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Comment parlons-nous des actions d’un robot ? Comment décrivons-nous les mouvements d’une
machine ? Quel lien entre nos usages linguistiques et nos représentations ?

Dans I’espace physique, 1’action d’un robot se réalise par des mouvements de locomotion, de manipulation,
ou d’interaction, et il existe une multitude de mots pour les décrire (doux, grand, naturel, élégant,...).
Cependant, le mouvement est, tout comme 1’odeur du romarin ou la sensation d’une couverture en laine,
plutdt aisé a évoquer mais extrémement laborieux a exprimer en tant que tel. En effet, alors qu’il s’agit de
formuler le mouvement, celui-ci résiste au principe d’effabilité qui énonce pourtant que toute pensée ou
tout contenu peut étre exprimé par le langage.

La difficulté qui consiste a représenter le mouvement pose tout d’abord un probléme technique et
scientifique pour les roboticiens qui traduisent le mouvement du vivant en algorithmes, pour les robots. En
effet, le mouvement se laisse non seulement mesurer difficilement, mais il oblige également les roboticiens
a formuler des principes dont les étres vivants ne prennent généralement jamais conscience (par exemple,
le fait que les objets offrent de la résistance au toucher).

De plus, I’ineffabilité du mouvement pose un probléme de rhétorique. Alors que nous parlons ou délibérons
a propos des robots, les problémes d’effabilité du mouvement nous forcerait en quelque sorte a utiliser un
langage agentif (plus compact et plus efficace). Si le recours a ce lexique s’avére extrémement utile
puisqu’il permet a tout un chacun de se représenter une situation spécifique donnée, il provoque également
un malaise pour celui qui considére que ses convictions scientifiques et techniques sont en conflit avec ces
notions floues [Perelman]. Puisque ces mots sont communs aux machines et aux €tres vivants, encouragent-
ils une certaine confusion ?

Cette présentation vise a faire le point sur les liens entre mouvement, perception et langage afin d’ouvrir
une discussion sur des questions relatives aux représentations et aux usages linguistiques en robotique. Si
une approche cognitive de la question permet d’observer que le mouvement est responsable (en partie) du
mécanisme d’attribution d’intention a des objets (et que nous pouvons en trouver les traces dans le langage
naturel), que révéle 1’approche linguistique et rhétorique ? En effet, les problémes d’effabilité du
mouvement donnent a penser qu’il existe des raisons intrinséques au langage qui expliqueraient pourquoi
nous continuons a utiliser un langage agentif (le robot décide, pense, veut, ... le robot est intelligent,
autonome, créatif, etc.), méme dans le cas ou il ne correspond pas a nos croyances profondes concernant
les machines. Comment évaluer I’impact des problémes d’effabilité du mouvement sur nos représentations
des robots ? Ces interrogations posent les bases du probléme du statut du langage naturel dans le contexte
de la recherche en robotique.
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