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RESUME

Etant donné la place grandissante des agents non-humains dans
notre société, comprendre la facon dont nous interagissons avec
autrui semble primordial. Cette étude a pour but d'étendre les
connaissances actuelles concernant la notion de co-représentation
de l'action d'un autre agent (humain et non-humain). La nouveauté
des travaux en ce domaine implique des résultats parfois
contradictoires. Nous tentons ici de démontrer que méme si la
représentation de l'action d'un agent non-humain ne différe pas
initialement de celle d'un agent humain, une expérience
sensorimotrice avec un robot pourrait permettre une meilleure
prise en compte de son action, et ainsi accroitre la co-
représentation de son action (et par extension, améliorer la qualité
de l'interaction avec ce dernier).
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1. INTRODUCTION

Dans la vie quotidienne, les individus interagissent et coopérent
fréquemment avec autrui (e.g. danser, discuter, déplacer un
objet...). Durant ce type de tdche, nous co-représentons l'action
d'autrui [5]. Un index de cette co-représentation de l'action a été
fourni a travers l'effet Simon joint [2], démontré dans de
nombreuses études, et consistant en une extension de ' effet
Simon. L'effet Simon classique [6] correspond a un effet de
compatibilité spatial. Par exemple, lorsque le participant doit
répondre a un point de couleur en utilisant deux clés de réponse
(e.g. cible verte, réponse droite; cible rouge, réponse gauche), les
réponses sont plus rapides lorsque la localisation spatiale du
stimulus et de la réponse sont similaires (condition compatible)
que lorsqu'elles sont différentes (condition incompatible). L'effet
Simon correspond a la différence de Temps de Réaction (TR)
entre les conditions incompatibles et compatibles. Il est a noter
que lorsque la tdche est réalisée de facon go/mo-go (i.e. le
participant doit répondre a une seule couleur), alors 1'effet Simon
disparait, suggérant que l'effet repose sur l'existence de deux
réponses alternatives. Cependant, Sebanz et al. (2003) ont
démontré que lorsque la tache est partagée par deux individus
(I'un répondant a un stimulus, et l'autre au second), l'effet Simon
réapparait, c'est ce que l'on appelle ' effet Simon joint [2]. Une
explication de cet effet serait que lorsque la tache est partagée, le
participant prend en compte la réponse de son partenaire et integre
ainsi la réponse correspondante a son propre plan d'action [9]. Au
vu de la place grandissante des agents non-humains dans notre
société, comprendre la fagon dont nous interagissons avec autrui
semble primordial et nécessaire. Cette étude a donc pour but
d'inclure les interactions humain-humain, et humain-robot. Des

études ont démontré que partager une tache avec un agent humain
ou non-humain (robot) était fondamentalement différent: nous
pourrions avoir une préférence innée pour les mouvements
biologiques [4], et nous aurions une plus grande empathie envers
les agents humains [9]. Par ailleurs il est important de noter ici
que la présence effective d'un partenaire n'est pas nécessaire a
I'obtention d'un tel effet. En ce sens, de récentes études ont
démontré la présence d'un effet Simon joint via la représentation
d'une main a l'écran correspondant a celle du partenaire (humain
ou robotique)[7, 9]. Nous avons ainsi récemment conduit une
étude [1] dans laquelle nous n'avons pas observé de différence de
co-représentation entre le partage d'une tache avec un agent
humain et non-humain, confirmant les résultats de récentes études
[7]. Nous avons toutefois observé une modification de la
perception de l'action de l'agent robotique a l'issu d'une phase
d'expérience sensorimotrice de controle de l'agent robotique. La
co-représentation de l'action d'un agent non-humain serait donc
modulable via une expérience antérieure avec ce dernier. Dés lors,
une meilleure co-représentation pourrait se traduire par une
meilleure acceptabilité de I'agent non-humain, et ainsi impacter la
qualité de l'interaction. L'objectif de la présente étude est d'étendre
nos résultats antérieurs. L' hypothése de cette étude est qu'une
expérience sensorimotrice préalable avec un agent robotique est
suffisante pour modifier la co-représentation de 'action d'un agent
non-humain en situation de tache partagée. Cette expérience
sensorimotrice se traduira par une phase d'imitation de la part du
robot envers l'individu. En effet, il est admis que l'imitation
servirait une fonction sociale, facilitant les interactions avec autrui
[3]. Autrement dit, une expérience sensorimotrice avec un robot
pourrait engendrer un changement d'attitude de l'individu envers
le robot, et ainsi conduire a une plus grande prise en compte de
son action lors d'une tache partagée subséquente, impliquant alors
un effet Simon joint plus important.

2. METHODE

Les participants seront répartis aléatoirement en deux groupes:
“actif” et “passif”. Les participants de chaque groupe réaliseront
en pré- et en post-test une tache permettant d'évaluer la co-
représentation de l'action lorsque la tache est partagée avec un
partenaire humain et avec un partenaire robotique. Cette tache
consiste en une tdche Simon de type go/no-go ou 3 cercles
apparaissent a I'écran, puis I'un des 3 cercles devient orange ou
bleu. Le participant doit répondre le plus vite possible a la couleur
du cercle en cliquant sur une touche d' une souris d'ordinateur. Par
exemple, lorsque le cercle est orange (ou bleu), le participant doit
répondre, sinon, lorsqu'il est bleu (ou orange), il ne doit pas
répondre: c'est a son “partenaire” de le faire. Son action est
représentée a l'écran par une main humaine affichée de son coté



(Figure 1). Une seconde main est affichée de l'autre c6té de
I'écran, représentant une main humaine, ou robotique selon la
condition.
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Figure 1. Design expérimental de la tdche Simon jointe lors du
partage de la tache avec un agent humain (a) et robotique (b)

Les participants réaliseront 2 blocs de 100 essais en pré et post-
test (20 compatibles, 20 incompatibles, 10 neutres, et 50 “no-go”).
Durant le premier bloc, le partenaire est représenté par une main
humaine, puis dans le second par une main robotique (ou vice-
versa). L'ordre des blocs sera contrebalancé. L'effet Simon joint
est mesuré (différence de TR entre les essais incompatibles et les
essais compatibles). Aprés le pré-test, les participants du groupe
“actif” réaliseront une expérience sensorimotrice avec l'agent
robotique. Ils devront effectuer des mouvements donnés, et seront
imités par le robot (mouvement de bras verticaux, horizontaux : le
robot se synchronise avec le participant). Les participants du
groupe passif observeront uniquement les mémes mouvements du
robot sans en réaliser eux-méme.

3. RESULTATS

Concernant le pré-test, nous nous attendons a obtenir un effet de
compatibilité spatiale, autrement dit un effet Simon joint: les TR
obtenus lors des essais incompatibles devraient étre
significativement plus longs que ceux obtenus lors des essais
compatibles. Nous ne devrions pas observer de différence entre
les groupes (actif et passif). En revanche, nous ne devrions pas
observer de modulation de l'effet selon le type de partenaire
(I'effet Simon social devrait étre identique lorsque le partenaire est
un humain ou un robot). Le résultat majeur attendu de cette
expérience repose sur le post-test, ot nous devrions observer une
modulation de l'effet Simon joint selon le type de partenaire. Les
participants du groupe actif devraient démontrer un effet Simon
joint plus important lors de l'interaction avec l'agent robotique
comparativement aux participants du groupe passif.

4. CONCLUSION

Cette étude devrait montrer que la co-représentation de l'action
n'est pas (initialement) modulée par le type de partenaire. En
revanche, une expérience sensorimotrice impliquant la
synchronisation du mouvement réalisé par le participant et celui
d'un robot devrait engendrer une modification subséquente de la
perception de l'action de l'agent non-humain, et ainsi engendrer
une meilleure co-représentation de son action. L'effet Simon joint
devrait donc étre plus important a 'issu de la phase d'expérience
sensorimotrice. En revanche, la simple observation de
mouvements de l'agent robotique ne devrait pas étre suffisante
pour engendrer de tels effets.
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