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I) Présentation du projet

1) Le groupe de recherche PsyPhINE et les expériences précédentes

PsyPhINe estune équipe de recherche créée en 2011,il s’agitd’un groupe de

recherche pluridisciplinaire mêlant chercheurs en psychologie, philosophie, neurosciences,

sociolinguistique,anthropologie etintelligence artificielle.Il s’interroge sur différentes

interactions possibles entre un humain et un robot,sur l’attribution ou non d’intentions,

d’intelligence ou de conscience face à lui.Diverses expérimentations ont été menées ces

dernières années en émettant l’hypothèse que l’intersubjectivité et la tendance naturelle

des humains à l’anthropomorphisme jouentdes rôles centraux dans ces interactions

puisque nous projetons dans l’autre énormément de notre cognition.

Pour répondre à cette hypothèse,le groupe de recherche a construit une lampe

robotisée qui a évolué au fil des expérimentations afin de mieux saisir les différents types

d’interactionsqui peuvent se développerentre les humainset cette lampe.Les

expérimentationsabordées au travers des précédents projets tutorés étant l’attribution

d’agentivité, d’intentionnalité, d’émotions ou encore l’attribution d'anthropomorphisme.

Ces expériences se sont déroulées chaque année depuis 2015,les premières étaient

basées sur des jeux de constructions où les participants devaient réaliser différentes tâches

tout en prêtantattention aux mouvements de la lampe lors de leurs activités avec un

tangram en 2015,des kaplas en 2016 puis des kaplas de couleur en 2017.Une expérience

nommée “QualCom” a ensuite été réalisée en 2017 ayant pour objectif de déterminer si les

participants percevaient des émotions exprimées par la lampe selon des comportements

prédéfinis.Hormis un mouvementde la lampe évoquantla surprise,les résultats ne

permettentpas de formuler un consensus.En 2019 a eu lieu l’expérience “DECIDE”,

organisée dans un marché alimentaire à la périphérie de Nancy où les participants devaient

décidersi la lampe étaitpilotée parun humain ou non. Les expérimentateurs ont

notammentremarqué que les sujets s’éloignaient rapidement de la consigne initiale et

attribuaient une certaine intériorité à la lampe tout en la personnifiant et la comparant à un
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être humain.Enfin en 2020/2021 a eu lieu une expérience se concentrant sur l’attribution

d’agentivité et la manifestation d’empathie envers un robot,et bien que les hypothèses de

l’expérience n’ont pas pu être confirmées notamment à cause du contexte sanitaire et du

nombre restreintde sujets, les expérimentateursont pu élaborer une méthodologie

intéressante pour mesurer l’attribution d’agentivité et d’empathie envers un robot.

2) Résumé du travail bibliographique

Notre projet s’inscrivant dans la continuité de celuide l’an passé,les recherches

bibliographiques du semestre précédent ont permis d’expliciter des notions fondamentales

déjà exploitées précédemment,comme l’empathie et l’agentivité afin d’appréhender au

mieux le projet. Ces recherchesont servi de base pour élaborerles premières

problématiques.

a) L’empathie

Nous avons abordé dans notre rapport bibliographique plusieurs travaux relatant

une définition de l’empathie,notamment les travaux de Visher (1872) où ce terme est pour

la première fois évoqué sous le nom de « Einfühlung »,pour être repris plus tard par

d’autres études,par exemple chez Jorden & Thirioux (2008). Pour notre projet, nous avons

décidé de nous concentrer sur le définition de l’empathie comme décrite par Serge Tisseron

(2014).Pour lui,l’empathie peut être divisée en plusieurs composantes,il distingue tout

d’abord l’empathie directe qui peut se définir comme la capacité d’un individu de se mettre

à place de l’autre.On retrouve dans cette composante l’empathie émotionnelle qui consiste

à ressentir ce que l’autre ressent sans se confondre avec lui,ainsi que l’empathie cognitive

qui consiste à se représenter ce que l’autre se représente ou pense.Tisseron relève

également ce qu’il appelle l’empathie réciproque,où non seulement on se met à la place de

l’autre,mais on accorde à cet autre le droit de s’identifier à nous également,en d’autres

termes,j’accepte qu’il accède à ma réalité psychique, de comprendre ce que je comprend et

de ressentir ce que je ressens. Et enfin l’empathie intersubjective où l’on accepte que l’autre

nous informe sur ce que nous sommes et nous révèle ainsi à nous-même.
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Cette définition est alors reprise comme base pour l’élaboration d’un modèle (Tisseron et

al.,2015) permettantde mieux cerner les spécificités et caractéristiques de l’empathie

qu’un humain pourraitavoir envers un robotou un avatar.Ce modèle s’articule en 4

dimensions elle-mêmes constituées de quatre composantes.

Les dimensions représentantes sont :

● L’auto-empathie : je me représente moi-même et mes propres états mentaux dans le
robot ;

● L’empathie directe :je projette dans le robot ma subjectivité et ma capacité à avoir
des états mentaux ;

● L’empathie réciproque :je considère le robot capable d’imiter les émotions que
j’éprouve ;

● L’empathie intersubjective :j’accepte que l'autre (le robot) puisse me donner des
informations à propos de choses que je pourrais ignorer sur moi-même.(Peut être
vu comme l’inverse de l’empathie réciproque.)

Et les quatre éléments de chaque dimension sont :

● L’empathie d’action : je reproduis les actions d’autrui pour mieux les comprendre ;

● L’empathie émotionnelle : j’identifie mes propres émotions et celles ressenties par le
robot afin d’y répondre de manière appropriée ;

● L’empathie cognitive : j’ai une représentation du contenu mental du robot ;

● L’empathie d’assistance : j’accepte d’être assisté par le robot.
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b) Agentivité

Selon Schlosser (2019),la notion d’agentivité (du mot anglais “agency”) peut avoir

différentes conceptions,mais peut être perçue de manière générale comme la capacité par

un agent de réaliser des actions.Dans la philosophie contemporaine,Anscombe (1957) et

Davidson (1963) soulignent le caractère intentionnel de l’action dans leur conception de

l’agentivité.Ils émettent l’hypothèse que la capacité d’un être à agir intentionnellement

serait déterminée par ses états mentaux (comme les désirs,croyances ou intentions) afin

d'exécuter ses actions de la bonne manière :un principe notamment appelé « théorie de

l’action ».Attribuer de l’agentivité pour un robot pourrait alors se traduire par l’attribution

d’intention,de désir ou de croyances au robot, en somme lui attribuer une conscience. Des

phénomènes quiont déjà été remarqués au cours des expériences précédentes comme

DECIDE (2018),ou Qualcomm (2019),et qui peuvent même par moment s’apparenter à de

l’ anthropomorphisme et du zoomorphisme où les participants comparent la lampe a un

être humain ou à un animal.

3) Notre projet : « Drôle de lampe ! »

Notre projet intitulé « Drôle de lampe ! » s’inscrit dans la continuité du projet tutoré

de l’an passé.Basé sur nos recherchesbibliographiqueset les travaux desannées

précédentes,nous avons remarqué que les participants des expériences étaient toujours

soumis à une consigne qui était susceptible de biaiser leurs résultatsà cause de certains

termes utilisés pouvant personnifier la lampe.Notre problématique de base était donc la

suivante: “Les gens vont-ils interagird’eux-mêmeavec la lampe sans recevoir

d’instructions? Si oui, commentvont-ilsse comporter?”.C’estsur cette première

problématique que nous avons mis en place notre phase de pré-tests.

Suite à ces pré-tests,nous avons décidé d’appliquer une approche empirique à nos

expériences et de nous pencher sur deux hypothèses :

● Hypothèse 1 :Dans une passation,les deux participants utilisentune approche

différente dans leur interaction (un participant s’adresse à la lampe comme à un être
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vivant,ayant donc plus d’instances d’empathie, tandis que l’autre approche la lampe

d’une façon plus technique, comme un assistant vocal par exemple).

● Hypothèse2 : Le contextede l’expérience(lieu de loisir/détente etlieu de

travail/études) influe sur la quantité d’empathie exprimée et d’agentivité attribuée

par les participants.Plus précisément,dans un contexte de loisir,les participants

expriment plus d’empathie et attribuent plus d’agentivité que dans un contexte de

travail.

4) Présentation du matériel

Le matérielutilisé pour ce projet a l’avantage d’être facile et rapide à mettre en

place,ne nécessitant qu’une prise électrique.L’élément principal étant bien sûr la lampe

robotiséeavec laquelleles participantsinteragissentlors de l’expérience.Celle-ci

fonctionne avec une série de moteurs et peut se mouvoir selon une liste de comportements

prédéfinis.

Image 1 : Pièces et moteurs de la lampe
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Le programme de la lampe s'exécute sur un Raspberry Piauquella lampe est

directementreliée.Ce Raspberry Pipeutêtre contrôlé par wifidepuis un ordinateur

portable à l’aide du logiciel VNC Viewer,offrant une interface permettant de contrôler la

lampe et visualiser l’état de ses différents moteurs et capteurs.

Une fois le programme lancé,la lampe est autonome pendant 5 minutes.A l’aide

d’une caméra située sur sa tête,la lampe cherchera à suivre les visages des personnes qui

se trouventdevantelle touten caractérisantchacune des expressions faciales qu’elle

perçoit.Lorsqu’elle perd un visage,la lampe effectue un comportement en fonction de la

dernière expression faciale détectée parmi une liste de comportements prédéfinis. Une fois

ce comportement effectué, la lampe recherche un visage et tente de le suivre à nouveau.

A partir de 2min30,la lampe entame un comportement d’effondrement pendant 20

secondes.Pendant cette période la lampe est dépliée et se penche vers l’avant sans bouger,

un comportementpouvantévoquer un "effondrement" de la lampe.Ce comportement

hérité de l’expérience de l’an passé a été repris dans notre projet pour ajouter une situation

inhabituelle durant l’expérience.

En plus de cela,l’installation pour les expériences utilise une caméra ainsi qu’un

micro pour leur captation vidéo.Les autoconfrontations (dont le principe sera expliqué

plus tard dans ce rapport) sont effectuées sur un ordinateur portable à l’aide du logiciel

OBS pour enregistrer la captation vidéo ainsi que les commentaires des sujets.

Image 2 : Interface du logiciel OBS

9



II) Travail réalisé

1) Notre cheminement et nos expériences

a) Pré-tests

Dans un premier temps,nous avons faitdes pré-tests lors des journées portes

ouvertes de la faculté de lettres du 26 février afin de nous familiariser avec le protocole et la

lampe robotisée. Comme évoqué précédemment, notre problématique à ce moment était de

voir si les gens allaient d’eux-même interagir avec la lampe, même si nous ne leur donnions

pas d’instructions.Pour ces premiers tests,nous avons disposé la lampe à l’entrée de la

faculté,un endroit à fort passage en ces journées portes ouvertes, supposant alors que nous

aurions plus de chance d’avoir des personnes intriguées par cette lampe atypique.Afin de

susciter l'intérêt des passants,nous avions placé des affiches indiquant aux visiteurs qu’ils

pouvaient s’approcher de la lampe et faire ce qu’ils voulaient sans la toucher.Cependant,

nous nous sommes rapidementrendu compte que les passants ne semblaient pas être

intéressés par notre dispositif robotisé.

Nous avons donc changé d’approche en mettant en place un autre protocole que

nous avions préparé pour ce genre de situation.Nous sommes allés directement aborder

les gens afin de leur proposer de participer à l’expérience.Nous leur avons donné ensuite

des instructions similaires à celle du projet tutoré de l’an dernier,c’est-à-dire : « Vous avez

en face de vous une lampe robotisée.Votre but est de vous mettre d’accord pour déterminer si

celle-ci est contrôlée à distance,programmée ou autonome.Pour ce faire,vous êtes libre de

faire ce que vous voulez sauf toucher la lampe ou passer derrière elle. ». Nous leur indiquions

égalementque durantcette étape ilsseraientfilmés,aprèsquoi nous regarderions

ensemble la vidéo lors d’une autoconfrontation.Jugeant que les participants semblaient se

désintéresser de la lampe,nous avons ajouté la consigne suivante pour les passations de

l’après-midi : « La lampe est devant vous,vous allez devoir allumer la lampe sans la toucher

ni passer derrière. ».
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Autoconfrontation

L’autoconfrontation est une méthode d’analyse de l’activité humaine consistant à

confronter un ou plusieurs participants à une activité en les incitant à la commenter,en

présence d’un interlocuteur.De manière générale,cette méthodologie est principalement

utiliséeen psychologiedu travail où son déroulementest préparéen amont par

l’expérimentateur avec des questions déjà définies.Dans le cas de notre expérience,le

principe était de s’entretenir avec les deux sujets après chaque passation, un entretien dans

lequel nous montrons la captation vidéo de leur passation tout en leur posant des questions

sur les différentes actions qu’ils onteffectuées face à la lampe.Nos questions étaient

spontanées et avaient pour but de pousser les sujets à expliciter leur gestes et paroles face

à la lampe,ces questions devaient rester basiques pour éviter les biais, comme par exemple

: « Pourquoi avez-vous dit cela ? »,« Pourquoi avez-vous fait cela ? »,«Pourquoi avez-vous

employé ce terme pour décrire la lampe ?».
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Analyse des pré-tests

Nous étions conscients que ces pré-tests n'allaient pas directement nous donner des

résultats concrets,cependant ils nous ont permis de comprendre le déroulement et la mise

en place sur le terrain d’un protocole d’expérience mais aussi de dégager certaines pistes

d’études et d’amélioration pour les prochaines expériences.

Nous avons toutd’abord conclu que les journées portes ouvertes n’étaientpas

l’endroit idéalpour réaliser ce genre d’expérience,les personnes se rendant aux portes

ouvertes ont déjà un but précis dans la journée et ont peu de temps libre à nous accorder.

Ce qui s’est ressenti sur le fait que les passants ne semblaient pas être spontanément attirés

par la lampe et par les nombreuses propositions de participer à l’expérience, déclinées par

ces personnes présentes aux journées portes ouvertes.

Durant les premièrespassations,nous avons remarquéque les sujets se

désintéressaient rapidement de l’expérience ne sachant sans doute pas quoi faire face à

cette lampe,certaines personnes prenantd’ailleurs l’expérience pour une performance

artistique.La disposition de l’expérience semblait également gêner les sujets,les tables

positionnées devantla lampe semblaientempêcher les sujets de se mouvoir devant la

lampe.

Après avoir modifié certains éléments du protocole basés sur nos observations de la

matinée (déplacement de l’expérience à un endroit ayant moins de passage,ajout d’une

consigne plus ludique pour occuper les sujets pendant l’expérience, suppression des tables

pour laisser plus de place aux sujets),nous avons réussià avoir des passations plus

intéressantes dans l’après-midi,lors de laquelle les sujets interagissent beaucoup plus avec

la lampe robotisée.Ce quinous a permis de repérer des premières traces d’attribution

d’empathie et d’agentivité à la lampe.

Un autre point d’améliorationque nous avons constaté concerne les

autoconfrontations :il faut faire attention à ne pas biaiser les réponses des participants, en

évitant les acquiescements lors des réponses données par les sujets ou en utilisant des

termes pouvant biaiser leurs réponses et donner des indications sur les réelles intentions

12



de l’expérience(comme“émotions”ou “ressenti”).Il faut égalementles pousserà

développer leur raisonnement lorsque cela est nécessaire.

Enfin,nous avons décidé de modifier les consignes données aux participants pour

les futures expériences. Demander aux sujets si la lampe est contrôlée à distance, autonome

ou dotée d’intelligence artificielle nous posait souci car cette question pouvait biaiser les

réponses des participants en leur indiquant implicitement qu’ils se trouvaient face à un

dispositif informatisé.De plus,lorsqu’on leur demande “d’allumer la lampe”,bien que les

sujets cherchent à remplir cet objectif,il n’en reste pas moins irréalisable et abstrait pour

certains.A l’issue de ces discussions,nous avons défini une nouvelle consigne plus ouverte,

que les sujets étaient libres d’interpréter à leur manière :

« Vous allez participer à une expérience d’une vingtaine de minutes. Dans un premier temps,

jouez avec la lampe sans la toucher et mettez-vous d’accord sur ce qui l’anime. Vous serez

filmés durant ce passage, après quoi nous regarderons la vidéo ensemble. »

Suite à ces pré-tests,nous avons donc,comme évoqué précédemment,décidé de

passer à une approche empirique pour la réalisation.C’est-à-dire que nous avons d’abord

créé un protocole et mis en place des expériences,avant de décider d’hypothèses en se

basant sur nos observations lors des expériences,hypothèses que nous pouvions ensuite

valider (ou non) avec les données récoltées.
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b) Notre protocole expérimental

Le protocole que nous nous sommes fixé était le suivant :

1. Nous installons le matériel (lampe, caméra, micro).

2. Nous cherchons une paire de participants à qui nous donnons la consigne décrite

précédemment.

a. Nous ne donnons pas plus de précisions sur le sens de « ce qui anime la

lampe » afin de ne pas biaiser les réponses desparticipants et de les laisser

interpréter la consigne comme ils le souhaitent.

b. La durée passée à interagir avec la lampe est de 5 minutes,après quoi la

lampe arrête automatiquement de bouger.Nous allumons l’ampoule de la

lampe après le comportement d’effondrement et à la fin des 5 minutes.

3. Au terme des 5 minutes de l’expérience,nous demandons aux participants de se

mettre d’accord sur « ce qui anime la lampe » afin qu’ils expriment plus en détail

leur ressenti via un débat.

4. Suite à ça,nous récupérons la vidéo puis démarrons l’autoconfrontation avec cette

consigne : « Nous allons maintenant regarder la vidéo de votre passage avec la lampe,

nous allons parfois faire pause et vous demander pourquoi avoir fait telle action ou dit

telle chose.Si vous avez envie de dire quelque chose, n’hésitez pas à mettre en pause et

à vous exprimer. ». L’autoconfrontation est également filmée.

a. Nous leurindiquons également qu’ils auront la possibilité de changer d’avis

sur ce qui anime la lampe selon eux après avoir fini de regarder la vidéo. Cela

permet d’avoir une discussion supplémentaire et de voir s’ils expriment plus

ou moins d’empathie après avoir eu un regard extérieur sur leur passation.

5. Au terme de l’autoconfrontation,nous posons quelques questions complémentaires

pour remplir la grille de notation (Annexe 1).Nous leur donnons également le

document de droit à l’image à signer à ce moment (Annexe 2).
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c) Première expérience à la brasserie de l’Académie

Notre expérience construite sur la base des tests effectués depuis le début de ce

projet,a donc eu lieu à la brasserie de L’Académie,au 9 Place Carnot à Nancy.Nous avons

organisé celle-ci le 13 Avril de 15h à 19h.

Image 3 : Installation pour l’expérience à L’Académie.

Etant donné que nous avions organisé cette expérience alors que la fête foraine était

ouverte,nous nous attendionsà attirer un grand nombre de participants,mais

malheureusement ce ne fut pas le cas:la plupart des gens étaient soit trop occupés soit

trop fatiguéspour participer.Malgréça, nous avons pu avoir quelquespaires de

participants afin d’organiser 3 passations,nous n’en avons toutefois conservé qu’une seule

pour l’analyse de données à cause de problèmes techniques avec les deux autres (la vidéo

de la première passation n’était pas enregistrée et les participants de la troisième ont dû

partir sans faire l’autoconfrontation).
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d) Seconde expérience au Barami.

Notre seconde expérience fut organisée quelques jours après la première, au Bistrot

Barami, au 100 Grand Rue à Nancy. Elle a donc eu lieu le 19 Avril de 17h à 20h.

Image 4 : Installation pour l’expérience au Barami.

Cette expérience fut plus productive que la précédente, nous avons pu trouver assez

facilement des participants pour un total de 3 passations (certes l’expérience précédente

avaitégalementdonné lieu à 3 passations,mais elle se déroulait sur une plus longue

période et avait été annoncée à l’avance),que nous avons toutes conservées.Cela était

sûrement aidé par le fait que,contrairement à l’expérience à l’Académie,les gens présents

étaient là pour se détendre et passer un bon moment,ils étaient donc plus disponibles et

ouverts pour participer,ce qui nous a permis d’essuyer beaucoup moins de refus qu’à

l’Académie.

De plus,les participants au Baramiétaientglobalementplus actifs lors de leur

passation que ceux de l’Académie.Ce constatnous a mis sur la piste pour étudier un

éventuel lien entre les interactions et le contexte de l’expérience.
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e) Troisième et dernière expérience au Crapel.

Finalement,nous avons organisé une dernière expérience au Crapel,à la faculté de

lettres de Nancy, dans l’après-midi du 28 Avril.

Image 5 : Installation pour l’expérience au Crapel.

Le but de cette expérience était d’avoir des données supplémentaires si besoin,et

elles nous ont effectivement été utiles afin d’observer des différences de comportement

chez les participants selon le contexte de l’expérience.

Nous avons pu réaliser un total de 4 passations que nous avons toutes conservées, ce

qui était parfait car cela nous donnait le même nombre de passations pour le contexte de

bar/lieu de loisir (un à l’Académie et 3 au Barami) et celui de lieu de travail/d’études (le

Crapel).
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2) Analyse des données

Parmi l’ensemble des passations, nous avons choisi d’en conserver huit (1 issue de la

brasserie de l’académie,3 du Barami et 4 de la bibliothèque du Crapel) que nous avons

jugées suffisamment complètes et intéressantes pour notre analyse.

Pour chacune de ces passations,nous avons réalisé une transcription à l’aide du

logiciel Transcriber JS1.

Image 6 : Exemple d’une transcription réalisée sous le logiciel Transcriber JS

Pour chacun des groupes, le premier locuteur est représenté par l’identifiant “SPK1”

(pour "Speaker 1") et le deuxième par “SPK2”. Les prises de paroles de l’expérimentateur

ainsi que les phases de début et fin d'effondrement sont identifiées par l’identifiant “Expe”.

Chaque ligne correspond à une prise de parole de la part d’un des locuteurs avec un temps

de début et de fin. Les actions physiques (gestuelles) des sujets sont décrites entre

crochets.

Les transcriptions effectuées sur TranscriberJS sont ensuite exportées au format

Excel pour être analysées et classées en suivant le modèle de Tisseron et Tordo.

1 Lien vers le site de TranscriberJS : https://ct3.ortolang.fr/trjs/
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SPK1 SPK2

Empathie Empathie

Paroles
Temps

début

Temps

fin
Transcription Notes Auto-ConfAgentivitéDimension Elément AgentivitéDimension Elément

SPK1 112.0 114.0

Mais elle est
vers toi hein,
elle te cherche
ouais

Agentivité
Empathie
Directe

Empathie
Cognitive

N/A N/A N/A

SPK2 112.0 115.0

Ouais elle est
vers moi, elle
me cherche
[claquements
de langue]

La lampe a bougé
au moment du
claquement de
langue ==> ils en
ont déduit que
c'était peut-être
les bruits aigus
ou les décibels

N/A N/A N/A Agentivité
Empathie
Directe

Empathie
Cognitive

SPK1 115.0 122.0

Ah ! Ah ! Ah
voilà eh ah ah
ah ! Oulà tu l'as
excitée hein? Je
sais pas ce que
tu lui as fait là
mais tu lui as
fait quelque
chose.

Agentivité
Empathie
Directe

Empathie
Emotionnelle

N/A N/A N/A

SPK2 116.0 122.0

[rire] j'lai
excitée, j'ai
excité la lampe
ouais
[claquements
de langue]

Encore intriguée
car nouvelle
réaction
inattendue alors
qu'elle a
reproduit le
même son que
juste avant.

N/A N/A N/A Agentivité
Empathie
Directe

Empathie
Emotionnelle

Image 7 : Extrait d’un des tableaux de transcription

Le tableau indique donc la personne actuellement en train de parler (SPK1 ou 2), le

début et la fin de leur prise de parole, les remarques et notes éventuelles exprimées

pendant l’autoconfrontation ainsi que l’empathie exprimée et l’attribution d’agentivité (ou

de non-agentivité) dans le tour de parole.
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Pour comptabiliser les instances d’empathie et d'attribution d‘agentivité, nous avons

fait attention à bien les appliquer par instance et pas par ligne de tableau. C’est à dire que

dans un cas où SPK1 parlerait en attribuant de l’agentivité mais serait interrompu par

SPK2, cela apparaîtrait comme 3 lignes sur la transcription (SPK1 - SPK2 - SPK1), mais on

ne comptabiliserai l’attribution d’agentivité qu’une seule fois.

Paroles Temps début Temps fin Transcription

SPK2 207.0 209.0 Barnabé ! Ne bouge plus !

SPK1 209.0 214.0 Stop ! Au pied ! Non.

SPK2 215.0 217.0 Barnabé dance !

Image 8 : Exemple de passage où nous n’avons comptabilisé l’attribution d’agentivité qu’une seule fois
pour SPK2 malgré les deux lignes, car il s’agissait de deux prises de parole dans la même continuité.

Afin de simplifier le comptage des différentes variables,voici comment nous avons

défini chacune d’entre elle lors de l’étude des données :

● (Non-)Agentivité :

○ Agentivité : le locuteur exprime une intention de la part de la lampe (“elle me

suit”, “elle réfléchit”, “elle veut faire ça”, “elle est contente”...)

○ Non-agentivité : le locuteur exprime une absence d’intention de la part de la

lampe (“elle est programmée”, “quelqu’un la contrôle”...)

● Dimension de l’Empathie :

○ Empathie Directe : le locuteur attribue à la lampe la capacité d’avoir des états

(“elle est triste”, “elle me regarde”, “elle se cache”...)

○ Empathie Réciproque : le locuteur attribue à la lampe la capacité de répondre

à ses propres états (“elle m’imite”, “elle se cache quand je crie”...)

● Élément de l’Empathie :

○ Empathie d’Action : le locuteur se met à la place des actions du robot pour les

comprendre ou imiter (par exemple baisser la tête quand la lampe bascule en

avant).

○ Empathie Émotionnelle :le locuteur attribue des émotions à la lampe (“elle

est triste”, “elle est contente”...)

○ Empathie Cognitive :le locuteur attribue une conscience ou un mode de

pensée à la lampe (“elle me cherche”, “elle ne m’aime pas”...).
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Tout cela sachantque les Éléments de l’empathie se retrouventdans chaque

dimension (donc on peut avoir de l’empathie d’action directe et de l'empathie d’action

réciproque,de même pour l’empathie émotionnelle et l’empathie cognitive).De plus,il

existe deux autres Dimensions d’empathie (auto-empathie et empathie intersubjective)

ainsiqu’un autre Élément(empathie d’assistance) mais nous ne les avons pas pris en

compte car ils ne s'appliquent pas dans le cas de notre lampe.

Et donc,en analysant ces données nous avons pu répondre aux deux hypothèses que

nous avions formulées de façon empirique et présentées plus tôt dans ce rapport :

● Hypothèse 1 :Dans une passation,les deux participants utilisent une approche

différente dans leur interaction (un participant s’adresse à la lampe comme à un être

vivant,ayant donc plus d’instances d’empathie, tandis que l’autre approche la lampe

d’une façon plus technique, comme un assistant vocal par exemple).

○ Cette hypothèse ne peut pas être validée car,bien que certaines passations

montrent une différencesignificativeentre les deux participantset

soutiennent donc cette hypothèse,ce n’est pas le cas pour les autres.Elle

reste donc considérée comme invalide pour l’instant,il serait nécessaire de

vérifier sur un plus grand nombre de passations afin de s’assurer de ce

résultat.

Image 9 : Graphe de la différence d’instances d’empathie entre les participants pour chaque passation.
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● Hypothèse2 : Le contexte de l’expérience (lieu de loisir/détente etlieu de

travail/études) influe sur la quantité d’empathie exprimée et d’agentivité attribuée

par les participants.Plus précisément,dans un contexte de loisir (ici les bars),les

participants expriment plus d’empathie et attribuent plus d’agentivité que dans un

contexte de travail (ici la bibliothèque du Crapel).

○ Après avoir réalisé une analyse statistique,il s’estavéré que la quantité

d’empathie et d'attribution d‘agentivité est significativement différente entre

les deux contextes, validant donc cette hypothèse.

Image 10 : Graphes de moyennes d’instances d’empathie (gauche) et d’attribution d’agentivité (droite)
selon le contexte.

On peut constater différentes stratégies qui se dégagent indépendamment du lieu de

l’expérience.Dans le cas des passations 2 et 3 du Barami,les deux participants semblent

coopérer face à la lampe en partageant le même avis face à elle et en effectuant des gestes

semblables en même temps ou des gestes répétés chacun leur tour.Des phénomènes que

l’on retrouve égalementdans la passation 1 du Crapel.A l’inverse,dans les autres

passations,l’un des participants semble “monopoliser” l'interaction avec cette lampe,le

second se mettant en retrait soit par timidité ou car il ne savait pas quoi faire face à cette

lampe (Passation 2 de l’Académie) soit en ayant une approche axée sur l’observation de son

partenaire face à la lampe,lui permettant de se forger une opinion vis-à-vis de la lampe

(Passation 1 du Barami).Même sil’hypothèse 1 n’a pas pu être validée,il pourrait être

intéressant à l’avenir de se pencher sur les différents types de configuration qu’il peut y
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avoir au sein d’une interaction et vérifier siun lien existe avec l'attribution d'agentivité

et/ou d'émotions par les sujets.

Bien que l’hypothèse 2 soit validée,le contexte de l’expérience peut dépendre de

nombreuses variables.Comme le type/niveau d’étude des sujets,le lieu de l’expérience,la

relation entre lessujets (couple/amis/connaissances…). De plus, une étude réalisée

(Nomura et al.,2011) semble trouver un lien entre les interactions d’un être humain face à

un robot et son niveau d’étude. Différents protocoles pourraient être mis en place à l’avenir

pour isoler certaines variables afin d'obtenir des données plus précises sur l’influence du

contexte dans l’attribution d’agentivité et d'empathie.D’après notre expérience et celles

effectuées lors des projets précédents notamment DECIDE (2018),nous remarquons que

les sujets ont plus tendance à “jouer” avec la lampe lorsque l’expérience se déroule dans un

environnementdans lequel ils sont familiers.Nous avonsconstaté de nombreuses

interactions face à la lampe avec les sujets dans les deux bars (L’Académie et le Barami) car

ce sont des endroits de convivialité où les gens sont plus à l’aise.Un phénomène que l’on

retrouve dans les expériences DECIDE (2018) des années précédentes dans le cas d’un

marché alimentaire populaire où le même constat a pu être observé.
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III) Conclusion

Ce projet nous a avant tout permis de découvrir le monde de la recherche et ses

différentes pratiques,de la recherche documentaire jusqu’à la mise en place d’un protocole

et la réalisation d'expériences.En nous appuyantsur les projets précédents etnos

recherches bibliographiques par le biais d’une méthode empirique,nous avons pu étudier

l'attribution d’agentivité et d’empathie au sein d’une interaction homme-robot.

Nos différentes expériences menées sur le terrain et discussions lors des réunions

avec les membres de l’équipe PsyPhINe furent enrichissantes :elles nous ont permis

d'affiner nos observations tout au long du projet,de distinguer un lien entre le contexte de

l’expérience et l’attribution d’agentivité ainsique l’empathie et de distinguer différentes

approches qu’ont les sujets durant une interaction face un dispositif robotisé.Ainsi,nous

pouvons aujourd’hui proposer des recommandations et des pistes pour les projets futurs.

Cependant,nous aurionsaimé dans le cadre de notre projetcommencer les

expérimentations plus tôt,dès le semestre 7 afin d'étoffer le rapport bibliographique et

d’obtenir des premières pistes d’exploration pour la phase réalisation,ce qui a été

impossible à cause du contexte sanitaire etdu temps déjà consacré aux recherches

bibliographiques.

En dehors de cela,notre projeta égalementeu pour intérêtde développer la

méthodologie permettant d’étudier l’agentivité attribuée et l’empathie manifestée que le

groupe de l’an passé avaitproposée,en faisant des expériences supplémentaires qu’ils

n’avaient pas eu l’occasion de faire.Nous espérons que,tout comme le leur nous a aidés, ce

rapport servira de support pour développer les expériences futures.
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V) Annexes

1) Grille de notation utilisée lors des passations afin de récolter des

données sur les participants

Personne 1

Sexe

Âge

Niveau / Domaine d’étude & Profession

Ville de résidence

Notes

Personne 2

Sexe

Âge

Niveau / Domaine d’étude & Profession

Ville de résidence

Notes

Personne X
(si plus de 2
participants)

Sexe

Âge

Niveau / Domaine d’étude & Profession

Ville de résidence

Notes

Relation entre les participants :
� Couple  -   Famille  -   Amis  -   Connaissance  -  Inconnus
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2) Documents de consentement pour le droit à l’image
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3) Exemple d’affiche utilisée pour annoncer l’expérience (ici celle
pour l’expérience à l’Académie)
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4) Tableur de nos transcriptions

Etant donné la taille de celui-ci, nous ne pouvons pas mettre les tableaux directement sur ce
document car ils seraient illisibles.

A la place, nous vous avons fourni le document Excel en pièce jointe avec ce rapport, et nous
ajoutons ici le lien vers le document Google Sheets sur lequel nous avons travaillé, si
nécessaire :

https://docs.google.com/spreadsheets/d/1Ct968RAD5luVQ0FS_n1XYhZVTd-72tSA2ADPYe
nWoaY/edit?usp=sharing
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