
Quand la métropole lyonnaise
met en scène son énergie
et son intelligence
dans l'univers des robots !

COMMUNAUTÉ URBAINE DE LYON

la métropole lyonnaise
scène son énergie
ntelligence

univers des robots !
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Dans le champ de la mobilité, nous pouvons d’ores et déjà, avec 
Bernard Favre (directeur du programme R&D «système de 
transport» du pôle de compétitivité Lyon Urban Trucks and Bus) 
apprécier l’impact de systèmes intelligents, diffusant et utilisant  
de l’information pour contrôler, déclencher, agir...

« Nous savons que tous les acteurs des systèmes de transports seront 
demain interconnectés : les véhicules entre eux, véhicules routiers, 
ferroviaires… ; les véhicules aux infrastructures, aux systèmes 
de management du trafic ; le conducteur routier sera relié à son 
transporteur, à des autorités, le Grand Lyon aux utilisateurs de ses 
infrastructures, elles-mêmes progressivement dotées d’intelligence. 
Quand on parle d’infrastructures intelligentes, cela indique 
que grâce à leurs capteurs et actionneurs elles tiennent compte 
du véhicule, à l’instar des systèmes de péages automatiques qui 
reconnaissent et taxent automatiquement les véhicules à leur 
passage. Cette interconnexion généralisée existe déjà de manière 
partielle : moi-même, « être » intelligent, dispose avec mon 
téléphone portable d’un outil intelligent, dans mon véhicule il y a 
des automatismes, des interfaces… » 

Gérard Bailly, directeur de recherche au laboratoire Grenoble 
Images Parole Signal Automatique (CNRS) distingue le robot 
d’un système intelligent mais les envisage aussi comme un 
continuum.

« Ce qui caractérise le robot par rapport aux autres systèmes 
intelligents, c’est son rapport au monde, sa capacité d’interaction 
avec son environnement. De ce point de vue, une machine à laver 
qui ne communique pas avec l’extérieur, aussi intelligente soit-elle, 
n’est pas un robot. Mais les choses ne sont pas séparées de façon 
radicale, tout cela est un continuum. D’ailleurs, le robot peut être 
vu comme un médiateur entre le système intelligent et l’usager, 
c’est-à-dire une manière d’incarner le système intelligent de ma 
maison ou un système d’information pour le rendre plus convivial, 
plus facile d’utilisation, etc. On parle alors d’interaction naturelle 
entre l’homme et le système, le robot permettant d’offrir et de 
capturer l’information de la manière la plus intuitive et la plus 
ergonomique possible. » 

André Montaud, directeur général du centre de ressources 
Thésame (Annecy) et expert des évolutions de la robotique, 
explique combien les frontières entre ces différents systèmes sont 
finalement difficiles à établir.

« Je pense que la robotique, et en particulier la robotique de service 
grand public, peut être totalement invisible. Autrement dit, la 
robotique de service ne prend pas forcément la forme d’un robot ! 
C’est la raison pour laquelle j’associerais la notion de systèmes 
intelligents à la robotique de service. Pour moi, l’idée de système 
intelligent correspond à la renaissance sous une autre forme de ce 
que l’on a longtemps appelé domotique. La maison intelligente, 
avec la gestion intelligente de l’énergie, des ouvertures, etc. est une 
forme de robotique adaptée à la maison. De même, l’émergence de 
systèmes de transports automatiques correspond à une autre forme 
de la robotique déclinée cette fois-ci dans le champ de la mobilité. 
Dans tous ces cas de figure, nous avons affaire aux mêmes 
problématiques technologiques – percevoir l’environnement, 
prendre des décisions, agir sur l’environnement – mais celles-ci 
vont s’incarner dans des objets qui peuvent avoir des physionomies 
très diverses, adaptées à des tâches et des contextes différents. 
De même, le niveau d’intelligence du robot pourra être plus ou 
moins élevé selon les applications. Il ne sert à rien de mettre une 
intelligence très élevée sur un robot appelé à répéter toujours les 
mêmes tâches ! C’est ce qui va différencier le robot aspirateur du 
robot humanoïde. Ce qui peut changer également d’un système 
intelligent à un autre, c’est la répartition de l’intelligence. Est-ce 
qu’on va la centraliser dans la « tête » du robot ? Faut-il plutôt la 
répartir dans ses « membres » ? Faut-il distinguer des cerveaux 
spécialisés et un cerveau qui va les coordonner ? » 
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Pascal Franck, responsable Développement Projets chez 
Robopolis Studio (Lyon), explique l’intérêt d’une robotique  
« légère » dont l’intelligence repose sur d’autres supports.

« Pour des raisons de coût, on ne peut pas mettre toute l’intelligence 
dans un seul robot. L’intelligence est déjà dans internet, c’est ce 
que l’on appelle le « cloud computing ». En clair, le PC de demain 
n’aura plus de carte graphique, plus de logiciels, ce sera simplement 
un écran. Pour le robot, c’est pareil, son intelligence sera aussi 
sous forme de nuages. Il suffit de rendre son objet connectable à 
Internet pour le rendre intelligent. Toute l’intelligence de notre 
robot est déportée sur le PC, ce qui nous permet de baisser les coûts. 
Le robot de demain n’est pas un robot qui embarque tout et dont 
on doit changer les processeurs au bout de trois ans parce qu’ils 
sont obsolètes. Avec le WIMax (très haut débit par WIFI) qui va 
arriver, cela va encore accroître les débits de communication  
et l’intelligence par réseau ». 
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Pascal Franck, responsable Développement Projets chez 
Robopolis Studio, explique comment le hardware et le software 
sont en train de se réassocier à la faveur du développement de la 
réalité augmentée notamment. 

« Pour Bruno Bonnel, le logiciel sans hardware n’aura plus  
de valeur demain. Ceux qui se font vraiment de l’argent dans 
la Wii, c’est Nintendo, avec les manettes, et c’est la même chose 
avec la Kinect de Microsoft. Ils misent tous sur la plus-value 
du hardware. La génération Y a l’habitude de tout avoir 
gratuitement sur Internet et il va être de plus en plus difficile 
de vendre un jeu vidéo seul. Les opportunités d’innovation et 
de croissance dans les jeux vidéos résident désormais dans les 
interfaces. La Wii, la PS Move, le X-Box Kinect sont  
des interfaces hardware qui relancent le marché du jeu 
aujourd’hui. 

Avant, les fabricants de consoles vendaient le hardware à perte et 
faisaient la marge sur les jeux. Nous faisons le pari inverse. Cela 
ne signifie pas qu’on ne s’intéresse pas au soft ! Le succès du jeu de 
demain reposera sur une parfaite intégration du hard et du soft. 
(…)

Dans le projet SPARX, la clé de voûte entre les jeux vidéo et la 
robotique, c’est la réalité augmentée. La réalité est captée par vidéo 
par le robot et nous y injectons des objets virtuels (des ennemis, 
des amis, des obstacles, etc.). Votre chambre ou votre salle de bain 
devient votre environnement de jeu ! Pour augmenter la réalité, 
l’utilisateur va disposer des marqueurs dans la pièce que le logiciel 
va lire et auxquels il va substituer des objets virtuels. Notre projet 
a pour vocation de rentrer plus tard dans les écoles pour enseigner 
la robotique par le jeu. C’est du serious game robotique en quelques 
sortes, avec une interface tangible. » 
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Bruno Bonnell, spécialiste du monde numérique et de la 
robotique, partage dans son livre « Viva la robolution » (2010), 
sa vision de la société future et sa définition d’un robot.

« La structure technique d’un robot est la combinaison de trois 
éléments indissociables : une unité programmable pour raisonner, 
l’équivalent électronique d’un « cerveau », des capteurs pour 
percevoir l’environnement, des « sens » et des actionneurs pour 
interagir avec le monde réel, des « membres »  mais aussi des haut-
parleurs, des rayons laser...
Ainsi pourvu, le robot suit un cycle perception-analyse-action en 
s’adaptant et réagissant aux informations qu’il capte en temps réel.
Dans le corps ou dans la tête d’un robot évolué réside un micro-
ordinateur programmable capable de gérer la perception d’un 
changement de facteurs de l’environnement, une prise de décision 
et une réaction. Le robot est ainsi capable, à partir d’une analyse 
de ce qui l’entoure, de décider et d’exécuter simultanément des 
tâches logiques en parallèle. Les missions simples comme le 
nettoyage ou complexes comme la sécurité ou le bien des personnes 
fonctionnent toutes sur ce principe général.»
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Michel Parent, coordinateur de plusieurs projets européens sur 
les cybercars (véhicules urbains automatiques) et actuellement, 
consultant scientifique auprès de l’IMARA à l’INRIA Paris-
Rocquencourt, revient sur l’ambiguïté de la notion d’autonomie.

« Distinguer les robots des systèmes intelligents n’est pas évident 
car il y a un grand débat sur le concept d’autonomie. Ambigu, 
il peut signifier deux choses : l’autonomie vis-à-vis de l’homme, 
ou l’autonomie en tant que capacité pour une machine à 
fonctionner sans intervention de l’homme. On préfère parler 
d’automatisation, lorsque l’homme n’est plus dans la boucle 
de contrôle, et de collaboration lorsque plusieurs machines ou 
l’homme collaborent à une ou plusieurs tâches. Un véhicule peut 
être totalement automatique sans collaborer [...], ou bien il peut 
collaborer avec d’autres véhicules par exemple pour faire une 
insertion sur autoroute ou former un train de véhicules. Il peut 
aussi collaborer avec l’homme en lui déléguant des tâches de 
supervision et de stratégie, décider par exemple s’il faut doubler 
par la gauche ou par la droite ». 
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Rassemblant un grand nombre d’acteurs de ces domaines, il 
semble que la région Rhône-Alpes et l’agglomération lyonnaise 
aient des atouts pour peser dans le champ de la robotique, comme 
l’affirme Bruno Bonnell.
« Dans les 20 prochaines années, il peut vraiment y avoir une 
grosse activité robotique en Rhône-Alpes, comme il y a eu 
une grosse activité dans le logiciel. Car autant je n’ai pas cru 
à la convergence des médias, autant je crois énormément à la 
convergence des industries au sein de la robotique. 
Or en Rhône-Alpes, nous avons de la plasturgie (dans la plaine 
de l’Ain et en Haute-Savoie), des nano-technologies (à Grenoble), 
de la mécanique à Saint-Etienne, des logiciels et un bassin 
universitaire lourd entre Lyon et Grenoble. On a donc au sein 
de la région tous les composants essentiels de la réussite d’une 
industrie robotique. Et même si nous sommes à l’ère de l’Internet, 
de la communication vidéo ou par téléconférence, le fait que 
cette énergie soit rapprochée doit favoriser les échanges entre les 
entreprises. Dans la Silicone valley par exemple, au moment de 
l’explosion des ordinateurs et de l’Internet, la concentration des 
savoir-faire a donné un vrai poids économique. » 
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Dans le cadre du programme européen Robotcub, Peter Ford 
Dominey, directeur de recherche en neurosciences et robotique 
(ICSC-CNRS) au sein de l’Institut Cellules Souches et 
Cerveau de l’Inserm de Lyon-Bron, et son équipe utilisent le 
robot iCub comme un outil de recherche au service des sciences 
cognitives. Mais leurs recherches pourraient, à l’inverse, servir à 
« humaniser » davantage le robot.

« Nous contribuons aux avancées qui visent à rendre le robot 
capable de s’intégrer et d’apprendre dans un environnement 
inconnu, de se familiariser avec les objets constitutifs de cet 
environnement, de les manipuler, et de prendre les bonnes 
décisions. Cela nécessite des algorithmes permettant de faire 
raisonner le robot dans un contexte qui ne lui délivre pas toute 
l’information dont il a besoin. Pour aller plus loin, on cherche 
à créer des robots capables de corriger leurs propres erreurs 
programmatiques (comme lorsqu’un homme a accidentellement 
un accident vasculaire qui se résorbe au bout de quelques jours) ». 

H�742/74�=4�7+,+-�3060,=4�/4�
.#12-;:747�4-�/#066742/74�/02.�
52�42F17+224@42-�123+225�K

%�� 	��	� ��� ����� ��
������� ����� ��#���� ��� ����	�
������������	���������
������������	��������
�	� ���#���
	���� � 7� 	������ ���� 
�����
	���� ����
����������������
�������
��	�����������������##���	��
�"
���� ��
�����
	��� ��� �
� ����	���� �  
� ��#��	���
��� �
��"�� "��	�������� �
� ����	����� ����	��������
��	� �����	� � 8
��� 	��	� ��� ���������� ������� ����
���� ����	�� ���	�	� ���� ������� �������#��	� ������
�	����	���� �	� ���������	� ���� ���������� 
������
�����	����������	������
�������� �(	��
���"
���
��� ���� �"
����� �� 	������ ������ ��� ����������
����-#
������� H�)������ ��� 	����������#�����������
����������!
�	���	��
�����	������������������	���
���
�
�����������		�������
������#����������
����
��� ���
��"�� ���
������ �	� � 9#�� ���� ����� �����
��
���� ���� 
���� �"����� ���!������� ���� ��##���	���

�����
	���� �	��������� �� ��#��	
	� ���� ��������
������	
������	������
��������
�	������"6
����


����������

�������������#���
�������
��
�����������

"



����� �����������

���
����� �������������E

%�� ������	� ��� �6	�� �
� ����	���������	
����� �� ���	�����
���!���
��� �"
������
�����
	������� �
� ����	����� � �
�
����	���������	��������	��
�����	��������������� � 
�����-
	���������	��������������	������
��"��"��	�����������
�
����	���� �(�������#������������#��	����##����������
����
�	� �������� ������� ���	� �
�� ��� �
����� �
� ����	��������
������� �  ��� ����	�� ����	������ ��	� �����
����
	�����
��	�6���� 
�	��
	������	�� �������
��
������ �����
-
��	��������
��
������
�� 	�����
!����������������
	�
�	���#�!���������	
������	��	����������������
�����
	�������
������	����
�#
�	������� ��
�������7��
��
	����	��-

	��
���������
���
	��5
 ��� ����	�� ��� �������� ��	� ��#���� �
�� �
� J����
	���
�	��
	��
��� ��� �
� ����	����� J.5� ������ ���� ����	��
�!���	
	����#
>�����������	������	�
�	��
	���������
����������	���������� ������-�	������������	�����������
�� ���!���������� 	'�"��� ����	������� � � J.��������������
�
������
���������		����#��	�������	
�������	�� ����-
	������ �
����
	����� �����	� 
����� �	��� ����������
��������������	��������������������������������������	�
����	'�"������
�#
�	������� �(���
�	����	��������
�
����	����������������������	���������	�����	��������	���
�����
�������������	�����������	��������������������

���
�����M��������

����
���
�����������
��E

9�-����� ���� �"
���� ��
�����
	��� ���� ����	��� ��� �
�
$	�
���	��	� ��� ���	������ �
� ������ ��
�� ������� �	� �
� ������
���#��������� � <
�� ��� �
��� �
� ����	����� ���#�����-
����� ���������
�	� �
� ����	����� ����	������� �	� �
� ����-
	����������������
�!��	�������� � ����
��	�����
��"������
��"������
	�����	��	
�������������������������!������	�
�	��� ������ �  
� ����	����� ��
�� �������� ��
	� �� ������
���������	�	�������	����	������
����
��"����
���
�������!���������	����	���	�
�	���
���������������������
��
��� � ���
����	���&	O�	���	�����>������	��	������	�-
�	���������������
	���

André Montaud, directeur général du centre de ressources en 
robotique Thésame et observateur des évolutions de la robotique, 
utilise cette distinction reposant sur les cibles.

« Pour moi, la frontière la plus structurante au sein de la grande 
famille robotique se situe plutôt au niveau de la distinction 
cible grand public / cible professionnelle. En effet, la robotique 
de service grand public d’une part, et l’ensemble de la robotique 
professionnelle, qu’elle soit industrielle ou de service, d’autre part, 
ne renvoient pas aux mêmes échelles de grandeur en termes de 
volumes de marchés et de prix de vente. Schématiquement, la 
robotique professionnelle correspond à des petits volumes et des 
prix élevés, tandis que la robotique grand public correspond à de 
très grands volumes et des prix adaptés à une cible plus large ». 
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Emmanuel Rondeau, chef de projet R&D au sein du pôle de 
compétitivité Imaginove, met en avant l’interaction directe entre 
le robot et le consommateur.

« Pour nous la robotique de service c’est tout ce qui ne concerne 
pas la robotique militaire et la robotique industrielle. Le robot 
de service est en contact direct avec le consommateur final et ce 
dernier en fait usage de façon autonome. S’il faut faire intervenir 
un intermédiaire spécialisé pour utiliser un robot, on est plutôt 
dans la logique de l’objet-métier utilisé par un professionnel. » 

Nicolas Marchand, chargé de recherche au GIPSA Lab de 
Grenoble, et Frédéric Boisdron, Robootic, assimilent tous deux 
la robotique de service à un usage grand public.

NM « Pour moi, la robotique de service désigne explicitement les 
robots de service à la personne. Ce sont des robots qui aident à vivre 
plus facilement, qui sortent certaines personnes de leur solitude. » 

FB « Dans le prolongement de ce qui existe déjà sur le marché, on 
peut définir un robot de service comme une machine capable de 
réaliser, à la maison, des tâches rébarbatives de façon autonome. » 

Arnaud Bocquillon, fédérateur industriel de l’axe « véhicules 
spéciaux » du pôle de compétitivité ViaMéca, évoque l’ambiguïté 
possible de l’appellation robotique de service.

« ViaMéca est un pôle mécanicien, notre culture est celle de la 
fourniture industrielle. Nous ne sommes pas positionnés sur les 
marchés finaux mais bien sur les marchés intermédiaires.  
De ce point de vue, la robotique de service telle qu’elle est présentée 
par le syndicat SYROBO ne nous correspond pas puisqu’elle met 
l’accent sur les applications ludiques, éducatives, domestiques. Il 
s’agit là d’une déclinaison grand public de briques technologiques 
industrielles. ViaMéca est concerné par la robotique de service si ce 
concept ne se limite pas aux marchés B to C (business to consumer) 
et intègre également la robotique de service industriel (B to B). »
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Peter Ford Dominey, directeur de recherche en neurosciences 
et robotique au sein de l’Institut Cellules Souches et Cerveau de 
l’Inserm Lyon-Bron, retient les capacités d’interaction du robot.

« Un robot, c’est un ordinateur incarné dans un corps 
mécatronique, qui peut ressembler au corps humain mais 
pas nécessairement, et qui est capable d’interagir avec son 
environnement. » 

Bernard Espiau, directeur de recherche à l’INRIA-Grenoble, met 
en avant l’autonomie décisionnelle comme caractéristique du robot 
de service et distingue les robots se substituant à l’homme et ceux 
coopérant avec lui.

« Dans une voiture, de multiples fonctions sont déjà présentes, 
comme la fonction aide au créneau, la fonction qui empêche de 
piler avec l’ABS, l’antipatinage, le stabilisateur de trajectoire… 
Ces fonctions qui s’empilent les unes aux autres intègrent une 
automatisation de plus en plus avancée. Mais cela fait-il de nos 

voitures des robots ? Je ne le pense pas. On reste dans le champ 
de l’automatique traditionnelle, avec des capteurs, un feed back 
et des calculs toujours structurés de la même façon, qui à telle 
entrée donneront toujours le même résultat. A l’inverse, un robot 
mobile est capable d’interagir avec son utilisateur, de trouver sa 
trajectoire, d’éviter un obstacle. L’autonomie décisionnelle nous 
propulse à un autre niveau, il y a du raisonnement symbolique et 
plus seulement du calcul.

J’ajouterais que dans les fonctions robotiques, il y a une distinction 
admise entre les fonctions de substitution et les fonctions de 
coopération avec l’homme. »

Gérard Bailly, directeur de recherche du GIPSA Lab (Grenoble), 
envisage certains robots de service comme des partenaires sociaux.

« Pour moi, la robotique de service évolue vers une prise en compte 
plus forte des partenaires humains avec une dimension cognitive 
beaucoup plus importante. Le robot devient un partenaire social 
qui contribue à mon bien-être cognitif. Grâce à lui, je me détends, 
j’apprends des choses, il sollicite mes capacités perceptrices et 
motrices. Nous ne sommes pas seulement dans l’assistance physique 
où le robot réalise un certain nombre de tâches routinières à la 
place de la personne. » 
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André Montaud, directeur général du centre de ressources 
Thésame et expert des évolutions de la robotique, revient sur le 
choix stratégique du Japon en matière de robotique de service.

« Il y a une différence fondamentale entre l’Europe et le Japon 
au niveau de la place accordée à la robotique de service dans les 
réponses à apporter au vieillissement de la population (...) Ce qu’il 
y a de frappant au Japon, c’est que la puissance publique a mis sur 
pied une stratégie extrêmement pragmatique de prise en charge du 
vieillissement par la robotique. Derrière l’image fun et technophile 
que l’on peut avoir des projets de R&D réalisés au Japon, se cache 
le constat lucide d’une société touchée par un vieillissement accéléré 
avec le risque d’une pénurie de main d’œuvre pour s’occuper des 
personnes âgées. Ainsi, de façon tout à fait assumée, le Japon mise 
à fond sur le robot d’assistance à la personne pour favoriser le 
maintien à domicile. Autrement dit, au Japon, la robotique de 
service est un enjeu de société ! » 
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Bernard Espiau et Roger Pissard-Gibollet, respectivement 
directeur et ingénieur de recherche à l’INRIA-Grenoble, évoquent 
des différences dans la conception de la robotique en Asie, en 
Amérique du Nord et en Europe.

« Au Japon, les concepts de oui et de non sont moins tranchés qu’en 
Occident, la société est très hiérarchisée, les notions de passé-
présent-futur ne sont pas les mêmes, les Japonais nous semblent 
davantage dans l’approximation que dans la rigueur, il ne 
partagent pas notre culture du formalisme. Pourtant, ils arrivent 
à des solutions qui fonctionnent très bien. Cela se reflète aussi 
dans leur algorithmique ou dans leur manière très différente de la 
nôtre de concevoir la question des interactions. Les Anglo-saxons 
sont très pragmatiques, cela se reflète aussi dans leurs robots. En 
France, nous sommes les héritiers de Descartes : nous prenons du 
recul, nous nous intéressons aux concepts, aux lois générales. Alors 
que nous privilégions la logique, les Japonais vont droit au but, ils 
utilisent le procédé de l’analogie… »   
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Frédéric Boisdron, créateur de la boutique Robootic (Nantes) et 
du magazine Planète Robots, analyse la place de la France sur 
le marche mondial de la robotique et identifie 4 pôles français 
majeurs pour la robotique de services.

« La France fait clairement partie des leaders mondiaux. On 
accorde facilement la première place au Japon, qui a fait à la 

robotique une place importante pour des raisons culturelles et 
sociétales, liées notamment à un souci de prendre en compte le 
vieillissement de la population. Mais avec des investissements 
bien moindres, la Corée rejoint le niveau du Japon. Et le 
paradoxe français est que, avec des moyens engagés encore plus 
faibles, des réalisations françaises comme celles d’Aldebaran ou 
Gostaï soutiennent la comparaison avec des produits japonais, 
en termes d’aboutissement. Il ne faut pas oublier que des robots 
comme les robots ASIMO ou Partner de Honda restent encore 
des prototypes avancés, environnés d’ingénieurs à chacune de 
leurs sorties. Toujours pour illustrer le rôle majeur de la France, 
le français Gostaï a développé le langage de programmation 
URBI pour robots, qu’on peut rapprocher du rôle que joue JAVA 
pour les ordinateurs. Et le robot NAO, beaucoup plus accessible 
financièrement que ses prédécesseurs japonais a été choisi pour la 
RoboCup.
La première place de la région parisienne est évidente, avec des 
entreprises comme Gostaï et Aldebaran. Il faut citer aussi Lyon 
avec Bruno Bonnell et le salon Inno-Robo, ainsi que Nantes 
avec ses connexions au monde de l’Internet (Atlantic 2.0) et des 
laboratoires comme l’l’IRCCyN. Enfin, en matière de recherche 
académique, la place de Toulouse, avec un laboratoire tel que le 
LAAS est importante ».
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Gérald Comtet, animateur du cluster I-Care Rhône-Alpes, le 
cluster des Technologies de la Santé de Rhône-Alpes, revient sur 
l’intérêt des living labs pour prendre en compte l’expertise de 
l’usager et faciliter les collaborations au sein d’un même territoire.

« Le handicap exacerbe cette exigence de compréhension des 
situations d’usage (...) C’est bien dans cette perspective que le 
projet de living lab santé (e-care lab) que nous portons est un 
modèle particulièrement adapté aux exigences des technologies de 
la santé et de l’autonomie pour innover. Dans le living lab, la 
personne handicapée constitue un maillon important du processus 
de conception et d’évaluation. Il s’agit aussi de mettre en dialogue 
les acteurs qui seront en mesure d’opérationnaliser les projets et les 
modèles économiques : le tissu industriel (solutions techniques), 
les personnes directement concernées (sans dogmatisme !), 
les professionnels de santé, les collectivités et les candidats au 
financement seront de la partie. Nous cherchons à faire naître 
cette dynamique sur des vraies problématiques d’accessibilité, 
d’aménagement du logement et de santé en général. Dans l’idéal, 
il faudrait que l’on ait l’ensemble de ces parties prenantes dès la 
phase de conception ».
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La plus grande vigilance s’impose en matière d’innovation dans 
le domaine de la santé.  Certaines innovations peuvent en effet 
servir d’autres fins que les services à la personne. Gérald Comtet 
rappelle aussi que les innovations techniques ne doivent pas faire 
oublier l’importance du lien social.

« Les causes santé sont en principe des causes nobles et elles 
peuvent rendre plus “sensibles” certains investisseurs et/ou 
financeurs de projets. Nous sommes sur des projets assez chargés 
sur le plan affectif et qui conduisent à des produits ou services 
parfois contestables sur le plan éthique. Le projet d’exosquelette 
HAL (Human Assistive Limb) en est un bon exemple. L’idée 
est d’augmenter l’humain. Souvent, on argumente en voulant 
répondre à des besoins de personnes en situation de fragilité 
pour investir dans « l’augmentation de l’humain » : garder la 
personne plus éveillée, la rendre plus musclée, la faire marcher plus 
longtemps. Et c’est un domaine qui peut intéresser le militaire par 
exemple. Il existe quelques fois des ambiguïtés autour de certains 
investissements lourds dont le but premier est d’augmenter la 
performance humaine et non pas seulement de répondre à des 
situations de handicap (…)

La robotique de service à la personne doit tirer les leçons des 
limites de la robotique dans la sphère médicale, car l’objet premier 
des services à la personne est le lien social. Ce qu’il manque à 
quelqu’un qui est en perte d’autonomie, outre la réalisation de 
quelques tâches routinières, c’est aussi et surtout une relation 
sociale ».
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Arnaud Bocquillon, fédérateur industriel de l’axe « véhicules 
spéciaux » du pôle de compétitivité ViaMéca,  évoque un projet de 
Recherche et Développement visant la mise au point d’un véhicule 
individuel public automatisé : le projet VIPA.

« Le projet VIPA vise à mettre au point et commercialiser des petits 
véhicules autonomes électriques pour assurer un certain nombre 
de déplacements mal satisfaits à l’heure actuelle comme la desserte 
des parkings d’aéroports, de gares, les déplacements sur les sites 
industriels étendus, la visite de parcs d’attraction, etc. Le caractère 
novateur du VIPA réside dans le fait qu’il décline horizontalement 
la facilité d’usage de l’ascenseur. Une borne permet à l’usager 
d’appeler un VIPA, une fois dans le véhicule il indique l’endroit 
où il souhaite se rendre via une interface simplifiée et le véhicule 
se charge de le conduire en toute autonomie. La force de ce concept 
est qu’il n’implique aucun travaux d’infrastructures importants, 
le VIPA n’a pas besoin de rails de guidage et peut fonctionner de 
façon individuelle ou en convoi. Un système de guidage lui permet 
de se repérer dans l’espace. Il est également capable de détecter les 
obstacles qu’il rencontre sur sa route et d’adapter sa vitesse et sa 
trajectoire grâce aux capteurs intelligents dont il est doté ».
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Pour Bernard Favre, directeur du programme R&D « Systèmes 
de transport » du pôle de compétitivité Lyon Urban Trucks & Bus, 
la réponse sociale vis-à-vis de ces véhicules sera déterminante.

« Ce n’est pas seulement la technologie qui fera les solutions 
de demain, ce sera la réponse sociale. Les modes de transports 
automatiques se mettront en place si cela a un sens, si c’est utile, 
perçu au niveau individuel et collectif comme un apport, s’il y a 
un consensus, à commencer par celui des personnels d’exploitation 
et conducteurs… (…) Mes réflexions personnelles me font penser 
qu’autant les technologies peuvent être améliorées et contribuer 
à l’amélioration des systèmes, autant il ne faut pas les percevoir 
comme apportant directement des solutions, mais intégrer dans 
nos choix les dimensions sociales, de responsabilité, d’éthique ».
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Philippe Grand, responsable du programme de recherche 
«  Architecture des systèmes de transport et confort  » du pôle de 
compétitivité Lyon Urban Trucks & Bus, n’imagine pas encore 
d’utiliser des véhicules automatiques dans le trafic urbain.

« On ne peut reproduire en surface l’équivalent de la ligne D 
[la ligne de métro automatique de l’agglomération lyonnaise], 
située sous terre et sur une infrastructure dédiée. En surface, 
beaucoup trop de choses se passent pour que cela soit imaginable, 
les impondérables sont trop nombreux, un enfant peut traverser 
à tout moment ! En plus, l’enjeu n’en vaut pas la peine si on 
compare les investissements, la technicité nécessaire et le gain 
attendu. Un bus est un véhicule à dimension humaine, de service 
à la personne. Sans compter les aspects réglementaires. 
Déjà, avoir homologué le guidage optique avec la DRIRE n’a pas 
été chose aisée… »
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A l’initiative du CyCab et coordinateur de plusieurs projets 
européens sur les cybercars, Michel Parent envisage désormais les 
véhicules automatiques en complément d’autres modes.

« Cette solution aura sa place à relativement court terme pour les 
petits trajets locaux, en complément de transports en commun. 
La perspective est celle de transports à très haut niveau de service 
(THNS), transports lourds qui achemineront un maximum de 
personnes sur des axes où une demande suffisante existe. Mais 
on aura besoin de complémenter ces services de masse par des 
transports individuels, soit pour faire le trajet terminal, ce que l’on 
appelle le dernier kilomètre, soit pour les remplacer sur des trajets 
où la demande est faible, dans des quartiers peu denses ou des 
périodes de faible demande (la nuit par exemple), pour éviter que 
des bus ou des tramways ne roulent quasiment vides (…)

Initialement, nous pensions que les véhicules autonomes allaient 
être la règle, être une forme de solution universelle. Aujourd’hui, 
nous considérons qu’ils occuperont une place bien plus restreinte, 
avec des véhicules de faible capacité destinés à de petits trajets 
locaux, complémentaires de véhicules à haute capacité. Il faut donc 
trouver ces interactions entre THNS et cybercars ».
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Roger Pissard-Gibollet, ingénieur de recherche à l’INRIA-
Grenoble, envisage la voiture-robot comme un horizon :

« Ce projet de voiture robotisée, c’est un peu comme l’horizon du 
robot humanoïde autonome : même si nous n’y arrivons pas, nous 
fixer cet objectif donne un horizon commun, stimule, et donne lieu 
à des multiples avancées  ».
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Emmanuel Rondeau, chef de projet Recherche & Développement 
au sein du pôle de compétitivité rhônalpin Imaginove, évoque 
tour à tour ces deux logiques.

« La problématique qui nous est posée est la suivante : quelles 
manières de jouer avec un robot peut-on imaginer ? Les réponses 
dépendent évidemment des capacités du robot. Mais avec trois 
capacités de base comme le déplacement, la reconnaissance des 
objets et l’émission de son, on peut déjà imaginer des gameplay 
amusants. En même temps, l’idéal serait de faire le chemin 
inverse : quels sont les usages ? Quelles nouvelles idées de jeux 
peut-on en tirer ? De quelles capacités faut-il doter les robots ? 
Cette entrée par les usages conduit à mettre en évidence certains 
enjeux technologiques comme les modules optiques, la puissance de 
calcul, etc. »
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Pascal Franck, responsable développement projets au sein de 
l’entreprise lyonnaise  Robopolis Studio, mise notamment sur cette 
tendance.

« Nous comptons beaucoup sur la communauté pour qu’elle créé 
elle-même des contenus. Robopolis Studio compte aujourd’hui une 
quinzaine de personnes qui travaillent depuis plus d’un an sur 
un projet robotique qui consiste à créer une plateforme applicative 
(dotée d’une caméra, de microphones, de haut-parleurs, et pilotée 
par Wifi). A partir de cette plateforme, la communauté de 
développeurs peut travailler sur des fonctions de télé-assistance 
par exemple. En somme, nous cherchons à élargir le monde des 
roboticiens via cette plateforme. Nous proposons une boîte à outils 
pour que les passionnés créent et partagent des applications. Nous 
cherchons aujourd’hui à démocratiser la programmation du robot 
à travers des interfaces logiciels très simplifiées et graphiques ».
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Chercheur au Sony Computer Sciences Laboratory, Pierre-Yves 
Oudeyer évoque le chien Aibo de Sony, vendu à plus de 100 000 
exemplaires entre 1999 et 2006.

« Le plus emblématique de ces robots est l’AIBO de Sony, 
quadrupède aux formes canines, dont la principale qualité, 
selon son concepteur Toshibata Doi, est « d’être inutile, un peu 
comme une œuvre d’art, de n’être là que pour notre plaisir, 
pour nous accompagner dans la vie quotidienne ». Produit de 
longues années de recherche en intelligence artificielle, et doté 
d’un corps aux moteurs et aux capteurs variés et perfectionnés, 
l’AIBO est un robot autonome dont le comportement se développe 
progressivement en fonction des interactions sociales qu’il a avec 
les humains. Il peut apprendre des numéros acrobatiques ou encore 
reconnaître de nouveaux objets ; il est doté d’un système de  
« motivations internes », qui le pousse par exemple à développer 
des stratégies pour trouver sa station de recharge quand ses 
batteries sont presque vides, ou à attirer l’attention des humains 
quand il est en manque de relations sociales ».
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Bruno Bonnell, spécialiste du monde numérique et de la 
robotique, PDG de la société Robopolis, répond sans hésitation oui 
et plaide pour la mise en place d’un Plan robotique à l’école.

« Il faut initier des réflexes et des habitudes de travail avec les 
robots. Le premier pas vers cette collaboration homme-robot est 
de banaliser la robotique dans l’enseignement. La préparation 
des enfants à leur quotidien de demain ne peut être ignorée (…) 
L’usage de la robotique en milieu scolaire induit un nouveau 
rapport à la machine nécessaire à la construction de la société de 
demain (…) Seule l’Asie a déjà intégré la robotique dans son 
cursus scolaire (...) En Corée, notamment, le plan gouvernemental 
« 21st Century Initiative » engage l’Etat à investir 1 milliard de 
dollars sur dix ans de 2002 à 2012 pour la recherche et l’éducation 
dans le domaine de la robotique. Une conséquence immédiate 
de cet investissement est la présence de robots dès la maternelle 
et l’offre par 80% des cursus après l’école d’un programme 
spécifique robotique. Cette décision va former une génération de 
consommateurs avertis et de scientifiques d’élite. Des programmes 
similaires se développent au Japon et en Chine. Rien ne pourra 
être mis en place à grande échelle dans notre pays sans la volonté 
politique d’introduire des robots dans l’enseignement. »
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Pour Emmanuel Rondeau, chef de projet Recherche & 
Développement au sein du pôle de compétitivité Imaginove,  
les perspectives sont nombreuses.

« Le robot constitue une plateforme-console de demain, sur laquelle 
tout reste à faire au niveau des contenus. Ce que l’on constate, c’est 
que l’on a des entreprises plus ou moins importantes comme Sony 
au Japon, IRobot aux Etats-Unis ou Aldebaran en France qui 
fabriquent des robots dont la technologie est aujourd’hui mure. 
Mais concrètement on ne peut rien faire avec ces robots. Le robot 
sait danser à peu près la carioca et puis c’est tout ! Et l’on a dépensé 
1 000 euros pour ça… Cette industrie est parfaitement consciente 
de ce problème et elle est en train de se tourner du côté de ceux 
qui savent créer du contenu, du gameplay. Et réciproquement, 
les gamedesigner, les studios d’animation, qui travaillent depuis 
toujours sur la scénarisation, sont en train de s’ouvrir à ces 
fabricants de robots et d’objets communicants. 
La perspective qui s’ouvre devant nous est de voir la déclinaison 
du concept d’appstore au monde de la robotique. Demain, 
j’achète mon robot chez Carrefour et je peux ensuite acheter des 
comportements, des jeux. Tiens, ce robot sait marcher, et bien je 
vais acheter le jeu « cache-cache » ou encore « jouer avec le chat ». 
L’enjeu est bien que ces robots apportent un service, un plaisir. C’est 
une condition indispensable pour que la robotique ne reste pas 
une communauté de technophiles qui bricolent dans leur garage et 
qu’elle devienne un marché de masse ».
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En matière de gestion de déchets, une diversification progressive 
des modes de collecte selon la nature des territoires pourrait 
être pertinente. Claude Horenkryg, Chef de projet « système 
informatique embarquée des métiers de la propreté » à la Direction 
de la propreté du Grand Lyon, prend l’exemple de la collecte par 
aspiration.

« Le système de collecte des déchets ménagers par aspiration à 
travers des réseaux souterrains peut se révéler pertinent dans 
certains grands espaces en construction, ou lorsque l’on est 
contraint de revoir un système devenu obsolète et de s’engager 
dans l’élaboration d’un système complètement nouveau. Pour le 
quartier Confluence, le système s’est révélé trop cher. Sur d’autres 
territoires et par rapport aux enjeux écologiques ou d’emplois qu’il 
peut représenter, il peut être souhaitable de le retenir ».
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Valérie Mayeux-Richon et Roger Paris, travaillant tous deux 
à la Direction de la propreté du Grand Lyon, envisagent une des 
questions inhérentes à la robotisation : l’emploi. Que les robots 
remplacent l’homme ou le réduisent à des fonctions de contrôle,  
la robotisation dans les services urbains serait une révolution.

RP : « Ce qui est en jeu à travers la robotisation, c’est en fait 
avant tout la question sociale : celle de l’emploi d’une manière 
générale et de l’emploi de personnes non qualifiées en particulier, 
et celle de la cohésion sociale en laissant un nombre encore plus 
important de personnes à la marge de la société ».  

VMR : « Le Grand Lyon se doit de prendre en compte tous ses 
habitants. C’est le rôle du service public d’offrir des emplois non 
qualifiés et de permettre aux individus d’évoluer (…)  
Les personnes qui occupent aujourd’hui ces emplois non qualifiés 
ont à travers leur emploi un statut, un revenu et surtout le 
sentiment d’être utile. Participer à l’entretien de la ville, c’est 
participer à la qualité de la ville et du cadre de vie collectif.  
Ôter le sentiment d’être utile est un acte lourd de conséquences ».
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Chef de projet à la Direction de la propreté du Grand Lyon, 
Claude Horenkryg rappelle l’importance d’accompagner 
l’innovation technique dans les services urbains, en tenant compte 
de l’existant, des opportunités offertes comme des points de blocage.

« L’innovation technique est indispensable pour qualifier les 
métiers et améliorer nos capacités d’adaptation aux évolutions. 
Nous sommes condamnés à développer une approche innovante 
de tous les métiers. (…) Il est de la responsabilité de l’encadrement 
d’accompagner les changements qui demandent aux agents 
de se mettre dans de nouvelles situations, dans de nouveaux 
modes de travail, dans des systèmes relationnels différents. Cette 
adaptation aux changements ne peut se faire sans une prise en 
compte de la réaction naturelle des gens. Elle nécessite une analyse 
partagée, une appropriation progressive des projets. Nous utilisons 
des grilles analytiques, où l’on positionne les aspects positifs et 
négatifs. Ainsi, ces grilles mettent en évidence les points de blocage 
qu’ils soient financiers, organisationnels ou autres. Ces analyses 
multifactorielles nous permettent de mettre en place des démarches 
de travail collectif constructif si toutefois le sens du projet et la 
conviction qui l’anime sont explicites. Car la réussite de tout projet 
de changement dépend surtout des relations de confiance entre les 
agents et la direction ». 
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Jérôme Goffette, Maître de conférences en Philosophie à 
l’Université Lyon 1, évoque la complexité des liens entre l’homme 
et les robots, mêlant l’affect mais aussi l’exercice de la domination 
humaine. Ces liens dépendent bien sûr de la place donnée au robot. 
Les œuvres de fiction nous permettent de les envisager.

« Il y a un lien affectif entre l’homme et ses robots, mais c’est un 
lien paradoxal, tout à fait différent du lien avec l’autre humain. 
Il y a bien une dimension affective qui se crée entre robots et 
utilisateurs, comme d’ailleurs avec d’autres objets techniques. 
Mais si on part du principe que le robot est un dispositif qui 
obéit, alors cela pose une relation en termes de servitude entre 
humain et robot. En termes de passion, de relation amoureuse ou 
même dans le monde professionnel, cela soulève toute une série 
d’interrogations. 
Cela pose aussi la question de la place du robot. Est-ce 
nécessairement une place de dominé ? Pourquoi, dans la fiction, 
les robots en viennent-ils à se poser des questions, à se révolter ? 
Finalement, ils nous disent que ce que nous leur faisons n’est pas 
correct, n’est pas respectueux, et ils demandent l’accès à la dignité. 
Les œuvres de fiction nous aident à envisager et préparer un type 
de comportement et à amadouer des situations problématiques. 
Elles sont des expériences par procuration, présentées avec une 
grande finesse, notamment par le cinéma parce qu’il joue aussi 
sur le non-verbal. (…) Les histoires de robots sont un laboratoire 
extraordinaire parce que tout y est transformable et possible. Elles 
facilitent la réflexion en la radicalisant. » 

Michel Faucheux, Maître de conférences en Littérature française 
et histoire des idées à l’INSA de Lyon, nous invite, quant à lui à 
repenser la technique en général et les robots en particulier.

« Gilbert Simondon écrit que la machine contient en elle de  
« l’humain méconnu ». Il faut penser la technique parce qu’elle est 
faite par nous, parce qu’elle porte notre empreinte, parce qu’elle est 
faite d’une humanité méconnue. La technique, à travers outils, 
machines et dispositifs, forme des doubles de nous-mêmes (...). Il y 
a une altérité technologique que nous n’avons pas su reconnaître. 
Je pense qu’une partie de la défiance occidentale pour le robot 
tient à ce que nous nous heurtons à cette altérité, le robot de type 
anthropomorphe produisant un effet de loupe qui fait apparaître 
la technique pour ce qu’elle est, c’est-à-dire, une empreinte de 
notre être. Le doute que nous nourrissons envers le robot, on peut 
l’expliquer par la rupture anthropologique à laquelle procède la 
Révolution industrielle ou par des concepts tels que celui de vallée 
de l’étrange, relevant d’une psychologie du comportement. Mais 
on peut aussi le référer à notre ignorance de la technique (…) En 
résumé, la pensée procède à une exclusion de la technique mais le 
robot vient nous rappeler que la technique est une part de nous 
même que nous n’avons pas appris à penser ». 

H�=4�7+,+-�F142-�2+5.�
70664=47�>54�
=0�-43<21>54�4.-�524�
607-�/4�2+5.�@S@4�
>54�2+5.�2#0F+2.�
60.�06671.�P�642.47�K


#�������N�����M����$�����
����
�������
���M
����

;��	�� ��#��!��� �������	���� ���� ���� ����	�� �������
��������	�����"������"������ ����������-�������
��
��������������������� �����������	�������
	����� �
�
���
	���I� �����	� ������-���� �	� �����	� ��	�
�-
	����-���� 
���� ���� ����	��I� E������ ����	�� 
����	�-
���-������� ����� ����
$	���I�E�������
����
-	-��� �����

��
�
$	����@�����Y	��A�
�������	�	���������"��
�	��I�
)����� ���� ����	����� ���� ������	� 
��
�
$	��� #
�#������
�����	
��������	���#
�	����������������������������
��
������
	��� ��� �������� 	��"�����	�#����� ���� ����
������
�������"�� �(	� ����	� �����������
�� ��� �������-
����	� ����
�� ���� �������	
	���� �"������"������ ����
�����������	

<
�� �
� 	�
��	��� ������	
���� ��"����� ��� ���������
������ �� �	��� �� �
�	� �
�� �
� ���
	���� 
���� �����
	��������
�?������[�<���������
����
	����� ��"�����
�	���������
��������������
�
	��� ���		���������-
	
	��� ���� �	��� �� �
�	� �� ����	� #
��� �� ��� ���	�	����
������	�� ���� ��������� ��� ���	� #
���� �
����� ���� ����	�� ���
�������	�5���	���#��	����
���
��"������"�������
�	������
4X��������� *
�������?
����<���
�	��5��
����	��	�#�������

�	����!����
	�� �����	��
��
����"��
�������������		
	�
��� ���������� �������
������ ��� �
� 
	����� �##��� ����
�����������!����	������������������ ��������@��
$	����
�	�����������������
�
	����A����
�	�<���
�	����
�����
<�������� ��� �
� ��	"���� 4L1X5 � 8
��� ���� ��������

�������"��� ���� �
����� ��� ��		�� ������� �  
� ������ ���
����������������������	�����������������	�����"
��-
��	�����
	�����#�	��
���
����	����������	����
����	�
���
�
	��� �@�)����
�����
�����
���
�	�����������
	����
����
�
��	���
����������
	��������������������#
�	������-
�
����
�������	�
	�A �8��"���%�������������	�����������
�
���������[�@��
���������	��
�	��"���������	��������
��
�������
$	������	�������������������A�������
�����@���
��	�
	�
	�����A��������������	�������������	�� �@�
�	
	�
�
�
	������������"������
�	
	������-������	���������
�����-���������������	��������	�A
����03����������
�����	�
������	������������������-
��	��� ���	������� ����������� 	���"
	� 
�!� #��	������
"����-
��
� �<����6	����	������
�����������
��
�!�

��"
��� � ������	�������
����
���
�������� ��������	��
������	�����������������	�����������
��	��������
	"���
�	���������
��	����	� �<�� ��
�	���� ����"��
�����	�
	�-
�
���������#
�	�������������	������������������������
�
���	��������������	���	���	� �
)
�
�������	�����������
������������������"��
��������
����
	
	���������	��
�	�#���������	���������
������
#
�	������
����	
	����������������	���	��"�����������
�
�����
���
	������������������
������
	�� �

��		�� 	��
��� ��	� �
�	����������	� ����
	�� �
��
���� 	"������� 	�
�"��
��	���� ���� ��6�	� ����
��� ����
�������� �	� ���� 	��"������ ����� 
��������� ��� ������
"��
� �
E�
	�
�!�����	�����������#
����	������
		���	�
�	
	�
������� ���� #�	� ���� �  ����� �
�
��	��� ���	��
�	��� �	�
��
�	������ �!������	� �
�� ���	�� ��������� ���� ����
����	���	����������	��	�
�	�������	�	��"����

:�	��� �
����	� �� �
� 
	����� �� ��
��
��� �� �
� 	��"�����
����������������#����� �����	����������������	�����

�	��������������
���@�C��
�����-"��
���������	�
��������������������������
����I�A� 03445 ����!-�������-
����	��������������
���������������������	��������
�	� ����� �
	���� ���� �	��
�	���� �	��� "��
��� �	� �-
"��
��� �@�9��
�!�����������������	��	��"�����������-
�	�����������������
	���
�!���'	���	���	���������������
�-"��
�������	�	 � ������
	�������������	��	�-
���
������!���	����������������������������A
8
��� 
���� �������	��� ��� ��		�� #������ ���� �-"��
���
��� ����"��� ��� ���� �� ��#��	���� 
��
�!�� "������

����	���� ����	� 5�� ���� ��	����� ��� ��"��
�� ��	�
������	����

Sarah Carvallo, Maître de conférences en philosophie à l’Ecole 
Centrale de Lyon, rappelle combien toutes les créatures artificielles 
nous interrogent en tant qu’humains.

« Les biotechnologies sont essentielles dans la définition de notre 
humanité. (…) Dès que nous introduisons de nouvelles réalités 
telles que les clones, les corps transformés, les cyborgs, les androïdes, 
etc. – cela crée de nouvelles interactions à la fois avec ces nouvelles 
réalités et évidemment entre nous en tant qu’humains. Cela 
redistribue l’espace de nos interactions ainsi que celui de notre 
devenir. Toute la question des androïdes repose sur le fossé que 
l’on essaie de creuser entre le sujet – c’est-à-dire le soi – et des 
« hommes » qui seraient « non-soi ». On voudrait faire exister un 
être pleinement soi, qui est la représentation fondamentale de 
notre humanité aujourd’hui en Occident, et des êtres dépourvus 
de soi et qui resteraient des objets. Cette dichotomie ne fonctionne 
que si on la maîtrise et peut lui donner un sens à la fois culturel, 
anthropologique et politique ».
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Bruno Jacomy, directeur du Musée des Confluences (Lyon), 
estime qu’on ne peut aller à l’encontre de l’évolution en cours. Les 
robots sont déjà présents dans nos vies et la tendance s’accentuera 
vraisemblablement. Aussi est-il souhaitable de prendre quelques 
précautions, et de s’interroger sur la frontière entre le « je peux » et 
le « je dois », c’est-à-dire sur le passage de l’univers de l’ingénieur à 
celui de l’homme politique.

« L’intrusion des robots ne va pas se faire du jour au lendemain. 
Il y aura eu une progression et petit à petit, nous allons nous 
habituer à en voir dans notre environnement. D’abord, ils nous 
assisteront pour des tâches ménagères, puis ils deviendront des 
compagnons du quotidien et nous vieillirons avec eux. Il est 
évident que l’on ne peut pas confier totalement et abruptement 
aujourd’hui la prise en charge des plus âgés à des bataillons de 
robots humanoïdes. Il faut que nous restions au stade de la béquille 
et non que nous visions le remplacement total de l’être humain 
par le robot ou par la technique. Il nous faut préserver les rapports 
humains. (...). Ce qu’il faut apprendre, c’est à maintenir un 
équilibre entre l’efficacité et la préservation des rapports humains, 
entre le mécanique et le sensible (...)

H��=�2+5.�?05-�
67;.47F47�
=4.�7066+7-.�
<5@012.�K



Les instances politiques locales peuvent certainement jouer un rôle 
dans le traitement de ces questions [la responsabilité, l’éthique]. 
Peut-être peuvent-elles se doter de conseils d’éthique pour préciser 
les pistes à expérimenter, ce que cela implique en matière de 
morale, de règles sociales, etc. Il y a déjà des lois et des instances 
nationales telles que la CNIL pour agir. Aurons-nous les moyens 
de tout prévoir, cela reste en suspens. La question qu’il faut sans 
cesse se poser est : est-ce parce que je peux le faire, que je dois le 
faire ? (…)

L’un des objectifs de l’Homme occidental est de créer sans cesse du 
nouveau. Mais est-ce parce que l’on peut faire une innovation que 
nous devons la mettre en œuvre ? La frontière entre « je peux » 
et « je dois » est ténue. C’est le passage de l’ingénieur à l’homme 
politique ; de la technique à l’éthique. Il y a des exemples « faciles 
à trancher », comme la bombe atomique. Pour la médecine, nous 
nous sommes dotés de comités d’éthique. Mais que se passe-t-il 
dans d’autres domaines ? Souvent, les machines sont là avant 
même qu’on sache si on en a besoin ou non ; si elles sont dangereuses 
ou pas. Tout cela dépend aussi des générations et des cultures : 
l’acceptation des différents objets techniques évolue. Ma génération 
(celle de l’après-guerre, ndlr) a vu l’émergence de l’ordinateur, 
celle de nos enfants est née avec les jeux électroniques, celle qui naît 
aujourd’hui le fait avec les smartphones, alors que se passera-
t-il pour les générations futures ? Regardez déjà les parents qui 
délèguent une partie de leurs missions – voire la fonction affective 
– à des machines comme la télévision par exemple. »
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« A l’avènement des machines industrielles, mues par la vapeur 
puis l’électricité, au milieu du 19e siècle, on a utilisé le terme de 
révolution industrielle. Avec le recul de l’histoire, on a constaté 
que ça avait tellement transformé la société, qu’il s’agissait d’une 
révolution industrielle totale. Ici, j’anticipe sur cette révolution 
apportée par la robotique : cette intelligence accordée aux machines 
va effectivement transformer tout notre corps social. 
Le transport urbain a déjà commencé sa « robolution » puisque 
les métros et les trams automatiques existent déjà. Demain 
les voitures automatiques existeront. Des voitures robotiques, 
sans volant ni pédale, seront capables de vous emmener à une 
destination, tandis qu’à l’intérieur vous serez un peu comme dans 
une diligence du bon vieux temps, vous pourrez dormir en toute 
sécurité. Imaginez que la voiture d’aujourd’hui, avec ce qu’elle 
occupe dans notre espace social, devienne un cube avec des canapés 
à l’intérieur qui nous emmène sur une certaine distance, c’est une 
véritable révolution sociale ! En plus, quand on imagine que ça 
tournera 24h sur 24, 7 jours sur 7 pour améliorer les flux et les 
transits dans la ville, on est vraiment dans une révolution au 
niveau des transports.

Autre exemple : le secteur médical. Aujourd’hui, une visite chez le 
médecin en France dure à peu près 12 minutes dont la moitié sont 
consacrées à des gestes techniques ou administratifs. On pourrait 
très bien imaginer qu’il y ait un robot assistant au médecin qui 
fasse non pas un pré-diagnostic mais qui tire des conclusions à 
partir d’un certain nombre de données prises sur le patient : 
la tension, la pression artérielle, une goutte de sang, que sais-je ? 
Il pourrait gérer au passage l’administratif. Du coup, les dix 
minutes que le patient va passer avec le médecin vont être des 
minutes humaines, de conclusion, de discours, de dialogue. Ça va 
être, encore une fois, une autre forme de « robolution ».
C’est pour cela que je pense que quand on commencera à utiliser 
des machines intelligentes comme partenaires de vie, ça va changer 
notre structure sociale. » 
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« On pourra parler de rupture lorsque la robotique aura un 
impact important sur l’environnement de la vie quotidienne et 
les modes de vie. Plus largement, je pense que l’on assiste surtout à 
de l’intégration de plus en plus poussée d’électronique dans notre 
environnement, des capteurs, de l’intelligence embarquée, etc. 
L’évolution des ventes du robot aspirateur d’IRobot est un signe 
important mais l’idée de robolution est sans doute excessive. Il y a 
d’autres évolutions sur le plan technologique et industriel qui sont 
davantage porteuses de changement que la robotique. Enfin, je 
pense que ce sont les usages qui vont tirer le marché et orienter la 
technologie. » 
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« Je pense que nous sommes à un tournant. Nous n’en sommes plus 
à nous demander « est-ce que l’on a les technologies ? » parce que 
les technologies sont effectivement disponibles. On ne se demande 
pas « est-ce que le consommateur sera effrayé ou pas ? » parce que 
le consommateur est prêt à utiliser des produits robotisés. Un bon 
exemple de cette évolution est le drone fabriqué par l’entreprise 
américaine Parrot que l’on peut trouver à la FNAC et que l’on 
peut piloter à partir d’un Iphone. C’est quelque chose que l’on 
ne pouvait pas faire il y a trois ans. D’une manière générale, le 
consommateur est de plus en plus habitué à avoir des technologies 
télécommandables à sa disposition. En même temps, il est 
demandeur d’appareils autonomes. Il y a une sorte de coévolution 
de l’univers des objets contrôlables par le consommateur et de celui 
des objets autonomes. Cela repose la question de la frontière entre 
les tâches que le consommateur souhaite réaliser en direct et celles 
qu’il souhaite confier à la machine. 
Par ailleurs, sur le plan économique, il existe désormais des 
entreprises positionnées sur ce champ de la robotique de service 
et qui ont un modèle économique viable. Après, tout ne va pas se 
jouer en un an. Nous sommes dans une période de cinq ou dix ans 
par rapport à laquelle on pourra dire qu’il y a eu un avant et 
un après. » 
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« Selon moi, il reste deux points faibles majeurs que ce soit en 
termes de coût comme en termes de fiabilité. D’une part, ce sont 
les actionneurs, c’est-à-dire tout ce qui concerne la gestion du 
mouvement. D’autre part, c’est l’autonomie énergétique. A ce titre, 
il est clair que tous les progrès accomplis en matière de batteries 
automobiles seront bénéfiques à la robotique.» 
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« Le développement de la robotique suppose des avancées fortes en 
matière logicielle. Nous sommes arrivés à la conclusion qu’il fallait 
être capable de traiter les incertitudes dans le domaine des systèmes 
action-perception. Pendant longtemps, les robots ont été envisagés 
comme les jeux vidéos. Leur intégration dans le monde réel passait 
par la conception d’univers parfaitement maitrisés. La robotique 
industrielle est un parfait exemple de cette approche. Or, lorsque 
l’on conçoit des petits robots mobiles, on ne peut pas dépenser des 
millions pour tout maitriser, les plans des maisons, le coefficient 
de frottement des roues sur la moquette, etc. Plutôt que d’essayer 
de connaitre parfaitement cet environnement pour calibrer le 
système, il faut développer une théorie permettant d’intégrer et 
de modéliser l’incomplétude des modèles, l’incomplétude de nos 
connaissances. » 
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« La partie sensori-motrice est un défi majeur. La préhension 
d’un objet par une main articulée est quelque chose d’extrêmement 
complexe et long à mettre au point. Nous nous attachons 
également à la dimension coopérative du robot. Faire en sorte que 
le robot soit capable de coopérer avec l’homme est très complexe 
également. Cela implique l’anticipation, la compréhension 
des objectifs de la personne avec laquelle le robot coopère. 
L’apprentissage du robot fait appel à des capacités multiples 
de perception, mémorisation, représentation dans l’espace et de 
motorisation. C’est une chaîne très complexe. »

 

�����������

������

�;707/� �01==B�� �����	���� ��� ���"���"�� �:.%� 
�� �
��-
�
	����� *������� �
���� )
����� %��
�� 9�	��
	�����
* )%95�� �������� ������� ��� ��	� �����	
	� ��
������ ���-
	������������
�������	��
����
�����������������������
����	���
�
����������
�
�	�������"������	� ��������-
��	

« Si la France veut trouver sa place sur ce marché, il faudra jouer 
sur les deux tableaux : la maîtrise de l’intelligence embarquée et 
la maîtrise de la mécanique du robot. Il faut être en capacité de 
gagner le double pari de l’intelligence et de la solidité.  (...)
Pour moi, le principal défi de la robotique est là : faire en sorte que 
les robots puissent vivre dans un environnement humain, et non 
l’inverse ! C’est là un point fondamental. Un robot en contact avec 
l’homme ne peut pas se contenter d’être efficace dans la fonction qui 
lui est assignée, il doit aussi être capable de s’insérer dans l’univers 
des relations sociales, d’en percevoir les codes et la complexité, 
d’intégrer la culture sous-jacente et de décrypter la diversité des 
émotions. La communication verbale, visuelle et gestuelle du robot 
doit traduire cette immersion dans le monde humain. Cela vaut 
pour le robot ludique comme pour le robot de service. »
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« Le Groupe SEB est un observateur attentif des évolutions 
en matière de robotique de service. A ce titre, nous suivons de 
près l’évolution des comportements des consommateurs. Nous 
développons actuellement une réflexion prospective en interne 
pour voir comment la robotique au sens large peut changer la 
vie de nos consommateurs. Il s’agit de s’interroger à la fois sur 
les nouveaux usages qui émanent des consommateurs et sur 
les nouveaux usages permis par les technologies robotiques, et 
de croiser ces deux approches. Par ailleurs, nous développons 
également une veille technologique pour avoir une connaissance 
exhaustive de ce qui existe pour chaque brique technologique 
robotique : les capteurs, les interfaces, etc. (…)
Selon nous, dans l’univers de la cuisine, l’autonomie est une 
notion assez ambiguë. Où est le plaisir de cuisiner si l’on n’a plus 
le contrôle direct des tâches, si le robot se charge de tout faire à 
notre place ? Pour nous, il est essentiel de ne pas aller trop loin 
dans l’autonomie des machines destinées à des usages culinaires. 
A l’inverse, si l’on parle du repassage, la notion d’autonomie peut 
avoir un intérêt parce que l’on est dans le domaine de la corvée. »
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« La question des usages est effectivement essentielle pour nous. 
C’est valable pour la robotique comme pour l’ensemble des projets 
d’Imaginove. Nous avons de nombreux projets qui comportent 
une partie « études des usages » destinée à observer la manière 
avec laquelle les produits sont réellement utilisés. Parmi les 
membres d’Imaginove, nous avons des laboratoires spécialisés dans 
ce type d’études. Au-delà, nous sommes en train de développer 
différents outils pour créer un laboratoire d’usage autour des objets 
communiquant. 
Et pour nous, le premier laboratoire d’usage c’est le territoire 
lui-même. Le Grand Lyon l’a bien compris et, dans le cadre du 
projet urbain du quartier de la Part-Dieu, nous travaillons avec 
lui sur un projet de Living-lab qui pourrait avoir une facette 
robotique. Ce quartier est un territoire parfait pour étudier les 
comportements, faire des expérimentations grandeur nature. 
C’est un lieu de passage mais aussi un lieu de vie, un lieu où l’on 
vient consommer de la culture, etc. Aujourd’hui, de nombreuses 
activités se développent autour de ces questions d’études des usages, 
d’expérimentation. Dans la région, on peut citer l’Ideas Lab du 
CEA de Grenoble ou le Centre du design de Saint-Etienne. 
L’enjeu c’est de faire en sorte que Lyon soit identifiée comme un lieu 
d’expérimentation où l’on peut venir tester des nouvelles idées, des 
nouveaux produits. »
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« Lorsqu’un robot se rapproche trop de l’homme, lorsqu’il lui 
devient trop semblable, le phénomène d’adhésion qu’il provoque 
disparaît pour faire place à la défiance, au malaise, au doute. 
Le robot illustre la dialectique du même et de l’autre. Le 
même renvoie à une altérité et une étrangeté qui deviennent 
angoissantes. Est-ce qu’il y a des figures du robot complètement 
positives ? Oui, dans la fiction. Mais, elles sont souvent 
contrebalancées par des figures négatives ». 
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« D’une certaine façon, le robot anthropomorphe est un laboratoire 
et fonctionne comme une expérience de pensée incarnée. Les 
simulations qui nous sont proposées sous forme de fictions les 
mettant en situation nous permettent de jouer avec cette idée. On 
se questionne sur la question de savoir si on doit leur attribuer la 
même dignité que l’homme. On cherche à comprendre la manière 
dont on doit les considérer. Finalement, on se projette dans le robot 
pour se voir différemment. » 
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« Notre robot est avant tout un outil de recherche au service 
des sciences cognitives. La méthode scientifique s’appuie sur 
l’élaboration d’hypothèses (par exemple, sur le rôle du regard 
dans la communication humaine). Nous traduisons ensuite ces 
hypothèses dans un programme robotique. Le robot devient, 
comme dans toute démarche scientifique, un modèle qui va nous 
permettre de tester nos hypothèses. Dans nos recherches sur les 
interactions homme-homme par exemple, nous substituons une 
personne par le robot pour faire des tests. Dans les neurosciences, 
il nous permet aussi de comprendre comment perception, action et 
langage s’articulent dans le cerveau humain. »
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« La robotique est l’affirmation d’une série de buts plus ou moins 
irréalistes. Cela dit, la recherche a aussi besoin de fantasmes et 
d’horizons un peu utopiques pour donner un sens, une motivation 
aux efforts des uns et des autres. En tous les cas, l’histoire nous 
montre une chose : il n’y aura pas de robots ayant une capacité 
quelconque d’aide à la personne avant des dizaines d’années ! Il 
faut bien comprendre que, techniquement, il y a un océan entre 
la situation actuelle et les perspectives affichées par ces projets. 
D’une certaine manière, ces projets sont une injure à la complexité 
du vivant. Nous avons tellement de progrès à accomplir dans la 
compréhension de notre conscience, de la mise en mouvement du 
corps humain, etc. »
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« Les robots humanoïdes qui existent à l’heure actuelle, comme 
le robot Asimov de Honda, font des démonstrations dans un 
milieu qui est complètement maitrisé. Vous changez la hauteur 
de la marche ou la pente du sol et le robot se casse la figure ! Pour 
autant, c’est bien cet aspect démonstratif qui fait l’utilité actuelle 
du robot humanoïde. C’est un magnifique faire-valoir pour 
des entreprises qui veulent afficher leur puissance en matière de 
hautes-technologies. Il concentre de multiples technologies tout en 
les rendant visibles ! » 
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« Par contre, je pense que la robotique à visée grand public a un 
potentiel de développement très important, et notamment dans 
deux domaines particuliers : les robots domestiques et les robots de 
jeux. Ce que l’on peut déjà anticiper, c’est que ces deux domaines 
d’application vont être soumis à une pression très forte sur les prix. 
Ils ne devraient pas rester longtemps des marchés de niche. Dès que 
le marché va décoller, ces produits seront fabriqués à bas coûts en 
Chine. On voit bien que, dans les produits hi-tech, ce basculement 
peut se faire de manière brutale, en quelques années. » 
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« L’histoire des robots et de la médecine est une aventure un 
peu compliquée. Je pense en particulier à la chirurgie. Dans la 
chirurgie assistée par ordinateur, on a voulu aller très vite vers 
des robots prenant en charge des tâches très compliquées, puis 
on est revenu en arrière car on s’est aperçu de la difficulté de 
la modélisation et de la complexité des gestes. Aujourd’hui, je 
vois plus le robot comme assistant du geste humain que comme 
substitut à celui-ci. On a retiré du monde médical la notion de 
robot au sens d’automatisme, à part pour des tâches très simples 
comme aller chercher des médicaments à la pharmacie centrale 
de l’établissement par exemple. On peut également évoquer les 
développements de la robotique sur des situations d’urgence. 
Aujourd’hui, l’armée américaine conçoit des « drones » pour aller 
récupérer des blessés dans des situations hostiles et instrumente 
ces drones pour administrer les premiers soins aux blessés. Ces 
robots peuvent très bien être utilisés dans des situations d’urgence 
sanitaires ou de catastrophes naturelles. » 

 ��� ����	�� ��
����	
��� �� �
� ������� #�	� �
�	��� ����
����	����������������		���� ��	��������
��	��
��#������	�
��� ����	�� "��
�Y���� ������ �5,47-� �0774=�� �����-
�
������� ���	
��������	� ����������� �
� �����	��.�����#	��
��������
������

« Notre principal marché à long terme est celui de l’assistance à 
la personne, qu’elle soit âgée, dépendante ou handicapée. Nous 
imaginons ainsi des petits robots présents à domicile et offrant 
différentes fonctionnalités. Ils permettent d’interagir avec 
l’extérieur via internet, le téléphone et la vidéo. Ils stimulent les 
personnes sur le plan cognitif en fonction de leurs pathologies, 
comme la maladie d’Alzheimer par exemple, ceci permettant au 
médecin de suivre l’évolution de leurs patients. Il y a également 
les fonctions de sécurité qui permettent au robot de s’assurer que 
la personne va bien et de donner l’alerte si besoin. Il n’existe pas 
encore de robots-compagnons opérationnels mais ils sont en plein 
développement. »
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« Je pense clairement que Rhône-Alpes est un berceau naturel 
pour une activité robotique à 20 ans. Je ne le dis pas parce que c’est 
ma région, mais parce que j’ai essayé d’analyser objectivement 
les choses. Dans les 20 prochaines années, il peut vraiment y 
avoir une grosse activité robotique en Rhône-Alpes, comme il 
y a eu une grosse activité dans le logiciel. Car autant je n’ai pas 
cru à la convergence des médias, autant je crois énormément à la 
convergence des industries au sein de la robotique.
Or, en Rhône-Alpes, nous avons de la plasturgie (dans la 
plaine de l’Ain et en Haute-Savoie), des nano-technologies (à 
Grenoble), de la mécanique à Saint-Etienne, des logiciels et un 
bassin universitaire lourd entre Lyon et Grenoble. On a donc au 
sein de la région tous les composants essentiels de la réussite d’une 
industrie robotique. Et même si nous sommes à l’ère de l’Internet, 
de la communication vidéo ou par téléconférence, le fait que 
cette énergie soit rapprochée doit favoriser les échanges entre les 
entreprises. Dans la Silicone valley par exemple, au moment de 
l’explosion des ordinateurs et de l’Internet, la concentration des 
savoir-faire a donné un vrai poids économique. » 
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« Je pense que l’un des enjeux est de former les futurs professionnels 
de la robotique. Les entreprises en auront besoin ! Toutes les 
formations pour développer un robot existent sur Lyon mais elles 
ne sont pas orientées sur la robotique! Nous avons besoin d’une 
multitude de spécialistes pour faire un robot, mais surtout que 
chaque spécialiste soit capable d’appréhender la complexité du 
robot dans son domaine de spécialité. Le développeur devra par 
exemple comprendre et intégrer les contraintes mécaniques des 
pièces que son programme se destine à commander. Je défends 
l’idée d’ouvrir une licence de robotique sur Lyon, en partenariat 
avec Robopolis. Il faut introduire de la transversalité dans les 
disciplines d’enseignement pour constituer des équipes capables de 
travailler sur des robots. »
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« Ce que je souhaite c’est que la recherche robotique se structure 
également à l’échelle régionale. Il faut profiter de l’effet de levier du 
projet Robotex pour créer un pôle robotique régional au niveau de 
la recherche académique. Il faut que l’on soit capable de rassembler 
les forces grenobloises et lyonnaises, notamment le GIPSA Lab, 
l’Inria-Grenoble, le laboratoire TIMC, le LIG, l’équipe RCL de 
l’Inserm et le LIRIS. On doit se donner un horizon de dix ans et 
réfléchir collectivement à ce que l’on a envie de faire, à la manière 
avec laquelle nous souhaitons nous différencier des autres centres 
de recherche robotique en France. Il s’agit de s’affranchir de ce que 
l’on fait aujourd’hui pour se projeter dans l’avenir. C’est en nous 
mettant en mouvement de cette manière que l’on pourra dépasser 
nos différences et faire apparaitre les convergences possibles. Une 
fois que nous y verrons plus clair dans nos intentions, il sera 
plus facile de poser la question des coopérations avec les acteurs 
industriels du territoire. »  
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« Si nous avons une certitude en la matière, c’est qu’il faut rester 
particulièrement modeste lorsque l’on aborde ce champ de la 
robotique de service. Rhône-Alpes n’en est qu’à ses balbutiements, 
nous avons des briques technologiques de tout premier ordre mais 
nous n’avons pas du tout de filière constituée. Surtout, il faut 
avoir en tête que la robotique de service est un pari qui consiste 
à investir massivement sur un marché dont le décollage n’est pas 
encore visible. Pour réussir, il faut être capable de rassembler des 
ressources qui ne sont pas à la taille de Rhône-Alpes ! Rappelons 
que le Japon et la Corée ont mis en place des stratégies nationales 
qui mobilisent l’ensemble des acteurs académiques et industriels 
concernés. Et malgré l’ampleur de leurs investissements et de leurs 
efforts, les japonais affirment qu’ils sont eux-mêmes très en retard 
dans leur stratégie… 
Si l’on veut nous aussi construire une stratégie pertinente en la 
matière, il faut donc raisonner au moins à l’échelle du pays voire 
entre plusieurs régions européennes ! Il parait illusoire d’envisager 
un cluster robotique de service exclusivement rhônalpin, d’autant 
qu’il existe déjà celui de Cap Robotique en Ile-de-France et que 
celui-ci n’est d’ores et déjà pas à la taille des enjeux ! Pour moi, la 
question essentielle est donc de se dire comment Rhône-Alpes peut-
elle contribuer intelligemment à une grande stratégie européenne 
autour la robotique de service. Cela ne doit pas nous décourager 
ou nous laisser immobiles. Tel que je l’ai évoqué, il y a des niches 
que nous pouvons intelligemment occuper et sur lesquelles nous 
pouvons tenir une place de leader. De plus, si l’on se place à un 
horizon de dix ans, je suis persuadé que la robotique sera un 
facteur de croissance essentiel pour toutes les entreprises et c’est 
maintenant que nous devons monter dans le train ! »
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