Proposition pour Droles d’objets 2020 - Robots, artefacts autonomes, objets connecteés :
comment concevoir et appréhender ces droles d’objets qui renouvellent nos interactions avec
les autres comme avec le monde ?

e A laquelle des trois questions la soumission s'adresse
o Expérimentation et observation : comment concevoir une expérience
o Ladiscipline de l'auteur
o Les auteurs sont en Sciences du Langage
e Le type de soumission
o Présentation & table ronde : Possibilité de regrouper en symposium avec les
autres propositions de la part de notre groupe de recherche si pertinent

Robot es-tu la ? Robots de téléprésence en séminaire hybride

Amélie Bouquain (DRFPIC, Rectorat de Caen), Christelle Combe (LPL — Université Aix Marseille),
Joséphine Rémon (ICAR/ENS- Université LYON 2)

Nous présentons une expérimentation incluant des robots de téléprésence (Beam et Kubi)
en séminaire doctoral hybride (avec des participants in situ et a distance) dans le cadre du
projet « Présences Numériques ». Nos analyses sont a la croisée des Sciences du langage,

Sciences de I'information et de la communication, Psychologie, et Sciences de I'éducation.

Nous interrogeons ces objets du point de vue de leurs caractéristiques et affordances, et des
interactions qu’ils occasionnent au sein du dispositif d’expérimentation mis en place, dans le
contexte des précédents travaux sur les robots de téléprésence (Takayama et al., 2012,
2013 ; Herring, 2013 ; Remon et Hachani, 2018 ; Develotte, 2018 ; Neustaedter et al. 2016)
et sur les situations de réunion par visioconférence (Sirkin et al. 2011 ; Egido, 1990 ; Gaver,
1992).

Nous montrons comment le dispositif d’expérimentation parmet de mettre en lumiere des
enjeux d’autonomie de mouvement et d’ajustement visuel et sonore, ainsi que d’autonomie
participative. En effet, nous montrons que la présence en tant qu’objet peut étre subie (par
exemple le Beam est déplacé pendant la pause et quand le pilote se reconnecte il n’a plus de
reperes) ou mise a profit (par exemple le pilote du Beam utilise la fonction zoom
discréetement alors que les participants in situ ne savent pas que le pilote est connecté ;
autre exemple, le déplacement par autrui a un effet bénéfique sur l'interaction, ou le
déplacement par autrui facilite I'interaction). De méme la participation aux débats in situ
peut étre subie (par exemple la parole est donnée explicitement aux participants a distance
alors qu’ils n’ont rien de particulier a dire a ce moment-la) ou mise a profit (par exemple
lorsqu’une demande sur le chat est relayée in situ a I'oral).

Ainsi, nous montrons que le parameétre central est finalement l'intention des acteurs a
intégrer ces « dréles d’objets » en tant que partenaire de I'interaction tout en jouant parfois
sur leur étrangeté.
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