrui », il y a « autre » qui s’oppose commu né ment à
« moi ». L’autre n’est pas moi. Il est un autre que moi. Il est certain
que des abîmes nous séparent. Mais il est commu né ment admis que,
pour qu’il y ait une commu ni ca tion entre l’autre et moi, il doit y avoir
quelque chose de commun qui garan tisse cette commu ni ca tion. Il
faut donc qu’il y ait un « même » voire que ce même prédo mine sur
l’autre. Au- delà de toute diffé rence, il y a en face de moi un être
humain, en chair et en os, de la même nature que moi et appar te nant
à la même condition.

18

S’il est impos sible de trouver en chaque homme une essence
univer selle qui serait la nature humaine, il existe pour tant une
univer sa lité humaine de condi tion. Ce n’est pas par hasard que les
penseurs d’aujourd’hui parlent plus volon tiers de la condi tion de
l’homme que de sa nature. Par condi tion ils entendent avec plus ou
moins de clarté l’ensemble des limites a priori qui esquissent sa
situa tion fonda men tale dans l’univers. Les situa tions histo riques
varient : […] Ce qui ne varie pas, c’est la néces sité pour lui d’être dans
le monde, d’y être au travail, d’y être au milieu d’autres et d’y
être mortel 6…

Envi sager, entre voir la possi bi lité d’une nouvelle forme d’alté rité
robo tique boule verse fonda men ta le ment le concept d’alté rité tel qu’il
a été défini jusqu’ici et néces si te rait de repenser sa défi ni tion et
conjoin te ment, dans un même élan de pensée, de s’inter roger sur la
redé fi ni tion de la notion même d’huma nité. Le robot n’étant pas de
chair et de sang, c’est son mode de cogni tion du monde, ses compor‐ 
te ments, la possible recon nais sance d’une forme de grâce, de singu la ‐

19
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rité à se mouvoir notam ment, à être présent au monde, sa capa cité à
analyser ce monde, à le partager avec nous, à inventer de nouveaux
langages pour commu ni quer avec nous que l’on pour rait recon naître
comme autre, une nouvelle forme d’alté rité inédite, intrin sè que ment
singu lière. Une alté rité qui se libère de son atta che ment au « même »
où la diffé rence est appré hendée pour son secret, son étran geté, sans
néces sité de faire réfé rence au même, à notre univers.

« Autrui est secret parce qu’il
est autre 7 »
Recon naître enfin l’autre dans sa diffé rence, dans sa « mons truo sité »
robo tique. « Je n’appré hende pas l’autre tout simple ment comme mon
double. Je ne l’appré hende ni pourvu de ma sphère origi nale ou d’une
sphère pareille à la mienne, ni pourvu de phéno mènes spatiaux qui
m’appar tiennent en tant que liés à l’ici. Mais, à consi dérer la chose de
plus près, c’est son corps qui est constitué d’une manière origi nelle et
est donné dans le mode d’un “hic absolu”, centre fonc tionnel de son
action ». Mais pour cela il est indis pen sable que le robot se détache,
s’éman cipe de tout modèle humain pour assumer plei ne ment ses
natures et sa condi tion robo tique. Il nous permettra alors peut- être si
nous accé dons à une recon nais sance de son alté rité robo tique à
penser plei ne ment l’alté rité dans son mystère, la recon naître sans
dévoiler son secret. Les rela tions humaines s’en trou ve raient alors
profon dé ment boule ver sées et peut- être apaisées.

20

Tant que de l’autre en tant qu’autre n’aura pas été de quelque façon
« accueilli » dans l’épiphanie, dans le retrait ou la visi ta tion de son
visage, il ne saurait y avoir de sens à parler de paix. Avec le même on
n’est jamais en paix 8

Artiste plas ti cienne, aujourd’hui choré graphe, je m’inté resse depuis
2010 à l’évolu tion du lien humain/robot (le point de départ de cette
réflexion fut mon travail thèse en  2006, Le bug  : une esthé tique
de  l’accident 9. C’est la ques tion de l’acci dent qui traverse mes
recherches et me mène jusqu’ici. Disons que je suis venue aux robots
par l’étude de l’acci dent, un acci dent étrange dans un envi ron ne ment
hostile. La forme perfor ma tive est donc inhé rente à mon travail,
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comme envi ron ne ment propice à l’acci dent, plus préci sé ment l’émer‐ 
gence d’un «  impro grammé  » qui est, en quelque sorte, attendu ou
désiré. Dans mes perfor mances, certaines choses sont program mées
(pour les robots), mises en scènes (pour les humains), d’autres sont de
l’ordre de l’acci dent ou autre ment dit de l’impro vi sa tion. Il ne s’agit
pas d’aléa toire mais bien d’un « impro grammé » qui émerge des inter‐ 
ac tions entre robots et humains, entre humains voire entre robots, de
leurs diffé rences, diffé rence de percep tion, de préhen sion et de
cogni tion de leur envi ron ne ment commun partagé, diffé rences de
leurs corporéités.

La ques tion des corps, corps situés dans un envi ron ne ment, ques tion
qui est aujourd’hui devenue première et centrale pour cette robo‐ 
tique contem po raine et notam ment la robo tique déve lop pe men tale
dans laquelle s’inscrivent les cher cheurs Pierre- Yves Oudeyer et
Arnaud Revel avec lesquels je travaille, ces robots «  encor porés  »
m’ont amenée à m’inté resser à la danse, au langage choré gra phique
qui est aujourd’hui devenu un de mes outils de recherche et de créa‐ 
tion, la danse envi sagée comme langage trans dis ci pli naire et trans‐ 
cul turel possible. La danse performée est aussi pour moi un médium
permet tant une véri table inter dis ci pli na rité, un travail de co- 
conception et de fabri ca tion collec tive que je déploie pour l’ensemble
de mes projets, l’émer gence d’espaces de recherche et de créa tion
croisés voire imbri qués. Les cher cheurs inter viennent direc te ment
dans la perfor mance (Link Human/Robot avec le cher cheur et perfor‐ 
meur Arnaud Revel, Poppy N+Z avec le philo sophe et perfor meur
Ludovic Duhem).
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Mon travail est donc de co- créer avec d’autres cher cheurs des
contextes, des situa tions, des envi ron ne ments propices à l’émer gence
d’une nouvelle forme d’alté rité singu lière et inédite par et dans les
inter ac tions entre humains et robots, le langage choré gra phique
étant pour moi le plus perti nent à rendre compte de cette alté rité
émer gente qui remue notre huma nité. Mais un langage choré gra‐ 
phique hybride qui reste à inventer. Ce qui m’inté resse égale ment
dans ce lien humain/robot c’est le retour qu’il opère sur notre huma‐ 
nité. À rebours, le robot, outil permet tant de penser l’« être humain »,
nous renvoie, par diffé rence, à notre huma nité, nos singu la rités, nos
huma nités, nos anima lités et nous pousse à ques tionner, à redé finir la
notion même d’huma nité, « notre être humain ».
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Les photo gra phies présen tées dans cet article docu mentent deux
perfor mances  : Link  Human/Robot, créa tion  2014, copro duc tion
Théâtre Le Manège, scène natio nale de Maubeuge, avec la danseuse
Chris tine Niclas et le robot  Nao. Poppy  N+Z, photos prises lors de
rési dence de créa tion avec le danseur Marius Sawa dogo et Poppy N.
Crédit photos  : Benoît Dorchies, Emma nuelle Gran gier, Pauline
Manet et Lionel Stora.
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La sixième photo gra phie présente le cher cheur Hiroshi Ishi guro
et son Gemi noid HI-2, un android télé opéré qu’il a créé à son image
(télé chargée depuis internet).
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RÉSUMÉ

Dans notre société industrielle, les robots sont déjà omniprésents : ils nous
assistent quotidiennement bien que nous ne les intégrons pas encore pleinement
à notre espace, les limitant à occuper des marges bien définies. Pourtant, de par
son impact économique et relationnel, la robotique bouleverse notre rapport au
travail, à notre environnement social et à notre propre corps. Cette critique,
extension d’un langage chorégraphique et performatif, invite à reconsidérer les
comportements et les interactions inter-humains mais aussi (voire surtout) entre
les humains et leurs machines. Émerge alors quelque chose qui échappe à ces
deux interlocuteurs, des accidents et des improvisations qui enrichissent leurs
programmes, leurs codes et leurs manières de se mettre en scène.
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