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. L'humain est un étre social (bunbar, 2009: Spitz, 1946) O O

« Besoin de comprendre et de cerner l'autre
o Percevoir l'esprit de l'autre élément important de la vie sociale (Waytz et al, 2010)
o Attribution d'états mentaux (Théorie de l'esprit, Premack & Woodruff, 1978)

o Anticiper ses actions et garder le contréle (Byom & Mutlu, 2013)
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. L'humain est un étre social (bunbar, 2009: Spitz, 1946) O O

« Besoin de comprendre et de cerner l'autre ® s ®
o Percevoir l'esprit de l'autre élément important de la vie sociale (Waytz et al, 2010)
o Attribution d'états mentaux (Théorie de l'esprit, Premack & Woodruff, 1978)

o Anticiper ses actions et garder le contréle (Byom & Mutlu, 2013)

- Besoin de contrdler son environnement o et a1 2017) %
o Mobilisation pour restaurer la perception de controéle ® Q
A o AA
()

o Emploi de stratégies
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o Attribution de caractéristiques typiquement humaines a un agent
non-humain (e.g., intentions, émotions, etc.) (Duffy, 2003 ; Schilhab, 2002)

o Facilité par l'apparence et les comportements des robots sociaux (Lee et Sabanovi¢, 2014 ; Morewedge et al, 2007)
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« L'numain projette ses connaissances sur les interactions O s
entres humains sur le robot (epley et al, 2007 ; Waytz et al, 2010) IE‘
N/
« L'anthropomorphisme ' '

o Attribution de caractéristiques typiquement humaines a un agent
non-humain (e.g., intentions, émotions, etc.) (Duffy, 2003 ; Schilhab, 2002)

o Facilité par l'apparence et les comportements des robots sociaux (Lee et Sabanovi¢, 2014 ; Morewedge et al, 2007)

« Fonctions de l'anthropomorphisme
o A une fonction adaptative (familiarité et confort) (Guthrie, 1993)
o Stratégie de restauration du contrdle (Landau et al, 2015)

o Percevoir le robot comme plus familier, prévisible et contrblable (Blut et al, 2021)
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EEEEES Contexte social

Sur un événement de vie (étude 5) )
Sur un robot social (étude 6) Manque de contréle Acceptabilite
Sur une tache (étude 7) —

@ H1:Le manque de contrble diminue l'acceptabilité du robot social

@ H2: Le manque de contrble augmente les inférences anthropomorphiques attribuées au robot social
@ H3: L'anthropomorphisme marqué d'un robot social diminue son acceptabilité

A Effet de médiation de l'anthropomorphisme entre le contrdle et I'acceptabilité
Pas d'hypothéses fortes sur I'effet modérateur du contexte social



Meéthodologie

Induction Controéle
(Whitson & Galinsky, 2008)

- Write about an autobiographical experience. Please Write about an autobiographical experience. Please
recall a particular incident in which something recall a particular incident in which something
threatening happened to you and you did not have threatening happened to you and you were in
any control over the situation. Please describe the complete control of the situation. Please describe

the situation in which you were threatened but you

situation in which you were threatened and felt a
lack of control-what happened, how you felt, etc.
(50 words minimum)

felt complete control over the situation—-what
happened, how you felt, etc. (50 words minimum)

Manque Controdle

Etude 5

Manque de contrble sur un événement de vie

Induction Contexte social

N =188

I Promet: The robotic

I Promet: The robotic
assistant

I Promet: The robotic
assistant

assistant

imagine that you e working in this professionsl contest. &
social robot named Promet s part of it

Plan expérimental :
2, Controle (Manque vs. Contréle) x 3, Contexte _
social (Domestique vs. Médical vs. Professionnel) S— T r— . N —

Mesures

Anthropomorphisme
(SRA, David et al, 2022)

Acceptabilité
(PRAM, Ghazali et al, 2020)

Complémentaires
(vérification de manipulation, données sociodémographiques) 16



Meéthodologie

Méthode

Etude 6

Manque de contrble sur un robot social

N=204

Plan expérimental :

2, Controle (Manque vs. Contréle) x 3, Contexte
social (Domestique vs. Médical vs. Professionnel)

Promet: The robotic
assistant

Imagine that you are Bving in this perceal contest, A socisl
robot naemed Promet B part of it You cannot configure the
robat'ssetting
The sobot can pestorm. different everyday tasks and can
micate with ity clone erwironment (humams and robots).
Yous CARNGE BT s inesactions. I an el yous manage
your schadube, send Fommindins, wecome guests and cary haavy
o, Yo carnct eontecl l of s funeticoaities.

158 functions allow it solve ol kinds of everyday prcblers. You
can sometimes take control over 1, bet some of #s actions
cannot be contrclled by you

Promet can perom a wide range of movements (waking,
running, jumping, bending. etc.) and can foliow your rinthm and
the shythm of your loved ones. But it cannot perform any tass
wihile it is recharging. ¥ouwill aredy stay in comtrolof the robot

This robot i
needs and thoce of pourloved ones.

Promet: The robotic
assistant

Imagine that you are Bing in this parsonal eoatest, A social
Fobol named Prosst is prt of it Yeu can configure ol of thi
FOBOLS SIS,

The robot can pestorm different everyday tasks and can
commuricate wieh its cose evdecnment humars and FoBots
You can interrupt these ineracsions. It can help vou manage
our schedule, send reminders, vetkome garsts and caery heavy
Yok, Wou can control all of its functionalities.

s functions allow it sobve al kinds. of everyday prabberss. You
an program ol of it actions and take control over it whenever
youmant

Promet can perfom a wide range of movements (waking.
Funning, jumping, bending, etc.} and can follow yout thythm and
e thythem of your koved ones. But it cannot perform acy tasks
wihile t.is racharging. You will sways sty in contred of the robot.
This robot will be woeking under your SUpEnision 16 meet your
ieeds and thase of your loved anes.

Contréle*Domestique

(vérification de manipulation, données sociodémographiques)

Induction Controle
& Contexte social

Promet: The robotic
assistant

Iemagine that you are warking in this medical context. & social robot
are Promet 5 st of I Fou catnet configare the robt'ssettisgs.
The sobor ean pestorm diferent prefeisional tiaks and exn
comimenikane with ts clow erviconment fbumass and robots. You

Cansot interiunt these isteractions. 1 can helD vou massge your I
schdute, send reminders, meicome patients and carry beaey loads !

Wess cansot contred a8 of s hanctionaltis, L1
s Functions e It 4sho all Knck of medieal pistiems. Youi 2ot |

sometimes. take comrol mees i, but some of RS actions cansat. be. ;
centreled by o

(RSP rarge of mercemants, [malking. rusnig,

Jemping, bena: an Follaw g thythen asd your patlents

aery sk w1 b e agiog. Yous will
raceby wayin comrcl of the robar.

This robot wil be werking withost yosr swpervaion b meet yor S
roech and thowe of your patients.

Manque*Médical

Promet: The robotic \|n

assistant

Imagine that you aee working in this medical costent, A socil
rabot named Promet s pirt of it. You can snfigure o of the
robat's setings.

The robat can perform ditferert profemional tasks and can

vour schedule, send remindees, wekome
heavyioads. You can comrolal o its fenxsioniies.

s functions allov it sohet all Kinds of enedical problins, You can
rogram all of ks actions and take contsol aver & mhenever you
want

Promet can perfom a wide range of movements {waking,
Funning, jumping, bending. etc.) and can follow your rhythm and
Vou patient’s ehythm. Bt 1 cannot perform any tads whils t s
Fechaging. Youwil abways stay in coniro of the 1ok,

This skt will b weking uevdte o SUpeeision 15 et yous
s and thase ol yous patients

Controle*Meédical

Promet: The robotic
assistant

imiagne that o are working n the profevonsl consat A vl
rabot named Promet i gt of It. You casaot contigure the rabot’s
settings.

The ssber ean paform different peobeviionsl laiki and esn
eommunisate with i dhows erelrmmmet [hemam ssd robati) You
ARG MENTP Shese NREractions, Nl an e OU ManKge your
schele, pend remisders, welcome customers and carry ey baads.
Yo cannot contrel sl of it fenctionabies.

s fusctionn. allsw & uchee sl ki of professional problermn. Tou can
somesimes. take control mver %, but mout of B actions cemnot be
comeroed by you.

Prormet can prform a wide range o movereass (walking, ruening,
Jemping, besding. eic} and can folow you riythm and your
customer's rhythm. But it cannct perform any tanks while It s
rachacging, Yourmil « omtrel of e b,

This ssbet will be aiking without you suptriilen 15 mest o
rreeds s tharte of your curtomen.

Mesures

Anthropomorphisme
(SRA, David et al, 2022)

Acceptabilité

(PRAM, Ghazali et al, 2020)

Complémentaires

Promet: The robotic
assistant

magine That you ace warking in this professional contit. &
social robot named Promet is part of it. You cam configure all of
the 15bot's settings.

The robot can perform diferent peofessional tasks and can
communicate with #ts chose emvrsnment (humans and robots].
ou £an isterTupt these inseractions. 1% can help you manage
your schedule, send reminders, welcome customers and cany
iy boadds. You cacontrcd al of ics functionaiites.

s abow it sohse all kinds of You
can peogram all o its actions and take comrod cver it whanever
you wan.

Proesat e pacloms 3 wide tange of movemeets [waling,
funaing, jumping beeeSng, 462 aed can foBw yout thythen and
i xstiome's shythin, Butit Eannot oo iy Lisks whike it
5 rechuarging, You will shways stay i ontiolof tha Fobot

This roabot wil be working under your supervision ta meet your
roteds and those of your custoenrs.

Controle*Professionnel

17



Meéthodologie

I Promet: The robotic
assistant
Imagine that you are Bving in this persceal contest, A socisl
robat named Promet B part of it You cannot configure the
robot’s setting,
The robot can pesform different everyday tasks and can
communicate with its clode eenironment [humaes and robots)
You cannat interrupt these mneractions. It can help you manage.
your schadube, send Fommindins, wecome guests and cary haavy
laad. You eannct contrel ol of its functicnalties.

158 functions allow it solve ol kinds of everyday prcblers. You

can sometimaes. take control over 7, but some of s actions

cannot be contrclled by you.

Promet can perform a wide range of movements (wabing,

running, jumping, bending. etc.) and can follow your rythm and

th shythim o your koved Coes. But i cannot perform any tasks
it is recharging. ¥ou will aredy stay in controled the robat

; &
needs and thoce of yourloved ones.

Etude 6

Mangue de contrdle sur un robot social

Promet: The robotic
assistant

Imagine that you are Bing in this parsonal eoatest, A social
Fobol named Prosst is prt of it Yeu can configure ol of thi

these interacti Vou manay
rominders, wekcome passts and cary heay
nrolall of ity functionaliies.

«
vour sched
Ko, You ¢

Imagine that you are living in this personal context. A social
robot named Promet is part of it. You cannot configure the
robot’'s setting.

s functions allow it sobve al kinds. of everyday prabberss. You
can program all of it actions and take control aver it whenever
voumant.

Promet can perfom a wide range of movements (waking.
Funning, jumping, bending, etc.) and can follow your rhythm and
e thythem of your koved oo, But it cannot perform any tasks
wihile t.is racharging. You will sways sty in contred of the robot.
This robot will be woeking under your SUpEnision 16 meet your
ieeds and thase of your loved anes.

The robot can perform different everyday tasks and can
communicate with its close environment (humans and robots).
You cannot interrupt these interactions. It can help you manage
your schedule, send reminders, welcome guests and carry heavy
loads. You cannot control all of its functionalities.

Imagine that you are living in this personal context. A social
robot named Promet is part of it. You can configure all of the
robot’s settings.

The robot can perform different everyday tasks and can
communicate with its close environment (humans and robots).
You can interrupt these interactions. It can help you manage
your schedule, send reminders, welcome guests and carry heavy
loads. You can control all of its functionalities.

Controéle*Domestique

Induction Controle
& Contexte social

Promet: The robotic
assistant

Promet: The robotic
assistant

Imiagine Tt you are werking n 1ha prodtsanal contest

+
rabot named Promet i st of It You canaod cenfigure She rabot’s

a allgwr 1t cbve il kinch of peofessionsl problermn. You can
tale comtrol aver B, Sut mout of B stions camnot be

o501 Wil be working Withost yosr weperviskon to meet yosr
neach and thase of your patients.

Manque*Meédical

Promet: The robotic Promet: The robotic

assistant assistant

Imaging that you e werking in this medical content, A social magee That you ee working in this professionsl contest. A

robot named Prosnet is part of it You can sonfigure o1 of the wocksl robot named Promet i part of it You cam configure il of

robot's settings. the robot’s settings.
The robot can perform different professional tasks and can m
mndéae whh S s ek v oo i F359K0)

ou £an iederTupt these interactions. 1% can help you manage
your schedule, send reminders, welcome customers and cary
earvy boadds. You camconticd o of ics functionaiities.

T s mal ekl ol cia s functions alow it sohve all Kinds of professional probiems. fou
e Sl oTe R wiwoisi i <an peogram all ofits actiors and taks control ves it whinawer
) you wan.
e e e Promat can pardor 3 wide sangs of movereets (wiking,
ohapranib eI R Y S5 T e g, jmping, baesfing, ehc) aed can folow yoss thythem
recharging, Yo ahways trolof tha rctat ot custorme's hythin, But it cannot oertoem sy Lisks whie it
5 recharging, You vl abways stay i Comroiof the Fobot

This st will b4 working urdee your SUpBeviSion 10, maet yous

s and those of your patients. This robot viil Be working under your superision ta meet your
toeners.

rteds and those of your cus

Controle*Meédical Controle*Professionnel

Mesures

Anthropomorphisme
(SRA, David et al, 2022)

Acceptabilité
(PRAM, Ghazali et al, 2020)

Complémentaires
(vérification de manipulation, données sociodémographiques)
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Meéthodologie

Méthode

Etude 7

Manque de contrble sur une tache

N =235

Plan expérimental :
2, Controle (Manque vs. Controéle)
Contexte domestique

Induction Controéle
(Bukowski et al,, 2015)

A @ Al al|D
No No Yes Yes \_¢s No N No
A A © 5 @A A
Yes Mo Yes MNo N Yes Yes Mo
Contréle

Induction Contexte social

I Promet: The robotic
assistant

Domestique

( Mesures )

Anthropomorphisme
(SRA, David et al, 2022)

Acceptabilité
(PRAM, Ghazali et al, 2020)

Complémentaires

(vérification de manipulation, données sociodémographiques)




Résultats

Résultats

(Anthropomorphisme) (Anthropomorphisme) (Anthropomorphisme)
Contexte social Contexte social
o
N \\\ + =
N N
CManque de contréle)——}(Acceptabilité) CManque de contrc“)le)_-}(Acceptabilité) CManque de contréleHAcceptabilité)
Sur un événement - Sur un robot social - Sur une tache -
de vie

= —

N\

)



Résultats

Résultats

(Anthropomorphisme)

+ +

CManque de contréle) CAcceptabiIité)

Sur un événement
de vie

- Hl:invalidée
H2 :validéee
H3 : sens opposé a celui attendu

A Pas d'effet médiateur de 'anthropomorphisme
Pas d'effet modérateur du contexte social




Résultats

Résultats

(Anthropomorphisme) (Anthropomorphisme)
+ + +
CManque de contrﬁle) CAcceptabiIité) CManque de contrﬁle)—}(Acceptabilité)
Sur un événement Sur un robot social -
de vie
. Hl:invalidée ~. Hl:validée

H2 : validéee H2 :invalidéee
H3 : sens opposé a celui attendu H3 : sens opposé a celui attendu

E
é Pas d'effet médiateur de 'anthropomorphisme Q Pas d'effet médiateur de 'anthropomorphisme N
Pas d'effet modérateur du contexte social Pas d'effet modérateur du contexte social /\_/



Résultats

Résultats

(Anthropomorphisme) (Anthropomorphisme) (Anthropomorphisme)

+ + T \

CManque de contréle) (Acceptabilité) (Manque de contréle)—}(Acceptabilité) CManque de controle CAcceptablllte

Sur un événement Sur un robot social - Sur une tache
de vie
/~. Hl:invalidée ~. Hl:validée /~. Hl:invalidée
H2: validee H2 :invalidée H2 :invalidée
H3 : sens opposé a celui attendu H3 : sens opposé a celui attendu H3 : sens opposé a celui attendu
A Pas d'effet médiateur de 'anthropomorphisme A Pas d'effet médiateur de 'anthropomorphisme A Pas d'effet médiateur de 'anthropomorphisme

Pas d'effet modérateur du contexte social Pas d'effet modérateur du contexte social Pas d'effet modérateur du contexte social



Résultats

( RAPPEL )

Stratégie de structure non-spécifique

Résultats | | |

Effet de Sens et cohérence Contréle et
compensation (études 8et9)  Anthropomorphisme
n'ont aucun lien

BT T

- Effet de compensation
o Anthropomorphisme = stratégie
o Mais étude en sous-puissance

- Stratégie non-spécifique
o Anthropomorphisme = stratégie non-
spécifique
o Manque de contrble sur un événement de
vie et anthropomorphisme peu liés

« Anthropomorphisme facilite
l'acceptabilité

==
=\

g —



Résultats

Résultats

- Effet de compensation
o Anthropomorphisme = stratégie
o Mais étude en sous-puissance

- Stratégie non-spécifique
o Anthropomorphisme = stratégie non-
spécifique
o Manque de contrble sur un événement de
vie et anthropomorphisme peu liés

« Anthropomorphisme facilite
l'acceptabilite

( RAPPEL )

Stratégie de structure non-spécifique

| l l

Effet de Sens et cohérence Controle et
compensation (études 8et9) Anthropomorphisme
n‘ont aucun lien

EEEECTIEE T

- Pas d'effet de compensation
o Anthropomorphisme = pas stratégie

- Stratégie spécifique
(si effet de compensation)
o Manque de controéle sur le robot et
anthropomorphisme liés
o Mais pas d'effet de compensation

- Anthropomorphisme facilite
l'acceptabilité



Résultats

( RAPPEL )

Stratégie de structure non-spécifique

Résultats | | |

Effet de Sens et cohérence Controle et
compensation (études 8et9) Anthropomorphisme
n‘ont aucun lien

s s

- Pas d'effet de compensation - Pas d'effet de compensation
o Anthropomorphisme = pas stratégie o Anthropomorphisme = pas stratégie

- Effet de compensation
o Anthropomorphisme = stratégie
o Mais étude en sous-puissance
- Stratégie spécifique - Stratégie non-speécifique
(si effet de compensation) (si effet de compensation)
o Manque de contréle sur le robot et o Manque de contréle sur une tache et

anthropomorphisme liés anthropomorphisme peu liés
o Mais pas d'effet de compensation o Mais pas d'effet de compensation

- Stratégie non-spécifique
o Anthropomorphisme = stratégie non-
spécifique
o Manque de contrble sur un événement de
vie et anthropomorphisme peu liés

« Anthropomorphisme facilite « Anthropomorphisme facilite
« Anthropomorphisme facilite l'acceptabilité l'acceptabilité

l'acceptabilité




Nouvel éclairage

- O « Etudes 5,6 et 7:
e C | a I r a g e o Relation anthropomorphisme-acceptabilité a lencontre de

nos hypothéses
Etudes 5,6 et 7 - études avec des faiblesses méthodologiques

o études en sous-puissance statistiques

- Reconsidération de I'ensemble des données (études 5,6 & 7)
comme un tout

Remarque :Les études 3, 4, 8 et 9 n'ont pas été inclues pour plusieurs raisons:(a) pas dinduction du contexte social ; (b) protocoles
trop éloignés des études principales; et (c) dans ces études, Facceptabilité n'était pas mesurée

22



Nouvel éclairage

N O U V e | Anthropomorphisme
eclairage

Anthropomorphisme Anthropomorphisme
Etudes 5,6 et 7 MENTAL PHYSIQUE
J

Anthropomorphisation Design anthropomorphique
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Nouvel éclairage

N O U V e | Anthropomorphisme
eclairage

Anthropomorphisme Anthropomorphisme
Etudes 5,6 et 7 MENTAL PHYSIQUE
J

Anthropomorphisation Design anthropomorphique

Acceptabilite

23



Nouvel éclairage

Nouvel
eclairage

Etudes 5,6 et 7

N = 627

ANOVA
3, Type de controéle (évent. vs. robot vs. tadche) x
2,Degré de contréle (contréle vs. manque)

SEM - Modéles:
Anthropomorphisme Mental - Acceptabilité
Anthropomorphisme Physique - Acceptabilité

24



Nouvel éclairage

Nouvel
eclairage

Etudes 5,6 et 7

N = 627

ANOVA
3, Type de controéle (évent. vs. robot vs. tadche) x
2,Degré de contréle (contrble vs. manque)

SEM - Modéles:
Anthropomorphisme Mental - Acceptabilité
Anthropomorphisme Physique - Acceptabilité

covariable

(p

Anthro
HYSIQUE

)

C

Anthro
MENTAL

HRéactance
T

Intention d'usage
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Nouvel éclairage

Nouvel
eclairage

B covariable
Etudes 5,6 et 7 Anthro
MENTAL ( Attitudes )
ANOVA
3, Type de controéle (évent. vs. robot vs. tadche) x Anthro Aspect fonctionnels Intention d'usage
2,Degré de contréle (contrdle vs. manque) PHYSIQUE (USE & EASE) 2

SEM- Modéles:
Anthropomorphisme Mental - Acceptabilité
Anthropomorphisme Physique - Acceptabilite

26



Discussion

DISCUSSION
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Discussion

Objectif 1: Demontrer que I'anthropomorphisme est
une stratégie de structure non-speécifique

 Plusieurs limites méthodologiques et théoriques

- Méthodologiques:

= Induction instable de contréle/manque de contrble par un "rappel
autobiographique” (Hoogeven et al, 2019 ; van Elk & Lodder, 2018)

= SCénarios peu immersifs (xu et al, 2015)
= SOus-puissance statistiques et modéles complexes

DISCUSSION

= Etc.

o Théoriques:
= Perception de contréle :"auberge espagnole conceptuelle" (bubois, 2009)

= Pertinence et application réelle de 'anthropomorphisme comme
stratégie de compensation d'un manque de controle ?

= La compensation d'un manque de contréle par des stratégies = biais de
publication ? (van Elk & Lodder, 2018)

= Etc.

« Incapacité de valider cet objectif n°1

27



Discussion

DISCUSSION

Objectif 2 : Clarifier les relations entre
I'anthropomorphisme et l'acceptabilité

« Scoping review sur l'acceptabilité des robots sociaux

« Etat de l'art sur les freins psychosociaux a leur
adoption

Nouvel éclairage des études 5,6 et 7

Retombées appliquées

. Objectif n°2 atteint dans une certaine mesure

)
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Discussion
Et maintenant ?
« Proposition d'une réflexion critique sur lintroduction de ce
type de technologie
D = = n « L'anthropomorphisme ouvre la voie des possibles:
I S C u S S I O o Projection sur les robots des stéréotypes de genre
(Eyssel & Hegel, 2012)
o Projection sur les robots des stéréotypes sur les origines
(Bartneck et al, 2018) R
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Contexte  Introduction Théorie Problématique Etudes Hypothéses Meéthodologie  Résultats Nouvel éclairage Discussion  Conclusion

Conclusion

Transposition aux robots ANTICIPER pour mieux Les robots conduiront a
sociaux des questionnements prévenir et accompagner "une rupture technologique,
éthiques, sociaux, etc. eéconomique, sociétale et juridique"

S Devillers, 2017, p. 219
Est-ce précipité au regard de (Deviller p- 219)

leur faible democratisation ?

30
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Annnexes

Détails études
Etude 2 -développement et

validation de l'echelle
d'anthropomorphisme (SRA)

Objectifs:

« Proposer une échelle qui permet tout a la fois de mesurer les caractéristiques
essentiels (e.g, états mentaux) et superficielles (e.g., apparence) adapté aux
spécificités des robots sociaux

« Basée sur les représentations et non sur différents types de robots (cf.
Spatola et al, 2021)

Meéethode:

- Développement : sélection des items (31 items de la littérature + création) ;
analyse de clarté ; réduction des items. Pas AFE -> directement AFC
(démarche exploratoire et confirmatoire ; Jackson et al, 2009).

« Validation : 20-items 5 facteurs (apparence, comportement, cognition,
moralité). Test de plusieurs modéles (Myers et al, 2014). Acceptabilité et

NARS pour la validité de construit. Test re-test et alpha de Cronbach pour les
tests de fidélité.

Résultats :

« Echelle composée de 20-items et 5 facteurs. Le modéle bifactoriel RN
confirmatoire s'adapte le mieux aux données. Possibilité d'extraire un score ‘
global d'anthropomorphisme ou un score pour chacun des 5 facteurs (Dunn \
et al, 2020).

« Tests de fidélité satisfaisants (seules Comportement et Cognition a <.70) ‘:\\‘\\:\:\\

« Test de validité de construit satisfaisant bien que l'acceptabilité et les \:\‘\\:\‘\\:\\\\\‘
attitudes sont tout a la fois proches et éloignés de I'anthrngm‘o‘rphisme. \ \\\\‘\‘ i

ERERREERLEY RN ]



Annnexes

Détails études

Etude 8 - Menace du contrdle,
réactions défensives et
anthropomorphisme

Objectifs:

« Tester 'nypothese selon laquelle 'anthropomorphisme permet

de redonner du sens et de la cohérence a l'environnement (i.e,
structure)

« Perception de contrble menacée déclenche une réaction

défensive, celle de nier le caractére aléatoire, structurer et
ordonné de sa vie (Kay et al, 2008)

Meéthode:

. Variante de I'étude de Kay et al. (2008)

- Manipulation du contréle (tache de rappel autobiographique),
mesure des réactions défensives (déni de l'aléatoire) et
mesure de l'anthropomorphisme.

Résultats :

. Pas d'effet de la manipulation du contréle sur \\\\\\‘
l'anthropomorphisme, ni sur les réactions défensives ‘\\\:\:\ﬁ

- Relation négative entre les réactions défensives et
'anthropomorphisme (une relation positive était attendue)

o Menace --> réaction défensive -—> moins
d'anthropomorphisme = marquer la différence entre ,
'humain et la machine (Zlotowski et aly 2015)
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Annnexes

Objectifs:
- u -
D et a | I S et U d eS - Tester 'hypothése selon laquelle I'anthropomorphisme permet
~ ~ de redonner du sens et de la cohérence a l'environnement (i.e,
d'anthropomorphisme, réactions - Renversement du paradigme
défensives et perception de )
P P Méthode :
ntrol o , |
co ole - Manipulation de I'anthropomorphisme (mental, p. 338), mesure
des réactions défensives (déni de l'aléatoire) et mesure de la
perception de contrdle
Résultats :
« Pas d'effet du degré d'anthropomorphisme sur la perception
de contrlle et les réactions défensives
- Relation positive entre les réactions défensives et |a N
perception de controle
o croyances fortes en un monde structuré et ordonné
augmentaient la perception de controéle
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Annnexes

Détails
Anthropomorphisme

Plusieurs approches

Animisme vs. Anthropomorphisme (Karpinska-
Krakowiak & Eisend, 2021)

« Animisme :inférences cognitive que les objets inanimés sont
vivants

« Anthropomorphisme :inférences cognitives que les objets
inanimeés sont humains

Anthropomorphisme : qu'est-ce que c'est ?

. biais d'attribution d'intention excessif (Brotherton & French,
2015)

. trait dispositionnel (Epley, 2018)

. processus cognitif ordinaire (Epley et al, 2007)

. attribution vs. déduction (Damiano & Dumouchel, 2018)

« UN Moyen de raisonner facilement et rapidement sur le robot
quand les ressources cognitives sont limitées (Spatola &
Chaminade, 2022)

« Possibilité de faire des inférences anthropomorphiques sans . >0

pour autant concevoir 'agent avec de réelles caractéristiques
humaines (Elpey et al, 2008)
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Annnexes

Deta | IS Anthropomorphisme vs. déshumanisation ?

A ﬂt h I’O p O m O I’ p h | S m e « Anthropomorphisme n'est pas le processus inverse de la
déshumanisation :" pas tous les facteurs qui conduisent a la
déshumanisation des humains peuvent rendre un robot plus
anthropomorphe" (Zlotowski et al., 2017)

. Déshumanisation moyen de se distancier de I'Autre (Leyens,
2015)

« Anthropomorphisme moyen de comprendre |'Autre pour
anticiper ses actions (Waytz et al. 2010)

Menaces percues (Zlotowski et al., 2017)

- Identitaire : affinement de la barriére entre 'humain et la
machine

. Réaliste: sur les ressources (suppression d'emploi, substitution N
de I'hnumain par les robot, etc.)

- Catégorisation social des robots sociaux revient a les associer \\\\:\:\:j
a des groupes d'appartenance = potentielle menace



