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Résumé 

En agriculture, les robots participent dõune promesse de durabilit® et dõaccroissement de la 

productivité du travail. Ils sont mis aussi en avant pour leur capacité à résoudre les problèmes de 

main-dõïuvre du secteur, ¨ r®duire la p®nibilit® du travail agricole voire ¨ se substituer aux 

agriculteurs. Ces promesses et les craintes associ®es sõancrent dans un imaginaire de substitution du 

travail humain qui, depuis la naissance des robots dans la science-fiction du XXe siècle, continue de 

façonner nos représentations collectives. Si le déploiement des robots agricoles est limité, la 

robotisation de la traite des vaches laitières constitue la seule innovation robotique à avoir connu un 

essor soutenu dans le temps. Les premiers robots de traite arrivent dans les exploitations laitières 

françaises au cours des ann®es 1990 et repr®sentent aujourdõhui pr¯s dõune nouvelle installation de 

traite sur deux. Alors que les gestes de la traite disparaissent, le travail se r®organise autour dõune 

activit® de surveillance et dõintervention n®cessaire au maintien dõune traite continue. Car le passage 

de la traite dite conventionnelle à la traite robotisée transforme la traite en un processus continu dont 

lõid®al trouve racine dans le principe de fluidit® industrielle. Il en d®coule une nouvelle division du 

travail organis®e autour dõune astreinte de fluidit®. En proposant un cadre dõanalyse de la division du 

travail agricole, cette thèse identifie et analyse les changements dans cette division du travail en traite 

robotisée. La division du travail mise en place au cours de la modernisation agricole du XXe siècle 

r®v¯le des d®clinaisons territoriales quõune analyse historique et comparative met en lumi¯re au sein 

de deux petites régions agricoles françaises : le bassin ouest rennais en Ille-et-Vilaine et la zone 

dõappellation dõorigine prot®g®e du Reblochon en Haute-Savoie. Cette thèse montre comment la 

robotisation de la traite participe dõune reconfiguration de la division du travail dans quatre 

dimensions. i. Au sein de lõexploitation agricole, la nouvelle organisation du travail facilite lõint®gration 

du travail salarial et son contr¹le. Elle consiste ®galement en un ®largissement de lõamplitude horaire 

du travail de lõ®leveur et en une plus grande porosit® entre travail et hors travail. ii Lõastreinte de 

fluidité mobilise la coopération locale entre éleveurs et participe à comprendre la dynamique 

géographique de déploiement du robot de traite. La robotisation de la traite peut cependant rendre 

conflictuels certains accommodements collectifs : dans la zone Reblochon, son déploiement révèle 

et conflictualise une division territoriale du travail de qualité. iii. Le travail dõastreinte devient aussi 

celui des techniciens au sein de bassins de maintenance dans un vaste réseau de concessionnaires et 

franchises du machinisme de la traite. iv. Enfin, la nouvelle organisation du travail qui accompagne 

la traite robotis®e r®v¯le lõaspiration des ®leveurs ¨ int®grer des rythmes sociaux dont ils ®taient 

jusquõalors exclus. 

Mots-clés 

Élevage, robot de traite, division du travail, fluidité industrielle, exploitation laitière, machinisme, 

bassin de maintenance, concessionnaires agricoles. 
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Cette thèse nõ®tudie pas en particulier les questions liées au genre et au travail en agriculture et ce malgré toute 

la pertinence de cette perspective de notre question. Cõest pourquoi dans le pr®sent document, les termes employ®s 

pour désigner des personnes (notamment le terme « éleveur ») sont pris au sens générique ; ils ont à la fois 

valeur dõun f®minin et dõun masculin. Cet usage a pour but de faciliter la lecture et nõa aucune intention 

discriminatoire. 

  



 
 

« Le travail est de prime abord un acte qui se passe entre l'homme et la nature. L'homme y joue lui-même 

vis à vis de la nature le rôle d'une puissance naturelle. Les forces dont son corps est doué, bras et jambes, tête 

et mains, il les met en mouvement, afin de s'assimiler des matières en leur donnant une forme utile à sa vie. 

En même temps qu'il agit par ce mouvement sur la nature extérieure et la modifie, il modifie sa propre nature, 

et développe les facultés qui y sommeillent. Nous ne nous arrêterons pas à cet état primordial du travail où il 

n'a pas encore dépouillé son mode purement instinctif. Notre point de départ c'est le travail sous une forme 

qui appartient exclusivement à l'homme. Une araignée fait des opérations qui ressemblent à celles du tisserand, 

et l'abeille confond par la structure de ses cellules de cire l'habilité de plus d'un architecte. Mais ce qui distingue 

dès l'abord le plus mauvais architecte de l'abeille la plus experte, c'est qu'il a construit la cellule dans sa tête 

avant de la construire dans la ruche. Le résultat auquel le travail aboutit préexiste idéalement dans 

l'imagination du travailleur. Ce n'est pas qu'il opère seulement un changement de forme dans les matières 

naturelles ; il y réalise du même coup son propre but dont il a conscience, qui détermine comme loi son mode 

d'action, et auquel il doit subordonner sa volonté. » 

 

Karl Marx 

Le Capital, Livre 1 ð 1867 (page 162) 
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Introduction générale 

Le mod¯le agricole fran­ais fait aujourdõhui lõobjet de diverses critiques sur sa capacit® 

¨ mettre en ïuvre une production agricole adapt®e aux grands enjeux contemporains. Le 

changement climatique, la perte de biodiversité, la dégradation des milieux cultivés ou encore 

les conditions de rémunération et de travail des agriculteurs sont autant de composantes 

participant dõune remise en question globale et syst®mique des modes de production agricole 

dominants. Si le besoin de transformer lõagriculture est couramment partag® au sein de la 

société, les conditions, les moyens et la direction à donner à ces transformations le sont 

moins. Parmi ces volontés transformatrices, une semble sõinstitutionnaliser et se structurer ¨ 

travers un ensemble de dispositifs, dõacteurs, de discours et de politiques publiques. Ce 

nouveau mod¯le de production, parfois d®sign® sous les termes dõagriculture num®rique 

repose sur une vaste transformation de lõoutil productif agricole au moyen de la diffusion de 

nouvelles technologies. ë lõoccasion de la pr®sentation du plan France 2030, le pr®sident de 

la R®publique fran­aise donne ainsi la direction que lõagriculture doit prendre : « Pour réussir 

cette nouvelle révolution de l'alimentation saine, durable et traçable, qui sont les trois objectifs que nous devons 

nous donner pour 2030. Nous devons investir dans trois révolutions qui vont en quelque sorte être la suite de 

la révolution mécanique et de la révolution chimique qu'on a connue : le numérique, la robotique, la 

génétique. »1. Le numérique, la robotique et la génétique constitueraient ainsi un ensemble 

dõinnovations ¨ m°me de bouleverser profondément le secteur agricole au même titre que la 

motomécanisation, la chimisation et la génétique au cours de la modernisation agricole de la 

seconde moitié du XXe siècle (Servolin 1989). Pour que ces transformations adviennent, les 

pouvoirs publics financent des programmes de recherche, subventionnent des start-ups de 

lõAg-tech, les ®coles dõing®nieur et les lyc®es agricoles proposent des cursus ¨ m°me de 

former les experts de cette agriculture numérique. Lõagriculture num®rique se construit ainsi 

comme un nouveau paradigme de lõinnovation en agriculture qui structure la recherche, 

lõenseignement, lõaction publique et oriente les investissements et strat®gies du secteur agro-

industriel (Martin et Schnebelin 2023). Mais que sait-on vraiment des capacités de ces 

innovations à répondre aux enjeux contemporains et sommes-nous actuellement en mesure 

de pr®ciser les transformations quõelles produisent ? Ces dernières années, un front de 

recherche en sciences humaines et sociales sõest ouvert afin de caract®riser les usages, les 

effets, les syst¯mes dõinnovation ou encore les paradigmes associ®s au d®ploiement des outils 

numériques (Daniel et Courtade 2019; Oui 2021; Biao 2022; Schnebelin 2022). Si les études 

restent limit®es, cõest notamment car le d®ploiement de ces innovations lõest ®galement et les 

                                                 

1 Discours du Pr®sident de la R®publique ¨ lõoccasion de la pr®sentation du Plan France 2030 ð prononcé au 
Palais de lõ£lys®e, Paris, le 12/10/2021 ð consulté sur le site de la Présidence de la République elysee.fr le 26 
juillet 2023. 
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®nonciations sur les transformations quõelles portent sõinscrivent avant tout dans le registre 

des promesses technoscientifiques (Cabeza-Orce 2015; Martin et Schnebelin 2023). 

Parmi ces innovations portées par les promoteurs de cette transformation techno-

scientifique de lõagriculture, les robots occupent une place singuli¯re. Alors que les outils 

num®riques en agriculture recouvrent une grande diversit® dõinnovations difficilement 

assimilables, les robots se distinguent autant par leur mat®rialit® que par lõimaginaire quõils 

portent. Artefacts mat®riels capables dõagir sur le monde r®el et de r®aliser des t©ches 

dõordinaire ex®cut®es par des travailleurs humains, les robots véhiculent un imaginaire de 

substitution du travail humain qui participe grandement ¨ les d®finir et ¨ comprendre lõusage 

du terme par les acteurs de lõinnovation (Jarrige 2017). Sortis de la littérature science-

fictionnelle de la première moitié du XXe siècle, les robots sont devenus un vecteur de 

transformation de lõorganisation de la production et du travail dans de nombreux secteurs. 

Bien que les transformations du travail aient longtemps été abordées par le prisme de 

lõemploi, limitant le travail ¨ une valeur quantitative, de nombreux travaux de sciences 

humaines et sociales montrent plutôt un effacement des frontières du travail, de sa spatialité, 

de sa nature et des modalités de son organisation sociale. De fait, les robots questionnent par 

essence les évolutions du travail humain, son contenu, son organisation spatio-temporelle, 

son sens, ses valeurs, ses fronti¯res ou en dõautres termes le travail comme ç catégorie de pensée » 

(Dujarier 2021). 

 Les robots en agriculture 

En agriculture, les robots permettraient, à en croire leurs promoteurs, un usage plus 

mesuré des intrants chimiques et pourraient même se substituer aux herbicides (Bloss 2014; 

Duckett et al. 2018). Mais ce qui démarque les robots des autres innovations numériques 

tient aux espoirs de transformation du travail des agriculteurs voire dõune substitution puisant 

dans cet imaginaire science-fictionnel. Pour certains, les robots solutionneraient le déficit de 

main-dõïuvre dont souffre le secteur agricole (Schewe et Stuart 2015; Marinoudi et al. 2019). 

La robotique offrirait ainsi la perspective dõune nouvelle ®tape de productivit® du travail en 

agriculture nécessaire pour « nourrir le monde », mais aussi un moyen dõam®lioration des 

conditions de travail des agriculteurs2 (Lenain et al. 2021). La robotique agricole sõest ainsi 

autonomisée comme un secteur porteur de sa propre promesse. En France, la robotique 

agricole dispose de son propre salon, le Forum International de la Robotique Agricole 

(Lenain et al. 2021) et dõune association, RobAgri3, réunissant industriels, start-ups, acteurs 

                                                 

2 Voir par exemple sur le site de Naïo Technologies, entreprise française de robotique agricole : « Agriculture : 
les enjeux de la pénibilité du travail », consulté le 28/07/2023 sur naio-technologies.com 

3 « RobAgri : lõassociation qui regroupe les acteurs de la robotique agricole en France », 06/07/ 2022, consulté 
le 28/07/2023 sur le site du Ministère de l'Agriculture et de la Souveraineté alimentaire (agriculture.gouv.fr). 
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du machinisme agricole, instituts techniques, laboratoires de recherche, etc. Les promesses 

de la robotique agricole rencontrent un ®cho dõautant plus fort que le travail en agriculture 

connaît de profondes transformations et voit émerger de nouvelles aspirations qui 

renouvellent profond®ment lõactivit® agricole et son organisation (Forget et al. 2019a; Dedieu 

et al. 2022). Alors que le travail en agriculture est resté majoritairement familial, la part du 

travail salarial progresse depuis la fin des années 1980 (Forget et al. 2019b). Et alors que 

lõexploitation a toujours sembl® °tre lõunit® fondamentale dõorganisation du travail, 

lõagriculture de firme trouble aujourdõhui les ®chelles et les fronti¯res au sein desquelles le 

travail est organisé, pensé et de fait analysé par la recherche (Purseigle et al. 2017). Les formes 

dõorganisation du travail se multiplient, les modalit®s dõinsertion du salariat4 se diversifient et 

les pratiques se transforment sous lõimpulsion de divers registres (simplification du travail, 

réduction du temps de travail, écologisation des pratiques, développement des circuits courts, 

etc.) (Dedieu et Servière 2004; Cerf et al. 2010; Dufour et Dedieu 2010; Béguin et al. 2011; 

Gasselin et al. 2014a). Cõest dans ce contexte de profonde transformation du travail en 

agriculture que la robotique agricole se développe. 

Cependant, les écrits sur les transformations du travail portées par la robotisation des 

activités restent essentiellement spéculatifs tant leur déploiement est limité. En France, 

lõessentiel des robots agricoles est en effet au stade de prototypage voire de recherche et 

lõ®levage bovin constitue la seule branche o½ la robotique agricole connaît un réel 

déploiement dans les fermes (Lachia 2018b). Parmi ces derniers, le robot de traite présente 

une trajectoire bien singulière qui le différencie des autres robots agricoles. Les premières 

exploitations laitī res bovines sõen ®quipent au d®but des ann®es 1990 et aujourdõhui, plus de 

10 % des exploitations laiti¯res fran­aises sont ®quip®es dõau moins un robot de traite5. La 

robotisation de la traite offre ainsi une perspective inédite pour étudier les effets des 

innovations robotiques sur le travail des agriculteurs. Après plusieurs étapes de mécanisation 

de la traite puis dõautomatisation du d®crochage des gobelets trayeurs, le robot de traite 

consiste en lõautomatisation de lõensemble des op®rations de traite. La vache rentre dans la 

stalle du robot attir®e par la distribution de concentr®s et motiv®e par lõaugmentation de sa 

pression mammaire. Un bras mécanique nettoie puis branche des gobelets trayeurs avant de 

lib®rer lõanimal une fois la traite termin®e. Un certain nombre de travaux ont précisé les 

reconfigurations dans lõorganisation technique du travail en traite robotis®e ou les ®volutions 

de la productivité du travail et des rendements (Martin et al. 2022). Ces études présentent 

majoritairement un regard technico-économique sur le travail et réduisent souvent les 

évolutions du contenu du travail à la dichotomie « charge physique » versus « charge 

mentale » (Martin et al. 2022). Beaucoup de travaux avancent une réduction significative du 

                                                 

4 Ex : groupements dõemployeurs, entreprises de travaux agricole, coop®ratives dõutilisation du mat®riel agricole, 
etc. 

5 Estimation ¨ partir des donn®es de lõIdele de 2018 et dõapr¯s les tendances dõinstallation de machine ¨ traire 
(source : CNIEL, d'apr¯s lõIdele et sur autorisation du Cofit, communication personnelle de J. L. Poulet). 
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temps de travail illustrant la pr®dominance de lõimaginaire de substitution associant le travail 

à un facteur de production (Sonck 1996; Gustafsson 2004; Mathijs 2004; Bijl et al. 2007a; 

Oudshoorn et al. 2012a; Tse et al. 2018a). Cependant nous montrerons que ces études 

comportent souvent des biais qui entachent la confiance que lõon peut accorder ¨ ces 

résultats. Et les rares travaux sõint®ressant aux ®volutions des relations de travail 

appr®hendent la question quasi exclusivement par le prisme de la relation ¨ lõanimal 

(Holloway et al. 2014a; Butler et Holloway 2016; Bear et Holloway 2019). Assez peu dõint®r°t 

a été porté par la littérature scientifique aux transformations des relations de travail au sein 

des collectifs et avec dõautres travailleurs (conseillers, techniciens, v®t®rinaires, etc.). De 

m°me lõ®volution du contenu du travail dans une perspective qui pr®cise la redistribution des 

t©ches, des r¹les et des responsabilit®s entre les travailleurs au sein de lõexploitation et au-

delà reste peu renseignée. 

 

Figure 1 : Le robot de traite en action : branchement des gobelets trayeurs par le bras mécanique d'un robot Lely 
(source : T. Martin, 2021) 

  Une analyse par la division du travail 

Afin de saisir ces r®agencements du travail et dõen pr®ciser les relations sociales, nous 

avons choisi dõappr®hender ces transformations par le prisme de la division du travail. La 

division du travail est ici considérée comme la répartition du travail entre différents acteurs 

sociaux, mais sõint®resse ®galement ¨ la nature des relations sociales de travail qui articulent 

cette division. Par relations sociales de travail, nous entendons les relations de travail aussi 

bien au sein de lõexploitation agricole quõentre diff®rents acteurs de la production agricole 

(exploitations agricoles, industries et services). Pour ce faire, cette thèse propose un cadre 

dõanalyse de la division du travail qui int¯gre les sp®cificit®s de lõactivit® agricole. La 
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permanence dõun travail familial, le faible d®coupage des t©ches au sein des exploitations et 

les différentes temporalités (astreintes quotidiennes, saisonnalité des itinéraires techniques, 

prise en compte de la p®rissabilit® des produits, etc.) qui structurent lõactivit® agricole sont 

en particulier des ®l®ments qui participent dõune singularité du travail agricole en général et 

de la division du travail en particulier. Le cadre dõanalyse que nous proposons comprend 

quatre dimensions analytiques qui retranscrivent la diversité des perspectives et des échelles 

par lesquelles la division du travail peut °tre appr®hend®e. La premi¯re dimension sõint®resse 

¨ la division du travail au sein de lõexploitation agricole, comme unité élémentaire 

dõorganisation du travail. Ici sont ®tudi®es lõorganisation technique du travail au sein du 

collectif ainsi que les relations de coopération et de pouvoir pour la distribution des tâches, 

des responsabilités et de la valeur ajoutée. La division du travail entre les exploitations 

agricoles constitue la seconde dimension de notre cadre dõanalyse. La sp®cialisation des 

exploitations, les dispositifs de coop®ration locale et lõin®gal acc¯s aux facteurs de production 

(terre, travail, capital, eau, etc.) sont autant de perspectives pour caractériser cette distribution 

du travail entre exploitations et les relations qui en découlent. La troisième dimension 

analytique restitue ces exploitations agricoles au sein dõun d®coupage sectoriel du travail entre 

lõagriculture et lõindustrie. Un ensemble dõentreprises fournit en amont des équipements, des 

machines et des intrants n®cessaires ¨ lõactivit® agricole. En aval, des entreprises collectent, 

transforment et distribuent les matières premières agricoles. Il en découle des relations de 

coordination, de coopération, mais aussi des rapports de force dont le prix du lait payé aux 

producteurs en illustre régulièrement un des résultats. Enfin, la quatrième dimension 

analytique sõint®resse aux acteurs du secteur tertiaire contribuant ¨ lõactivit® agricole en 

fournissant une diversité de services. Les vétérinaires, les services de conseil, les banques, les 

organismes de comptabilité, les instituts techniques, les organismes de recherche sont autant 

dõexemples dõun vaste tissu dõacteurs du secteur tertiaire participant ¨ une division du travail 

nécessaire à la production agricole. 

Ceci ®tant ®tabli, lõon peut se demander en quoi la robotisation de la traite des vaches 

laiti¯res participe dõune nouvelle division du travail de production laiti¯re. Ainsi peut °tre 

formulée la question à laquelle cette thèse souhaite contribuer. Pour opérer une réduction au 

sein de ce vaste cadre analytique de la division du travail, une démarche constructiviste nous 

a permis dõidentifier le passage ¨ une traite continue comme principe central du 

fonctionnement de la traite robotis®e et point dõentr®e essentiel pour comprendre les 

r®organisations du travail. La traite robotis®e sõaccompagne dõune r®organisation temporelle 

de la production et de fait de lõorganisation du travail. Le passage de la traite dite 

conventionnelle - cõest-à-dire en salle de traite - à la traite robotisée transforme la traite en un 

processus continu dont lõid®al semble trouver racine dans le principe de fluidit® industrielle 

(Vatin 1987). Ici la fluidité consiste en la circulation continue des vaches vers le robot, un 

principe indispensable au bon déroulement de la traite robotisée. Il en découle ce que nous 

nommons « lõastreinte de fluidit® » entendue comme le travail de surveillance, de contrôle et 
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dõintervention n®cessaire ¨ la continuit® temporelle de la traite. Au regard de ce constat dõune 

fluidit® centrale dans les r®organisations productives, nous avons choisi dõ®tudier plus 

spécifiquement les dimensions de la division du travail concernées en premier lieu par cette 

astreinte de fluidit®. Lõ®leveur reste lõacteur central de ce travail de fluidit® en traite robotis®e. 

Son travail sõancre au sein de trois espaces de coop®ration dans lesquels lõastreinte de fluidit® 

redessine la division du travail : le collectif de lõexploitation agricole, lõespace local de 

coop®ration entre ®leveurs et les bassins de maintenance qui sont des espaces dõastreinte pour 

les techniciens des concessions et franchises de robots de traite. Par conséquent, cette thèse 

®tudie le travail de lõ®leveur et ses interactions avec dõautres travailleurs dans trois dimensions 

analytiques : lõexploitation agricole, les relations entre éleveurs et les relations entre les 

exploitations et lõindustrie dõamont. 

 Une géographie de la division du travail en 

agriculture 

 Une étude historiquement située et géographiquement 

localisée 

Malgr® sa centralit® dans le processus historique de modernisation de lõagriculture, le 

machinisme agricole est rest® relativement peu ®tudi® jusquõ¨ une p®riode r®cente (Bodiguel 

1968; Bourdon 1975a; Bourdon 1975b). Cõest pourquoi, le machinisme connaît aujourdõhui 

un intérêt renouvelé en sciences humaines et sociales et fait lõobjet dõune relecture 

historiographique fournie à laquelle cette thèse se veut être une contribution6. Dõautant plus 

que le machinisme de la traite nõa, ¨ notre connaissance, pas fait lõobjet dõ®tude approfondie 

en sciences humaines et sociales. Cõest donc dans une perspective historique que cette thèse 

aborde la question des transformations de la division du travail en lien avec le développement 

du machinisme de la traite. Lõambition de cette approche historique est autant de comprendre 

le contexte dõ®mergence du robot en caract®risant les ®volutions du travail et ses d®terminants 

que de resituer la robotisation de la traite dans des trajectoires dõexploitations agricoles. La 

robotisation de la traite sera ainsi replacée au sein dõune dynamique historique de 

m®canisation de la traite en t©chant dõen identifier aussi bien les ®l®ments dõune continuit® 

que ceux participant dõune rupture avec le machinisme de la traite. Par ailleurs, la division du 

                                                 

6 Le projet de recherche « Politiques de la machine agricole -Approches sociologiques et historiques des 
trajectoires de m®canisation de lõagriculture (1945-2021) » en est un exemple dans le champ scientifique. Créé 
en 2009, lõAtelier paysan, coop®rative dõint®r°t collectif, porte un projet de lecture historique critique du 
d®veloppement du machinisme qui vise ¨ ®clairer le r¹le de la machine dans le d®veloppement dõun mod¯le 
agricole dominant et dõen proposer une alternative politique et technologique (LõAtelier Paysan 2021b; Goulet 
et al. 2022). 
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travail en agriculture connaît de fortes déclinaisons territoriales comme en témoigne la 

diversit® des formes dõint®gration au secteur industriel (Ricard 2014; Delfosse et Rieutort 

2018). Cõest pourquoi cette th¯se ®tudie plus particulièrement les transformations du travail 

en traite robotis®e au sein de deux petites r®gions agricoles. Notre premier terrain dõ®tude, le 

bassin ouest rennais, est situé au sein du premier département laitier français7, lõIlle-et-Vilaine. 

Cette petite région est marquée par sa forte intégration au complexe agro-industriel breton 

et par la pr®dominance dõexploitations laitières de grande dimension économique et 

intensives en capital et en intrant. Le plateau des Bornes et le massif des Bornes-Aravis 

forment une petite r®gion agricole au sein de la zone dõappellation du fromage Reblochon en 

Haute-Savoie. Au sein de ce second terrain dõ®tude, les pratiques sont soumises au respect 

dõun cahier des charges et la production repose essentiellement sur la valorisation des prairies 

fauchées et pâturées. La transformation est principalement organisée au sein de coopératives, 

des fruiti¯res, ou bien directement au sein de lõexploitation dans le cas du Reblochon fermier. 

Bien quõen apparence tout s®pare ces deux petites régions agricoles (Carte 1), ces deux 

espaces connaissent depuis les ann®es 2010 une forte dynamique dõadoption du robot de 

traite dans les élevages laitiers. La déclinaison de notre question de recherche à ces deux 

petites régions agricoles participe dõune analyse comparative visant ¨ identifier les spécificités 

territoriales de la division du travail et les effets différenciés de la traite robotisée. 

                                                 

7 En volume et en nombre dõexploitation (Agreste 2020). 
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Carte 1 : Localisation des terrains dõ®tude de la th¯se 

 

 Une enquête entre le monde des éleveurs laitiers et celui des 

vendeurs de robots 

Ce travail8 initi® en septembre 2019 sõappuie sur un dispositif de recherche 

essentiellement compos® dõenqu°tes de terrain auprès des éleveurs, des vendeurs de robots 

et des techniciens de maintenance. Les ®leveurs enqu°t®s sur nos deux terrains dõ®tude ont 

été choisis suivant un échantillonnage raisonné de manière à restituer la diversité des collectifs 

de travail et des systèmes de production. Si les exploitations équipées de robots de traite 

repr®sentent lõessentiel de notre ®chantillon, nous avons ®galement enqu°t® des exploitations 

ayant fait dõautres choix de machines ¨ traire. Des enqu°tes avec des acteurs locaux de 

lõagriculture (chambre dõagriculture, contr¹le laitier, etc.) et des chercheurs, des statistiques 

issues de diverses sources (recensement agricole, contrôle laitier, statistique agricole annuelle, 

                                                 

8 Ce manuscrit de th¯se sõappuie sur diff®rentes communications publiées dans des revues scientifiques, en 
cours de relecture ou présentées lors de colloques ou séminaires. 
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etc.), des archives (nationales, départementales et associatives), et des documentations 

techniques et publicitaires viennent compléter ce matériel de travail. La comparaison aussi 

bien g®ographique quõhistorique constitue le fil dõAriane de notre analyse. Notre cadre 

dõanalyse de la division du travail prend racine au sein de lõagriculture compar®e et plus 

particulièrement de la théorie historique de M. Mazoyer et L. Roudart (2002). Dans lõh®ritage 

dõune g®ographie du syst¯me agraire, ce travail emprunte diff®rents concepts ¨ la sociologie 

du travail pour construire une géographie de la division du travail en agriculture. 

 Plan de la thèse 

Cette thèse est composée de six chapitres organisés en deux grandes parties. La 

première partie restitue la robotisation de la traite des vaches laitières dans le mouvement 

plus global du déploiement des robots dans nos économies dõabord, dans lõagriculture ensuite 

et des évolutions du travail qui les accompagnent. Ce travail nous permet de construire une 

question de recherche et de proposer un cadre dõanalyse qui cl¹ture la premi¯re partie de la 

thèse. La seconde partie retrace la mise en place dõune nouvelle division du travail de 

production laitière au cours de la modernisation agricole du XXe si¯cle avant dõ®tudier en 

quoi la robotisation de la traite perpétue, transforme ou reconfigure cette division du travail 

au sein de lõexploitation et en dehors. 

 Première partie : robots agricoles et transformations du 

travail 

Le premier chapitre de cette partie replace la robotisation de la traite des vaches 

laiti¯res dans une histoire plus globale, celle des robots sortis de lõunivers science-fictionnel 

au début du XXe siècle pour devenir des artefacts au centre des mutations productives de la 

seconde moitié du XXe siècle. Dans ce chapitre, nous montrons que le robot est en premier 

lieu d®fini par les imaginaires quõil v®hicule. La peur dõun grand remplacement automatique 

coexiste avec lõespoir de lib®ration des humains du travail. Ces deux imaginaires continuent 

de fa­onner nos repr®sentations collectives des robots aussi bien dans lõindustrie, les services 

quõen agriculture. Nous montrons ensuite comment ces imaginaires influencent lõapproche 

des transformations du travail en faveur dõune vision du travail restreinte ¨ lõemploi et de 

conclusions entretenant lõid®e dõune substitution du travail humain. Cependant, dõautres 

travaux donnent plutôt à voir un déplacement du travail et un renouvellement des catégories 

de pensée sur celui-ci. Cõest ce prisme dõanalyse que nous choisissons pour cette th¯se. Enfin, 

la derni¯re partie du chapitre sõint®resse au d®veloppement tardif des robots en agriculture. 

Après des tentatives de robotisation infructueuses dans les années 1980, les robots font un 

retour ¨ partir de 2010 au sein dõun nouveau paradigme de lõinnovation quõest lõagriculture 

numérique. Pour terminer, nous revenons sur le développement de la traite robotisée et les 
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acteurs de cette innovation. Le deuxième chapitre9 est un travail de revue systématique de la 

litt®rature qui questionne de mani¯re critique lõ®tat des connaissances sur les transformations 

du travail qui accompagnent le déploiement des robots en agriculture. Au regard dõune 

analyse de 90 articles publi®s en anglais, cette question ®mergente sõav¯re majoritairement 

traitée par un prisme technico-économique et le robot de traite constitue finalement le 

principal robot étudié compte tenu du faible déploiement des autres robots en agriculture. 

Une analyse de biais réalisée sur 15 articles avançant une évolution de la durée du temps de 

travail montre quõaucune connaissance robuste ne peut soutenir lõid®e dõune diminution du 

temps de travail en traite robotis®e. Fort de ce retour sur lõhistoire du robot, son arriv®e en 

agriculture et lõ®tat des connaissances sur les transformations du travail auxquelles il participe, 

le chapitre 3 pr®cise lõitin®raire dõune recherche constructiviste et le dispositif de recherche 

associé. Ce troisième chapitre retrace les différentes réductions réalisées avant de proposer 

un cadre dõanalyse original de la division du travail en agriculture, lui aussi fruit de lõ®volution 

dõune pens®e sur le travail. Apr¯s la description de notre dispositif de recherche, ce chapitre 

se termine par une succincte pr®sentation de nos deux terrains dõ®tude. 

 Seconde partie : la contribution du robot de traite à une 

nouvelle division du travail dans la production laitière 

La seconde partie sõouvre sur le chapitre 4, un chapitre historique qui retrace 

lõ®volution de lõagriculture sur nos deux terrains de 1945 ¨ aujourdõhui. Ce chapitre vise ¨ 

montrer comment la modernisation agricole a consist® en la mise en place dõune nouvelle 

division du travail que notre cadre dõanalyse permet de pr®ciser. Cette division du travail 

connaît des déclinaisons qui retranscrivent à la fois la diversité sociotechnique des 

exploitations et la diversit® des conditions g®ographiques de lõactivit®. Une fois cette division 

du travail de la production laitière précisée, nous verrons comment la robotisation participe 

dõun renouvellement de cette division du travail. Le chapitre 5 commence par pr®ciser la 

diversité des exploitations équipées de robots de traite avant de montrer en quoi la traite 

robotis®e consiste en lõav¯nement dõune traite continue qui v®hicule un id®al de production 

fluide. Nous d®taillons ainsi en quoi le maintien dõune traite continue participe dõune 

profonde transformation du contenu du travail de lõ®leveur et de son organisation. La 

réorganisation temporelle du travail modifie notamment les conditions de possibilité du 

travail salarial et les modalit®s dõinsertion de lõ®leveur dans la division sociale du travail. Mais 

cette astreinte de fluidit® ne repose pas que sur le travail dans lõexploitation agricole. Elle 

mobilise aussi la coopération locale entre éleveurs et de nouveaux acteurs que sont les 

techniciens de maintenance des robots. Cõest pourquoi le chapitre 6 sõint®resse au travail de 

maintenance des techniciens et aux nouvelles relations de travail entre lõ®leveur et les 

                                                 

9 Le chapitre correspond à un article publié dans Agronomy for Sustainable Development en août 2022 et est restitué 
tel quel, en anglais. Un résumé de deux pages en français est disponible en annexe (Annexe 1). 
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distributeurs de machines à traire. Nous étudions aussi comment la diffusion spatiale du 

robot de traite illustre lõimportance des coop®rations locales entre ®leveurs pour le maintien 

de la traite continue. 

Cette thèse termine par une discussion structurée autour de trois grandes questions. 

Les deux premi¯res reviennent sur lõimaginaire des robots en agriculture. Nous nous 

demandons dans quelle mesure la robotisation de la traite participe ou non à une substitution 

du travail humain, principe fondateur de lõimaginaire de la robotique. Nous interrogons 

®galement la participation de la traite robotis®e ¨ lõindustrialisation de lõagriculture en 

commençant par discuter la pertinence du qualificatif « industriel » pour décrire des formes 

dõagriculture et des types dõexploitations. La troisi¯me question revient sur la perspective 

historique que cette thèse propose. Nous nous demandons si finalement la robotisation de 

la traite participe dõune nouvelle disposition de la division du travail ou bien si elle perpétue 

et intensifie une division accrue du travail consubstantielle du projet modernisateur. 

 

 

Encadré 1 : Les références aux entretiens dans le texte du manuscrit 

Chaque verbatim est associé à un entretien dont les caractéristiques sont détaillées en annexe 4. 

Pour les entretiens avec les éleveurs, vous trouverez les principales caractéristiques de 

lõexploitation laiti¯re dans cette m°me annexe (taille du cheptel, nombre dõactifs, machine ¨ traire, 

référence laitière, etc.) 

 

 

 



 
 

Première partie 
 

Robots agricoles et transformations du 
travail 
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Chapitre 1  

 

Le robot : de la science-fiction à 

lõagriculture 

Introduction  

En guise de chapitre introductif, nous souhaitons resituer la question des 

transformations du travail en traite robotis®e dans un plus vaste champ qui sõint®resse aux 

relations entre le travail et lõautomatisation des activit®s productives. Plus particuli¯rement, 

nous voulons ici préciser les grands traits de lõhistoire du robot comme objet technique, de 

lõimaginaire litt®raire qui le pr®c¯de et des reconfigurations du travail qui lõaccompagne. Cela 

nous permet de restituer la place et les sp®cificit®s de lõagriculture dans ce mouvement 

historique de robotisation. Pour ce faire, nous nous appuyons sur des articles et ouvrages 

scientifiques, des ïuvres litt®raires et des archives. Dans une premi¯re partie, nous revenons 

sur la naissance du robot, qui en premier lieu est celle dõun imaginaire n® dans la littérature 

science-fictionnelle de la première moitié du XXe siècle. Cet imaginaire, celui de la 

substitution du travail humain par des machines dou®es dõautonomie d®cisionnelle est 

consubstantiel des robots, il participe à les définir et à en comprendre les usages sociaux. 

Puis, au cours des années 1970, le robot devient un artefact qui accompagne les profondes 

transformations des chaînes de production industrielles. Une deuxième partie est ainsi 

consacrée à lõidentification des principales transformations du travail portées par la 

robotisation dans le secteur industriel puis dans les services. À cette occasion, nous 

soulignons lõimportance de distinguer lõemploi du travail et de sõint®resser aux ®volutions du 

contenu et de lõorganisation du travail. Une troisième partie précise le développement de la 

robotique dans le secteur agricole. Car cõest seulement au cours des ann®es 1980 que les 

premiers projets de robotique agricole ®mergent en France et ¨ lõ®tranger. Malgr® les 

incitations politiques et économiques, la plupart des robots ne passeront pourtant pas à 

lõ®tape commerciale. Pour comprendre cela, nous t©cherons dõidentifier les singularit®s de 

lõactivit® agricole et leurs implications en termes de robotique. Ce retour sur les pr®mices de 

la robotique agricole nous amènera à distinguer la trajectoire toute particulière du robot de 

traite dont le déploiement dans les fermes dès les années 1990 constitue une exception à des 

robots qui peinent à se concrétiser dans le secteur agricole. Depuis les années 2010, la 

robotique agricole fait un retour au sein de lõagriculture num®rique, nouveau paradigme de 
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lõinnovation en agriculture. Avant de pr®ciser lõ®tat des connaissances sur les transformations 

du travail qui accompagne le déploiement des robots en agriculture, il nous faudra préciser 

ce que ce terme recouvre et ce qui le distingue dõautres artefacts associ®s ¨ lõautomatisation. 

Robot, robot intelligent ou autonome, automate, intelligence artificielle, etc., les objets 

techniques cr®®s par lõhomme et visant à se substituer à certaines activités humaines 

rencontrent une grande diversité sémantique dont les frontières et définitions sont parfois 

floues. Nous verrons quõun consensus diff®rencie le robot des autres artefacts de 

lõautomatisation par sa mat®rialit®, ses capacit®s dõadaptation ¨ son environnement et dõaction 

sur le monde physique. Enfin, ces précisions nous permettront de proposer une définition 

du robot en agriculture sur laquelle sõappuiera un travail de revue syst®matique de la litt®rature 

présenté dans le Chapitre 2. 

 Le robot : entre artefact industriel et imaginaire 

collectif 

Le robot est un mot apparu au cours du XXe siècle et provient de la littérature de 

science-fiction. Cõest dans ce champ litt®raire que lõid®e de remplacement du travail humain 

par les robots se construit, avant son arrivée dans le secteur industriel puis dans des pans 

entiers de lõactivit® humaine. Cette premi¯re partie vise donc ¨ restituer succinctement 

lõ®mergence du robot aussi bien comme imaginaire (1.1) que comme artefact industriel (1.2). 

 Le robot : une origine littéraire 

Le robot sõinscrit dans la g®n®alogie dõun vieux r°ve humain, celui du d®passement 

dõun homme soumis aux lois du vivant par une machine artificielle capable de le mimer 

(Bensamoun 2015). D¯s lõantiquit® grecque, des statues anim®es et des automates sont 

pr®sents lors des f°tes et cultes en lõhonneur des dieux (Marcinkowski et Wilgaux 2004). Dans 

la mythologie grecque, ces artefacts célèbrent en particulier Héphaïstos, dieu magicien qui 

sõillustre par ses automates et servantes faites dõor dont lõapparition traduit la sup®riorit® de 

la création artisanale sur la nature (Marcinkowski et Wilgaux 2004). Le Golem10, humanoïde 

dõargile de la mythologie juive, constitue un autre exemple de mythe qui a traversé le temps 

et a marqu® diff®rentes cultures. Il existe aussi une riche tradition de fabrication dõautomates 

au sein des civilisations, du pigeon volant de Archytas de Tarente, 400 ans av. J.-C., au 

premier androïde de Léonard de Vinci au XVIème siècle (Mavridis 2015). Au cours du XIX e 

si¯cle, lõutopie de lõautomatisation prend une nouvelle dimension avec lõ¯re industrielle. Entre 

                                                 

10 Dans le mythe talmudique du Golem, le Golem est créé par un rabbin afin de défendre sa communauté 
contre les pogroms. Son créateur a inscrit sur son front le mot emet (v®rit® en h®breu). Lõeffacement de la 
première lettre (met, mort en hébreu) renvoie le Golem à la terre glaise. 
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r°ve dõ®mancipation des travailleurs et logique de profit, les automates sont pensés comme 

un moyen de substitution du travail humain (Jarrige 2017). Cõest au d®but du XXe que le 

robot fait son apparition dans la pièce acerbe du dramaturge tchèque C. Capek : « R. U. R. 

(Rossum's Universal Robots) » (Capek 1921). Publiée en 1921, cette pièce de théâtre de 

science-fiction décrit la révolte contre les hommes de robots esclaves fabriqués pour 

affranchir les humains du travail (Figure 3). Robot est la traduction du mot tchèque robota qui 

signifie « le travail de corvée » et renvoie à la pénibilité du travail. Une autre signification de 

son étymologie est celle du travail comme un rapport social de domination : le travail dû par 

le paysan à un seigneur. Le radical slave est aussi celui de lõesclave en russe. Son étymologie 

renvoie donc à la fois à la pénibilité du travail et à la servitude, la domination. Travailler à la 

place des humains est bien ce qui différencie le robot de ses ancêtres les automates et autres 

cr®atures artificielles de la mythologie. Dõailleurs, le robot prend une apparence humaine dans 

la pi¯ce de C. Capek et cet anthropomorphisme continue jusquõ¨ aujourdõhui ¨ caract®riser 

un certain nombre de robots entretenant ainsi lõimaginaire de substitution à lõhomme. 

Lõïuvre du dramaturge tch¯que sõinscrit toutefois dans lõh®ritage du mythe du Golem, de la 

créature se retournant contre son créateur, lõhomme. Port® par la modernisation dõapr¯s-

guerre, I. Asimov fera définitivement entrer le robot dans lõimaginaire collectif ¨ travers le 

cycle des robots, un ensemble de romans de science-fiction publiés entre 1956 et 1986. 

Lõ®crivain d®crit une soci®t® lib®r®e du travail p®nible o½ les robots soulagent les hommes 

des tâches fastidieuses (Asimov 1950). Si lõïuvre de lõ®crivain russe perp®tue lõid®e dõune 

libération des tâches pénibles, elle représente cependant une rupture : le robot est au service 

de lõhomme, nulle r®bellion, mais bien une utopie de la fin du travail. Lõ®diction des lois de 

la robotique11 garantit la coh®rence de cette utopie et pose les bases dõune relation entre 

lõhomme et le robot dont le droit12 restera un élément central dans la culture occidentale 

(Nevejans 2015). Avant dõ°tre un artefact industriel, le robot est donc un imaginaire qui sõest 

construit autour de deux univers symboliques. Le premier est celui de C. Capek, il renvoie à 

la peur dõun monde domin® par des robots qui se r®voltent contre leurs cr®ateurs, un grand 

remplacement automatique (Casilli 2019) structurant encore aujourdõhui notre imaginaire collectif 

et perp®tuant le mythe du Golem, o½ lõhomme perd le contr¹le de sa cr®ature (Nevejans 

2020). La seconde dimension de cet imaginaire est h®rit®e de lõïuvre dõI. Asimov et invoque 

une soci®t® lib®r®e du travail, un robot au service de lõhumain. Les ïuvres science-

fictionnelles de C. Capek et dõI. Asimov fondent un imaginaire de la robotique et initient 

                                                 

11 Les trois lois dõAsimov ou lois de la robotique sont cit®es pour la premi¯re fois dans la nouvelle Runaround 
de lõ®crivain russe (Asimov 1950) : « loi numéro 1 : un robot ne peut porter atteinte à un être humain ni, restant passif, 
permettre qu'un être humain soit exposé au danger ; loi numéro 2 : un robot doit obéir aux ordres que lui donne un être humain, 
sauf si de tels ordres entrent en conflit avec la première loi ; loi numéro 3 : un robot doit protéger son existence tant que cette 
protection n'entre pas en conflit avec la première ou la deuxième loi. » (Heudin 2019). 

12 « Asimov considère que ses Lois constituent un code moral contraignant encadrant fermement le robot pour 
lui interdire toute atteinte ¨ la s®curit® de lõhumain. Il est ¨ rapprocher des principes ®thiques en cours 
dõ®laboration en Europe pour rendre le robot et lõintelligence artificielle s¾rs et acceptables pour lõhumain. » 
(Nevejans 2020, 16) 
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ainsi une tradition littéraire et artistique (notamment cinématographique) particulièrement 

prolifique au cours de la seconde moitié du XXe siècle (Trentesaux et Rault 2020). Cette 

dualité vis-à-vis du robot ð menace vs libération - marquera les ïuvres de science-fiction de 

la seconde moitié du XXe siècle : Star Wars et Terminator fournissent respectivement des 

exemples du bon robot et du méchant robot (Hockstein et al. 2007). 

 

Figure 2 : Extrait de la bande dessinée « R.U.R - Le soul¯vement des robots è adapt®e de l'ïuvre de C. Capek par 
K. Cupova en 2022 (source : Glénat / Cupova & Capek) 

 Lõarriv®e du robot dans les industries 

Le robot devient une réalité industrielle en 1961, date de son installation sur une 

chaîne de production de General Motors à Trenton dans le New Jersey (Wallén 2008). 

Unimate, considéré comme le premier robot industriel, effectue des tâches de manutention et 

de soudure sur une chaîne de moulage sous pression. À partir de la fin des années 1970, les 

robots vont connaître un déploiement important dans de nombreuses chaînes de production 

industrielles. En France, si seulement quelques centaines sont en activité en 1974, les robots 

se comptent en milliers en 1989 (Coriat 1990, 13). Ce d®veloppement est dõautant plus 

appuyé que la production manufacturière offre un milieu contrôlé et structuré autour des 
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robots et les tâches y sont souvent répétitives (peinture, soudure, transport, assemblage, etc.). 

Lõal®a est ainsi restreint aux pannes et les robots nõont pas besoin de sõadapter ¨ un 

environnement changeant (Laumond 2013b). Poussée par la progression de la puissance de 

calcul des ordinateurs, la robotique se r®sume jusquõalors ¨ articuler la mécanique à 

lõinformatique pour concevoir des machines ç mécatroniques » commandées numériquement 

(Laumond 2013b). ë la fin des ann®es 1960, la robotique sõint®resse ¨ la conception de robots 

autonomes, cõest-à-dire capables de sõadapter ¨ un environnement changeant. Il est 

int®ressant de noter que cõest lõutopie dõune communaut® de roboticiens qui motive dans un 

premier temps ces recherches plus quõune demande ®manant du secteur industriel (Laumond 

2013b). Lõimaginaire utopiste des robots impr¯gne encore cette discipline nouvelle quõest la 

robotique. Deux grands courants structurent cette recherche sur les robots autonomes. Le 

premier, appelé « phénoménologie robotique » par J.-P. Laumond13, repose sur des modèles 

et mobilise la boucle « perception-décision-action ». Cette école de la robotique industrielle 

sõoppose ¨ lõ®cole comportementaliste qui r®fute une vision par mod¯les et sõinspire du vivant 

pour concevoir le comportement des robots. Dès les années 1980, la robotique se structure 

autour de plusieurs instances nationales et internationales qui opèrent un rapprochement 

entre recherche et planisme industriel (Saraceno 2020). En 1982, ¨ lõoccasion du sommet de 

Versailles réunissant les pays membres du G7, un programme international de coopération 

scientifique est créé entre les puissances industrielles (Cooper et al. 1991). En 1984, lõInstitute 

of Electrical and Electronics Engineers (IEEE) voit le jour, suivi de la International Foundation on 

Robotics Research (IFRR) et de lõInternational Federation of Robotics (IFR) respectivement en 1986 

et 1987. Soutenue par les États, la robotique connaît un développement important et dans 

un monde marqué par la compétition internationale, les robots deviennent une condition de 

la puissance économique. Après les robots industriels (Wallén 2008), il existe aujourdõhui une 

grande diversit® de robots dans des secteurs aussi vari®s que la chirurgie, lõ®ducation, 

lõagriculture ou encore les relations humaines et affectives (Duffy 2003). Les promesses 

science-fictionnelles dõhier deviennent aujourdõhui, en partie, des réalités. Les derniers robots 

sont capables dõex®cuter des t©ches complexes et intensives en comp®tences telles que la 

traduction, la reconnaissance dõimages, le langage ou encore lõembl®matique victoire au jeu 

de go de lõintelligence artificielle (IA) AlphaGo contre le champion du monde (Askenazy et 

Bach 2019). Apr¯s sõ°tre cantonn®s aux milieux contr¹l®s des usines manufacturi¯res, les 

robots sont devenus plus autonomes, pouvant sõadapter ¨ leur environnement et sont 

aujourdõhui capables dõapprendre gr©ce aux algorithmes dõapprentissage automatique (machine 

learning). De fait, les robots ne sont plus réservés aux tâches physiques, mais portent 

maintenant sur des interactions humaines au travail (caisses de supermarché, répondeurs, 

                                                 

13 Jean-Paul Laumond est un roboticien français, titulaire de la Chaire d'innovation technologique Liliane-
Bettencourt, chaire dõenseignement du Coll¯ge de France, de 2011 ¨ 2012. Sa le­on inaugurale a donn® lieu ¨ 
un ouvrage, « La robotique : une r®cidive dõH®phaµstos » (Laumond 2013b), qui retrace la naissance de la robotique, 
ses courants et ses objets de recherche. 



32 
 

etc.), des actes cognitifs complexes (correction orthographique, traduction, algorithmes 

financiers, etc.) et sõ®tendent même au travail managérial au moyen de prescriptions, de 

contrôles et de décisions relatives aux travailleurs (Dujarier 2016). 

Dõapr¯s F. Jarrige, la robotisation des ann®es 1970 peut °tre interpr®t®e comme la 

rencontre entre cet imaginaire de la science-fiction et le r°ve dõautomatisation du capitalisme 

industriel : « La robotique industrielle est tout autant un imaginaire et un ensemble de représentations 

construites quõun syst¯me dõartefacts et de processus industriels. » (Jarrige 2017, 110). La science-fiction 

participe ®galement dõune culture globale de lõinnovation qui a marqu® la robotique et ses 

acteurs par ses utopies technologiques ou politiques : « Dans le domaine de la robotique, les romans 

dõIsaac Asimov sont souvent tr¯s lus et appréciés par les ingénieurs et scientifiques de laboratoires du monde 

entier qui se souviennent souvent des lois de la robotique quand ils construisent un nouveau système 

technique. » (Michaud 2011, 173). Depuis les ann®es 1970, cet imaginaire de la robotique sõest 

introduit dans les discours politiques. Le robot occupe une place centrale dans la rhétorique 

de la r®volution technologique qui sõimpose dans les discours de politique industrielle 

(Saraceno 2020). Il est intimement lié à une logique discursive de rupture, de renouveau du 

progrès technique tout en perpétuant un solutionnisme technologique. Certains auteurs 

comprennent la robotique comme un projet politique chargé de compenser lõabsence 

dõalternative aux crises des sociétés industrielles (Jarrige 2017; Saraceno 2020). Finalement, 

deux histoires du robot co®voluent, celle de lõobjet et celle de son imaginaire collectif. 

 

 

 

Figure 3 : La première adaptation de science-fiction 
est diffusée à la télévision en 1938 par la BBC. Il 
s'agit de la pièce de Karel Capek, Rossum's 
Universal Robots, lõinventeur du mot ç robot » - 
crédit : flickr, domaine public 

 
Figure 4 : En 1961, Unimate, le premier robot, fait son 
apparition sur une chaîne de production de General 
Motors. Ce roboto assemble des pièces métalliques pour 
la construction automobile - crédit : Aeolus Robotics 
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 Remplacement du travailleur ou métamorphose 

du travail ? 

Le robot est donc avant tout défini par son imaginaire, celui de la substitution du 

travail humain. Après plusieurs décennies de déploiement des robots dans différents secteurs, 

quõen est-il vraiment des effets de la robotisation sur le travail humain ? La réponse à cette 

question mériterait des déclinaisons géographiques, sectorielles et technologiques afin de 

cerner la diversité des situations. Sans nous livrer à une telle entreprise, nous souhaitons 

toutefois restituer les grandes tendances dõ®volution du travail qui accompagnent le 

déploiement des robots dans nos économies. Pour cela, il faut intégrer la diversité des sens 

donnés au terme travail, diversité qui façonne différentes postures épistémologiques face à 

cette question (Encadré 2). Dans un premier temps nous verrons que lõimaginaire de 

substitution a grandement participé à la manière dont cette question est abordée par la 

litt®rature scientifique. Le travail est souvent r®duit ¨ lõemploi et la quantification de sa 

disparition accompagne g®n®ralement lõav¯nement dõune nouvelle ®tape dõautomatisation 

(2.1). Dõautres travaux proposent une perspective diff®rente qui ®claire les mutations du 

travail par ses déplacements, ses réorganisations et le changement de son contenu (2.2). 

Enfin, les géographes ont plus récemment exploré les nouvelles spatialités du travail que le 

déploiement des robots dessine.  

Encadré 2 : Le travail ? 

« Le « travail » est une catégorie de pensée et de la pratique dont la signification est 

conventionnelle, historique et politique. Elle est construite et maintenue par lõ£tat, le droit, les 

sciences comme par nos pratiques et rites ordinaires : le « travail » est donc produit par des actes 

performatifs. » (Dujarier 2021, 365). Le travail est donc un concept dont la signification évolue 

dans le temps en fonction des sociétés et des groupes sociaux considérés. Malgré cette diversité 

dõappropriations du terme, M.A. Dujarier identifie trois grandes dimensions du travail - lõactivit®, 

lõouvrage et lõemploi - qui participent de manière individuelle ou combinée aux différentes 

significations sociales du travail. Lõactivit®, si elle peut °tre mat®rielle, spirituelle ou psychique, 

renvoie aux notions dõeffort et de transformation. Lõouvrage ®voque le r®sultat, le fruit dõune 

activit® faite ou ¨ faire (t©che) et la mani¯re dont cette activit® est r®alis®e. Enfin, lõemploi renvoie 

à une activité qui procure un revenu (Dujarier 2021, 79). 

 

 Lõautomatisation : une menace pour lõemploi ? 

Un autre imaginaire associé aux robots est celui du spectre du chômage de masse voir 

de la fin du travail. La question de la substitution du travail humain est devenue un sujet 

r®curent ¨ lõorigine de nombreuses contributions m®diatiques, scientifiques, mais avant tout 

prospectivistes. Dans les ann®es 1950, lõautomatisation des chaînes de production aux États-
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Unis donne lieu à des inquiétudes politiques sur les risques dõun ch¹mage de masse. Si bien 

quõen 1964, le pr®sident Lyndon B. Johnson cr®e une commission dõexperts charg®e de 

r®pondre aux craintes dõune croissance si rapide de la productivit® que lõemploi serait menac® 

(Autor 2015). En 1966, les conclusions de la National Commission on Technology, Automation, and 

Economic Progress déconstruisent les liens entre automatisation et chômage et pointent le rôle 

central de la demande de biens et services. En conséquence, la commission propose 

notamment la mise en place dõun revenu de base - minimum income allowance (Bowen et al. 

1966, 40) - afin de soutenir cette demande et de compenser la baisse de lõemploi. D¯s lors, 

lõautomatisation ne cessera de mettre en d®bat la mise en place dõun revenu universel14. Le 

rapport pr®cise ®galement un point qui sõav¯rera central pour comprendre les effets de 

lõautomatisation sur le travail : « Le fait est que la technologie élimine les emplois, pas le travail » 

(Bowen et al. 1966, 9; traduit de lõanglais par lõauteur). Pourtant, cõest bien lõid®e dõune 

substitution du travail humain qui va sõinstaller dans les débats. En 1997, J. Rifkin annonce 

lõhorizon dõune soci®t® sans travail, cons®quence du d®veloppement des outils num®riques et 

automatiques (Rifkin 1997). Dans La Fin du Travail, lõessayiste prospectiviste d®crit une 

société sans travail, marquée par une croissance sans emplois remettant ainsi en cause une 

organisation sociale fond®e sur le travail. En 2013, une ®tude publi®e par lõuniversit® 

dõOxford annonce que la robotisation pourrait d®truire 47 % des emplois aux États-Unis 

(Frey et Osborne 2013). Cette étude intègre un nouveau modèle en rupture avec la 

polarisation qui prévalait entre dõun c¹t® les m®tiers automatisables, ¨ t©ches r®p®titives et 

peu cognitives et de lõautre les m®tiers intensifs en comp®tences cognitives et peu 

automatisables. Le modèle admet que les IA peuvent désormais effectuer des tâches 

complexes qui jusquõalors nõ®taient pas incluses dans les mod¯les prospectifs. En France, 

suivant la m°me approche, lõInstitut Roland Berger annonce en 2014 que ç 42 % des métiers 

pr®sentent une probabilit® dõautomatisation forte du fait de la num®risation de lõ®conomie. Pour la premi¯re 

fois, les métiers automatisables ne sont pas uniquement les métiers manuels. Des tâches intellectuelles de plus 

en plus nombreuses sont prises en charge par les outils numériques. » (Dujin 2014, 2). Alors que ces 

rapports sont repris par la presse et alimentent le mythe de la substitution (Nora 2015; 

Siméon 2015), plusieurs critiques sont avancées concernant cette approche. La création de 

nouvelles activit®s avec lõautomatisation nõest par exemple pas consid®r®e et les r®sistances 

et négociations des travailleurs face à ces innovations ne sont pas non plus intégrées (Casilli 

2019, p. 40). En 2016, une étude comparative sur 21 pays de lõOCDE sõinscrit en critique de 

lõ®tude de Frey et Osborne (2013) et ramène ce chiffre à 9 %. Contrairement aux deux études 

pr®c®demment cit®es, celle de lõOCDE sõint®resse aux t©ches et non aux professions dans 

leur ensemble, cette dernière reposant sur une hypothèse pouvant mener « à la surestimation 

                                                 

14 D®j¨ dans lõUtopie (1516), Thomas More imagine une organisation sociale fondée sur une telle redistribution. 
Cõest aux £tats-Unis dans les ann®es 1960 que le revenu universel est promu alors que lõautomatisation gagne 
les usines. Aujourdõhui, sur fond dõune nouvelle vague dõautomatisation (IA, robots autonomes, etc.), la 
n®cessit® dõune allocation de base refait surface et transcende les clivages politiques. Pour une r®trospective de 
lõhistoire du revenu universel, voir (Steta 2018). 



35 
 

de lõautomatisation des emplois, puisque les professions dites ¨ haut risque comprennent souvent une part 

substantielle de tâches difficiles à automatiser » (Arntz et al. 2016, l. 5). Lõ®tude pointe ®galement 

lõh®t®rog®n®it® de cette perte dõemplois en fonction des pays, et lõexplique par la diversit® de 

lõorganisation spatiale du travail, le passif des investissements dans lõautomatisation ou encore 

les ®carts entre les niveaux dõ®ducation des travailleurs. En 2019, dans un nouveau rapport, 

lõOCDE annonce que 16,4 % des emplois pourraient disparaître en France dans les deux 

prochaines décennies (OECD 2019) contre 9 % dans son rapport de 2016. Régulièrement, 

une nouvelle étude prospective vient contribuer à ce grand bal des chiffres sur le 

remplacement des emplois par lõautomatisation. Une telle volatilit® des valeurs annonc®es 

traduit lõincompl®tude des approches quantitatives et la complexit® dõanticipation des 

réagencements productifs et sociaux spécifiques à chaque secteur : « lõexercice dõanticipation des 

impacts sur le travail ou lõemploi est hautement sp®culatif tant lõincertitude r¯gne sur lõ®volution de la 

technologie elle-même, son usage social ou industriel et les mécanismes indirects qui accompagnent chaque 

irruption dõune telle technologie. » (Askenazy et Bach 2019, 34). 

Après plusieurs décennies de déploiement des robots, dõabord dans le secteur 

industriel (Wallén 2008), puis dans les services (Lu et al. 2020), les dynamiques de lõemploi 

révèlent une tout autre réalité que le remplacement tant prédit. A. Casilli confronte les 

indicateurs dõautomatisation aux taux de ch¹mage dans diff®rents pays du G20 pour lõann®e 

2016 (Casilli 2019, 42). Si lõon r®it¯re lõexercice avec les donn®es de 2019 (Banque Mondiale 

2020; IFR 2020), le constat reste le même : les pays affichant les plus hauts taux 

dõautomatisation (nombre de robots pour 10 000 salariés) affichent des taux de chômage 

parmi les plus bas du G20. Certains font même des robots une condition de la croissance 

®conomique compte tenu des gains de productivit® du travail quõils permettent (le Roux 

2017). En tout cas, lõemploi r®siste au robot et se reconfigure. Le secteur bancaire offre un 

cas dõ®tude embl®matique du maintien et m°me de la croissance de lõemploi suite au 

d®ploiement dõautomates. Lõarriv®e des distributeurs automatiques de billets devait faire 

diminuer le nombre dõemplois occup®s par les guichetiers. Mais si le nombre de guichetiers 

par agence a effectivement diminu®, le nombre dõagences a, quant ¨ lui, augment® (Bessen 

2015). La r®duction des co¾ts dõexploitation permise par ces automates a favoris® 

lõaugmentation de nombre dõagences et donc du nombre dõemplois. Ensuite, les distributeurs 

automatiques ont permis de déplacer le travail des guichetiers. La manipulation de liquidité a 

ainsi fortement diminué au profit de tâches de conseil et de vente à forte dimension 

relationnelle (Bessen 2015). Dõapr¯s D. H. Autor (2015), plusieurs éléments peuvent 

expliquer les dynamiques de lõemploi accompagnant lõautomatisation. En premier lieu, la 

capacité des salariés à exécuter des tâches complémentaires aux tâches automatisées est 

d®terminante. Pour reprendre lõexemple pr®cédent, si un employé de banque est compétent 

pour compter, g®rer et distribuer des liquidit®s, mais ne lõest pas dans ses relations avec les 

clients, alors son emploi est effectivement menac®. Ensuite, lõ®lasticit® de la demande varie 

grandement dõun bien/service ¨ lõautre. Au cours du XXe siècle, les forts gains de productivité 
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du travail réalisés dans le secteur agricole se sont traduits par une baisse importante de la part 

du revenu des m®nages consacr®e ¨ lõalimentation. A contrario, dans le domaine de la santé, 

le d®ploiement de nouvelles technologies sõest accompagn® dõune part plus importante du 

revenu consacré aux soins médicaux (Autor 2015). De plus, le revenu excédentaire résultant 

des gains de productivit® permis par lõautomatisation peut °tre allou® ailleurs : « Lorsque les 

voitures particulières ont supplanté les voyages équestres et la myriade d'occupations qui les soutenaient dans 

les années 1920, les industries des motels et de la restauration rapide ont vu le jour pour servir le "public 

automobiliste" (Jackson 1993). » (Autor 2015, 7; traduit par lõauteur). Ces différents éléments 

®taient d®j¨ au cïur du propos dõA. Sauvy en 1980. Pour lõ®conomiste et d®mographe, 

lõautomatisation d®truit bien des emplois, la machine remplace par exemple le geste moteur 

dõun ouvrier non qualifi® et fait ainsi disparaître son emploi (Sauvy 1980). Pour autant, des 

emplois directs sont cr®®s notamment pour la conception, la fabrication et lõentretien des 

machines. Mais surtout, un « déversement » participe à la cr®ation dõemplois indirects, dans 

dõautres secteurs, gr©ce ¨ la diminution des prix ou/et ¨ lõaugmentation des salaires et des 

investissements productifs. En r®sum®, les effets de lõautomatisation sur lõemploi d®pendent 

des échelles spatiales et temporelles considérées : si une destruction de certains emplois 

sõop¯re, ¨ lõ®chelle macro-économique lõemploi se maintient sur le temps long. Ces 

déplacements sont autant géographiques que sectoriels et se réalisent sur un temps long, 

souvent au détriment des emplois les moins qualifiés : « On ne transforme pas du jour au lendemain 

un sidérurgiste lorrain en un informaticien dans la Silicon Valley » (Vatin 1987, 208). Ces différents 

®l®ments discr®ditent les annonces dõun ch¹mage de masse, ç mythologie tenace de la littérature 

technologique » (Coriat 1990, 197). Pour autant, cõest cette vision qui domine jusquõalors et 

alimente lõinstitutionnalisation et les r®flexions sur lõentr®e du robot dans le droit occidental 

(Nevejans 2016, 13). De plus, ces diff®rentes approches sõint®ressent pour lõessentiel ¨ 

lõemploi, au sens macro-social où il désigne un « agrégat statistique » (Vatin 2014, 89). Mais 

qu'en est-il du travail entendu comme une activité à vocation productive intermédiée par le 

technique et constituant un pan de la relation entre lõhomme et la nature, mais également des 

relations entre les hommes. 

 Persistance et mutations du travail 

Certains auteurs invitent à dépasser les approches en termes dõemploi pour étudier 

les changements dans le contenu du travail et son organisation (Flichy 2017, 9). Car, comme 

pr®cise F. Vatin, lõautomatisation constitue plus un ç idéal de production sans homme è, quõun r®el 

remplacement du travail humain, car « lõhomme r®appara´t toujours quelque part » (Vatin 2008, 

162163). Quelles sont donc les grandes mutations du travail qui accompagnent le 

d®ploiement des technologies de lõautomatisation ? 

Pour B. Coriat (1990), le d®ploiement des technologies de lõautomatisation ¨ la fin 

des années 1970 a été réalisé dans un contexte marqué par deux grandes transformations. En 

premier lieu, ces ®volutions technologiques ont ®t® pr®c®d®es dõune profonde transformation 
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de lõorganisation du travail. Les principes tayloriens qui jusquõalors fondaient cette 

organisation ð « spécialisation des fonctions, parcellisation des tâches et mesure des temps et des 

mouvements » (Coriat 1990, 17) ð sont peu à peu abandonnés face aux différentes expressions 

de la résistance ouvrière15 face à un travail « en miette », répétitif et vidé de son sens 

(Friedmann 1964). Face à cette « crise de gouvernabilité » de la classe ouvrière (Chamayou 2018), 

de nouvelles pratiques se mettent alors en place afin de rendre lõorganisation du travail plus 

flexible. Ensuite, la période fordiste marquée par une croissance basée sur une production 

de produits standardisés laisse place à une croissance plus lente basée sur des productions 

diff®renci®es et une concurrence par la qualit®. Ce contexte de flexibilit® dans lõorganisation 

de la production et du travail sõav¯re favorable au d®ploiement des technologies de 

lõautomatisation (®lectronique, informatique, t®l®communication et robotique) (Coriat 1990). 

Car si lõautomatisation nõa pas fait disparaître le travail, elle nécessite une flexibilité 

organisationnelle qui participe de nouvelles modalités de la division du travail. Le travail 

direct - entendu comme une activité manuelle conduite avec des outils et visant à transformer 

la matière - recule fortement notamment lorsquõil est parcellaire et répétitif bien que certaines 

tâches répétitives perdurent faute dõautomatisation. Il se maintient ®galement ¨ travers des 

op®rations de manutention, dõalimentation des machines ou encore de remplacement de 

certains composants sur ces dernières (Coriat 1990). Si le travail direct se dissipe, le travail 

dit « indirect è progresse. La programmation des machines, leur r®glage, lõentretien, la 

réalisation de diagnostics et les réparations accompagnent la complexification des 

technologies et lõint®gration de plus en plus importante des diff®rentes lignes de production. 

Ces d®placements sõaccompagnent dõune ç abstraction du travail » : « plutôt que de maniements 

concrets dõoutils bas®s sur des modes op®ratoires r®pertori®s et d®finissables, il sõagit d®sormais dõune capacit® 

de lecture, dõinterpr®tation et de d®cision ¨ partir de donn®es formalis®es livr®es par des appareils. » (Coriat 

1990, 202). Cette abstraction du travail est particulièrement marquée dans les industries dites 

de flux, hautement automatisées (ex. : industrie pétrochimique), où la gestion des aléas 

devient la raison principale de lõintervention humaine : « En somme, lõarr°t de la cha´ne classique 

immobilise surtout les hommes, alors que lõarr°t de la ligne int®gr®e en mobilise. » (Naville 1963, 163). Les 

t©ches d®termin®es qui ®taient au cïur du taylorisme font d®sormais place ¨ une gestion des 

imprévus qui constitue la fonction principale des « contrôleurs de flux », nouvelle figure du 

travailleur de lõindustrie hautement automatis®e (Vatin 1987). Ce recul du geste moteur au 

profit dõun r¹le de surveillance et de contr¹le est une des principales cons®quences sur le 

travail des transformations industrielles de la seconde moitié du XXe siècle : « Le travail 

humain nõest plus pens® ici comme imitant celui de la machine, puisquõil sõagit pr®cis®ment dõintervenir aux 

limites de la capacité de celle-ci, quand elle sort des bornes du prévu. » (Vatin 2008, 134). Ce contrôle 

de la fluidit® change ®galement lõergonomie du travail et donne tout son sens au digital labor, 

qui peut ici être littéralement compris comme « le travail du doigt » sur des dispositifs 

                                                 

15 Turn-over, absentéisme, ralentissements volontaires des chaînes de production, sabotage, etc. (Chamayou 
2018, chap. 1) 
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num®riques de suivi et contr¹le (®cran, tablette, smartphone, etc.). Lõautomatisation 

sõaccompagne ®galement dõeffets de reclassement des travailleurs en fonction de leur niveau 

de qualification et de leur position préalable dans la chaîne de production. Ce reclassement 

peut aller de lõ®viction totale de lõentreprise pour certaines cat®gories dõouvriers sp®cialis®s ¨ 

la valorisation de nouvelles catégories de travailleurs telles que les ouvriers-opérateurs de 

conduite de systèmes automatisés (Coriat 1983, 98; Coriat 1990, 208). 

Plus r®cemment, lõautomatisation a ®galement pris dõautres formes, d®sincarn®es et 

sans action directe sur le monde physique. Cõest notamment le cas des intelligences 

artificielles (IA), des robots informatiques comme les robots traders dans le secteur de la 

finance ou encore du guidage vocal des manutentionnaires dans la logistique. Les 

déplacements du travail prennent alors des formes inédites que le concept de digital labor tente 

en partie de retranscrire (Scholz 2013). Par exemple, certains robots immatériels participent 

à la prescription et au contrôle du travail. Dans les entrepôts de logistique étudiés par D. 

Gaborieau (2012; 2017), ce sont bien les travailleurs et la force de leurs bras qui soulèvent et 

transportent les colis. Mais leur travail est contrôlé par des robots qui prescrivent, mesurent 

et évaluent le travail humain à travers un dispositif de guidage vocal. Le travail est 

individualisé par une interaction monopolisée par le robot aux dépens des interactions et 

logiques collectives. Par ailleurs, pour quõune IA puisse, par exemple, reconnaître un chien 

sur une photo, il a pr®alablement fallu annoter des millions dõimages contenant des chiens. 

Dans le cas des IA, un travail humain pour les « entraîner », les faire fonctionner et les 

contrôler est nécessaire (Tubaro et al. 2020). Tubaro et al. (2020) montrent en quoi ce travail 

ne reste pas cantonné à un stade de développement avant la maturité de la technologie, mais 

constitue bien une composante structurelle de la production par des IA. Ce travail est 

généralement effectué par crowdsourcing - litt®ralement lõexternalisation par la foule (Burger-

Helmchen et Pénin 2011) ð via des plateformes de micro-travail telles que Amazon 

Mechanical Turk (Irani 2015; Gnisa 2022). Le capitalisme des plateformes renoue ainsi avec 

le tâcheronnage, principe de rémunération à la tâche qui a structuré la proto-industrie des 

XVIII e et XIX e siècles (Woodcock et Graham 2020; Perrin 2021). Cette t©che dõidentification 

nécessaire au fonctionnement des IA nécessite un travail colossal qui est le plus souvent peu 

rémunéré (Berg et al. 2019) et délocalisé dans des pays à bas coût salarial, donnant lieu à des 

« fermes à clic » (Casilli 2019). Dõautres fois, ce travail de tâcheronnage est dissimulé : le 

travailleur nõa conscience ni de sa participation ¨ un processus de production ni de sa 

contribution à la création de valeur. Cette dissimulation du travail accompagnant 

lõautomatisation a notamment été mise en lumière par le concept de « travail du consommateur ». 

Dans la grande distribution, la mise au travail des consommateurs par les caisses 

automatiques en constitue un exemple prégnant (Dujarier 2008). Étroitement lié aux outils 

num®riques et robotiques, ce travail du consommateur participe dõune r®duction des co¾ts 

salariaux par lõav¯nement du ç consommateur-travailleur », ressource abondante et extérieure aux 

conventions sociales et juridiques sur le travail (Dujarier 2008).  
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De nouvelles t©ches, de nouvelles m®diations et de nouvelles fronti¯res de lõacte 

productif caractérisent donc les formes de travail ¨ lõ¯re de lõautomatisation. Au regard de ces 

travaux, la substitution du travail humain par les robots apparaît donc sous un autre jour, 

plus proche dõun imaginaire sans cesse remobilis® que dõune r®alit® observ®e ou mesur®e. 

Cette rhétorique du « grand remplacement automatique » contribue ¨ alimenter la promesse dõune 

disruption sans précédent et à entretenir le mythe de la technologie salvatrice (Bihouix 2017), 

en nous rappelant bien que « cette fois cõest diff®rent », rhétorique constante du progrès technique 

(Autor 2015). Pour comprendre la persistance de la rhétorique de la substitution, il faut saisir 

en quoi les discours sur les robots et lõautomatisation sont intimement imbriqu®s dans des 

projets politiques. Le cas japonais est assez révélateur de la centralité du robot dans un projet 

politique dõensemble. Le plan ç Innovation 2025 » lancé en 2017 par S. Abe est conçu comme 

un plan de transformation global de la société nipponne, au-delà des seules dimensions 

économiques (Robertson 2017). La robotique y est présentée comme un moyen de faire face 

à une population vieillissante et au déclin d®mographique sans avoir recours ¨ lõimmigration, 

véritable « menace è pour lõidentit® nippone (Robertson 2017). Le recours à cette promesse 

disruptive est également un moyen pour des start-up et cabinets de conseil de créer une 

demande et dõattirer des ressources financières, institutionnelles et symboliques (Joly 2015; 

Askenazy et Bach 2019). Mais surtout, ce mythe de la substitution participe à évacuer les 

dimensions sociales du travail et concourt à entretenir un rapport de force en défaveur de 

travailleurs sous la menace de leur remplacement par des robots : « lõautomation est le b©ton qui 

discipline la force de travail. Et, à la limite, la carotte qui attire les investisseurs. » (Casilli 2019, 60). 

 Déplacement des espaces géographiques du travail 

Lõautomatisation brouille donc les frontières du travail et crée des passerelles entre le 

travail et le hors travail (Casilli 2019). Comme nous venons de le voir, pour comprendre ces 

transformations du travail il faut parfois se situer « en dehors des lieux classiques de la production » 

(Cardon et Casilli, 2015, p. 12). Ceci est particuli¯rement vrai lorsque lõon sõint®resse aux 

espaces géographiques de la production bien que les géographes se soient assez peu saisis de 

la question de lõautomatisation et des mutations du travail associées (Bissell et Del Casino 

2017). Pourtant, lõautomatisation peut transformer lõorganisation spatiale du travail. 

La r®volution industrielle a transform® les lieux de travail au moyen dõune 

concentration des travailleurs et dõune s®paration entre lõespace domestique et le lieu de 

travail. Bien quõexistante pr®alablement, la s®paration physique entre lõunit® de 

consommation et lõunit® de production a en effet pris une tout autre ampleur avec le factory 

system16 au cours de la révolution industrielle (Mokyr 2001). En cons®quence, lõorganisation 

                                                 

16 Le « factory system » désigne un mode de production industrielle o½ les travailleurs sont regroup®s au sein dõune 
m°me unit® de production de grande dimension, souvent sous la direction dõun m°me employeur (Mokyr 2001). 
Ce mode de production sõoppose souvent ¨ la production domestique o½ les travailleurs travaillent chez eux. 
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collective des travailleurs a suivi cette nouvelle g®ographie des lieux de travail. Jusquõalors 

dominants, les syndicats de métier regroupant des professionnels exerçant la même 

profession vont reculer alors que les syndicats de branche vont sõaffirmer en regroupant des 

travailleurs partageant le même employeur (Johnston 2020). Plus récemment, le syndicalisme 

local va émerger comme réponse à un éclatement des lieux de travail caractéristique du 

d®veloppement des services. Les formes de lõorganisation collective et syndicale du travail 

®voluent donc ®troitement avec lõorganisation spatiale du travail. Le travail de B. Ellem (2016) 

fournit un cas dõ®tude tr¯s illustratif des liens entre les reconfigurations spatiales de lõaction 

collective et lõautomatisation dõune production ¨ travers lõautomatisation de la conduite des 

trains dõune compagnie mini¯re australienne. Dans les ann®es 1960, la construction des villes 

minières a permis aux entreprises de gérer cette rigidité spatiale de la production minière et 

de fixer17 les travailleurs. Rapidement, ces villes sont aussi devenues des lieux de vie sociale, 

politique et syndicale. Face au pouvoir grandissant du syndicalisme local, les entreprises ont 

dès les années 1980 mis en place différentes stratégies, dont le recours à une main-dõïuvre 

« volante » - fly-in-fly-out (FIFO) ð localisée dans des camps en dehors de ces villes 

minières : « Le contrôle patronal du lieu de travail couplé au FIFO a donc modifié la géographie du travail, 

les communautés minières et les structures de la vie familiale - en bref, à la fois la production et la reproduction. 

Le contr¹le de l'espace ®tait au cïur de ce remodelage de l'emploi local et des relations sociales. » (Ibid., p. 8, 

traduction par l'auteur). Dans les années 2010, le syndicalisme opère un rapprochement entre 

les travailleurs de la ville minière et les travailleurs FIFO. Parall¯lement, lõentreprise organise 

lõautomatisation de la conduite des trains qui sõinscrit dans cette volont® de contr¹ler ¨ la fois 

lõespace et le travail. Le travail des conducteurs est ainsi transform® et d®plac® de la cabine 

des locomotives (production) et de la ville minière (reproduction) vers un centre de contrôle 

situé dans une aire métropolitaine. Ce contributeur de la labor geography démontre ainsi 

comment lõautomatisation permet au capital dõaffirmer son contr¹le sur les lieux de travail 

alors même que le secteur minier est souvent caractérisé par lõimmobilit® de sa production et 

de fait lõabsence dõune capacit® de d®localisation (Ellem 2016). Alors que les expériences et 

les relations sociales de travail sõinscrivent dans des espaces g®ographiques donn®s (Massey 

1995), lõautomatisation vient ici d®faire et recomposer ces relations. 

Si lõautomatisation peut supprimer des emplois, des effets de ç déversement » expliquent 

le maintien de lõemploi ¨ lõ®chelle macro-®conomique. Lõautomatisation des industries ¨ partir 

de la fin des ann®es 1970 a consist® en la mise en place dõune nouvelle division du travail 

marqu®e par un recul du travail direct, lõexpansion dõun travail indirect notamment de 

contrôle et de surveillance, une abstraction du travail et un reclassement des travailleurs. 

                                                 

Pour T. M. Geraghty, le factory system comprend dõautres dimensions : « L'investissement dans les machines, la mise 
en ïuvre d'innovations organisationnelles telles que la supervision directe des processus, les règles d'atelier et de nouveaux types de 
systèmes de rémunération, et l'adoption de mesures visant à améliorer le contrôle de la qualité. » (Geraghty 2007, 1330; traduit 
par lõauteur). 

17 Renvoie au concept de capital fix de D. Harvey (Harvey et al. 2010). 
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Lõautomatisation participe ®galement dõune invisibilisation de certaines formes de travail 

particulièrement marquée dans le cas des robots désincarnés tels que les robots 

informatiques. Enfin, lõautomatisation redessine les frontières des espaces géographiques de 

lõorganisation du travail. Ces profondes mutations du travail, si elles sõinscrivent en faux avec 

le mythe de la substitution, cohabitent avec cet imaginaire qui perdure, structure nos 

représentations collectives et sõimmisce dans certaines strat®gies politiques et ®conomiques. 

Bien que lõautomatisation ait aujourdõhui p®n®tr® des pans entiers de nos activit®s, 

lõagriculture est longtemps restée en marge de ces évolutions, une trajectoire qui rappelle les 

singularités du secteur et appelle à en préciser les étapes. 

 Le robot en agriculture : de lõąge dõor de la 

robotique agricole à lõ©ge de la promesse 

technoscientifique 

Après la Seconde Guerre mondiale, la motorisation et la m®canisation de lõagriculture 

jouent une fonction centrale dans la profonde transformation du secteur (Mazoyer et 

Roudart 2002). Le machinisme, avec le recours aux énergies fossiles, aux engrais de synthèse, 

aux produits phytosanitaires de synthèse et à de nouveaux régimes de sélection génétique, 

participe à une croissance à la fois de la production agricole et de la productivité du travail, 

et ce dans des proportions sans précédent historique (Charroin et al. 2012). Bien que des 

prototypes de tracteurs autonomes ð cõest-à-dire sans conducteur ð soient conçus dès les 

années 1950 (Yaghoubi et al. 2013), les robots sont absents de cette « modernisation » de 

lõagriculture. Lõagriculture du d®but des ann®es 1950 puise encore lõessentiel de son ®nergie 

dans la force de traction animale et beaucoup de tâches restent manuelles (Byé 1979). Alors 

que la robotisation des chaînes de production industrielles se développe fortement dans les 

décennies suivant la Seconde Guerre mondiale, lõagriculture nõest pas concern®e et conna´t 

pour sa part une transformation marquée par la motomécanisation du travail. Nous nous 

attacherons ¨ pr®ciser pourquoi la robotisation de lõagriculture suit une tout autre temporalité 

ainsi que des modalit®s de d®ploiement et dõusage bien diff®rentes des autres secteurs. 

 Les années 1980 : naissance tardive de la robotique agricole 

Comme précédemment détaillé, les années 1980 sont marquées par la structuration 

de la robotique autour de plusieurs instances internationales, par la création des premières 

soci®t®s savantes et f®d®rations professionnelles et par la mise ¨ lõagenda des politiques 

publiques (Laumond 2013a). Alors que lõagriculture reste ¨ lõ®cart dõune robotisation qui 

touche de plus en plus de secteurs économiques, une orientation politique va jouer un rôle 

d®terminant pour lõintensification des recherches et exp®rimentations sur la robotique 

agricole. ë lõoccasion du sommet du G7 organis® ¨ Versailles en 1982, un programme de 
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coopération internationale pour la recherche en robotique est mis en place (le « International 

Advanced Robotics Programme ») (Cooper et al. 1991, 557). Sous lõautorit® de la France et du 

Japon, ce programme vise en particulier ¨ d®velopper des robots capables dõaffranchir 

lõhomme des activit®s difficiles et dangereuses dans des environnements complexes (Cooper 

et al. 1991). Plusieurs secteurs sont ciblés tels que la production nucléaire, la recherche 

militaire, lõa®rospatial ou encore lõagriculture. Il en d®coule dõimportants financements et 

programmes de recherche. En France, cõest le Cemagref18 qui portera les programmes de 

recherche sur la robotique agricole. Suite au sommet de Versailles, la robotique agricole 

apparaît comme un secteur de recherche à part entière, et en 1983, la première conférence 

internationale sur la robotique et les machines intelligentes en agriculture a lieu à Tampa en 

Floride19 (American Society of Agricultural Engineers 1984). Sur le plan technologique, le 

d®veloppement de lõ®lectronique permet lõarriv®e de sous-ensembles automatisés dans le 

machinisme agricole (Rastoin 1989, 123). ë lõ®poque, le d®veloppement de lõ®lectronique 

représente pour certains chercheurs une rupture à même de transformer le machinisme 

agricole conventionnel vers lõagrionique20, forme préliminaire annonçant le développement de 

la robotique agricole (Rastoin 1989). Ces avanc®es de lõ®lectronique, mais aussi de 

lõinformatique, facilitent la conception des systèmes de guidage automatiques, technologies 

indispensables ¨ la conception de robots capables dõ®voluer dans un environnement non 

structuré (Harrell et al. 1985). Enfin, cette inclinaison politique à la robotique agricole trouve 

également un contexte favorable avec la hausse du coût du travail qui marque les années 1970 

et ses chocs pétroliers (Concialdi 2020). Dõailleurs, le d®ploiement de la machine à vendanger 

dans les ann®es 1970 et surtout 1980 sõexplique en partie par la hausse du co¾t de la main-

dõïuvre saisonni¯re et le succ¯s de son d®ploiement encouragera les recherches sur 

lõautomatisation (Roudié 1984). Dans ce contexte, plusieurs laboratoires vont travailler à 

lõ®laboration des premiers robots agricoles au cours de la d®cennie 1980. Cõest la r®colte des 

fruits qui fait lõobjet des premiers projets de recherche en robotique agricole. Compte tenu 

du pic de travail que constitue la récolte dans les systèmes de production arboricoles, son 

automatisation apparaît stratégique. Au Japon, Kawamura et son équipe développent au 

début des ann®es 1980 un robot capable de r®colter des tomates et dõautres fruits (Kawamura 

et al. 1984; Fujiura et al. 1990). Aux États-Unis, une ®quipe de lõUniversit® de Floride teste 

avec succès un robot cueilleur dõoranges (Yaghoubi et al. 2013). En France, cõest lõunit® de 

                                                 

18 Le Centre d'Étude du Machinisme agricole et du Génie Rural des Eaux et Forêts (CEMAGREF) devient 
lõIRSTEA en 2012 avant de fusionner avec lõINRA en 2020 pour former lõINRAE. 

19 International Conference on Robotics and Intelligent Machines in Agriculture (Kawamura et Namikawa 
1989). 

20 « Le concept d'agrionique est né du rapprochement entre les technologies conventionnelles de l'agro-
®quipement et celles de l'®lectronique [é] Le terme "Agrionique" a ®t® cr®®, sous une forme commerciale 
("Agrionics") par une entreprise spécialisée du Middle-West américain, la société Dickey-John, au début des 
années 1970 » (Rastoin 1989, 123). 
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recherche en Génie des équipements agro-forestiers (UR Gemo) du Cemagref qui initie les 

recherches en robotique agricole au début des années 1980 (Deb 2020). En 1987, dans un 

ouvrage consacré aux recherches et innovations agricoles, deux chercheurs du département 

dõ£conomie et de sociologie rurale (ESR) de lõINRA21 précisent les enjeux qui justifient alors 

les travaux de robotique du Cemagref : « Outre l'électronique, la grande voie d'innovation dans le 

machinisme agricole c'est bien sûr la robotisation. Les chercheurs du machinisme agricole estiment qu'elle 

répond à une forte demande sociale potentielle de la part des agriculteurs, notamment pour la cueillette des 

fruits et la traite. "S'il n'y a pas de robot cueilleur, il n'y aura plus de fruits en France" (à cause du coût de 

la main-dõïuvre). » (Bonny et Dauce 1987, 6). Dès 1985 le programme Magali donne naissance 

au premier robot cueilleur de pommes (Figure 5) (Cemagref Montpellier (UR Gemo) et 

Institut International de Robotique et dõIntelligence Artificielle Marseille 1986). Peu après, le 

projet Citrus cherchera ¨ ®laborer un robot cueilleur dõagrumes (Juste et Sevila 1991). 

Bacchius pour les vendanges, Asparagus et Safran pour le maraîchage ou encore le robot de 

manutention pour la production sous serre sont autant de projets qui ont fait de la décennie 

1980 celle de « lõąge dõor » de la robotique agricole française (Grenier 2017). Ce 

développement pionnier de la robotique agricole est essentiellement porté par des 

institutions de recherche publiques telles que le Cemagref (Antony, Montpellier et Rennes) 

ou des laboratoires bordelais (LARFRA22 et ENSAM23) (Grenier 2017). Ces laboratoires 

publics construisent alors des partenariats avec le secteur privé. Pour le projet Magali, 

lõindustriel fran­ais Pellenc, sp®cialiste du machinisme agricole, travaille en collaboration avec 

le Cemagref de Montpellier et lõUniversit® de Valence en Espagne (ENT S18). À cette 

p®riode, lõoptimisme est de mise quant au succ¯s des robots agricoles et le registre de la 

promesse - depuis toujours associé aux robots ð est central dans les discours des chercheurs 

en robotique de lõ®poque. Ainsi, ¨ lõoccasion dõun entretien pour le journal Le Monde en 

1987, Jean Lucas, directeur du département de Machinisme agricole du Cemagref 

présage : « Dans trois à cinq ans, ces robots agricoles seront opérationnels, et nous estimons que, trois ans 

plus tard, ils seront au stade de la production en série » 24. Pourtant, aucun des projets français des 

ann®es 1980 en mati¯re de robotique agricole ne passera ¨ lõ®tape industrielle. 

  

                                                 

21 Cr®® en 1946, lõInstitut National de la Recherche Agronomique fusionne en 2020 avec lõIRSTEA pour former 
lõINRAE. 

22 Laboratoire dõAutomatique, de Reconnaissance des Formes et de Robotique agricole. 
23 £cole Nationale Sup®rieure dõArt et M®tier de Bordeaux. 
24 Archives du Journal Le Monde, Robots fermiers - Pour cueillir, traire et couper du bois, publié le 25 février 1987, 
consulté le 13/09/2022 sur lemonde.fr. 
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Figure 5 : Magali le robot cueilleur de pomme développé dans les années 
1980 par le CEMAGREF 

 Des sp®cificit®s de lõactivit® agricole aux difficult®s de sa 

robotisation 

Malgré cette implication de la recherche sur la robotique agricole, la plupart des 

robots développés dans les années 1980 ne seront jamais commercialisés et resteront au stade 

expérimental. Pour comprendre pourquoi cet « ąge dõor è de la robotique agricole ne sõest 

pas traduit par la commercialisation de différents robots, il faut comprendre ce qui démarque 

lõagriculture des secteurs traditionnels de la robotique. La plupart des travaux de robotique 

sõaccordent ¨ dire que lõagriculture - au même titre que les domaines militaire, spatial et minier 

ð dispose dõun environnement « non-structuré »25 (Ceres et al. 1998; Bechar et Vigneault 2016; 

Aravind et al. 2017; Sparrow et Howard 2021). La diversité des plantes, des animaux, des 

milieux biophysiques exploités (sols, topographie, climat et taille des parcelles notamment) 

et des pratiques associ®es, participe ¨ la complexit® dõun espace o½ lõautonomie des robots 

est mise ¨ rude ®preuve. Les variables mobilis®es pour sõy adapter sont par ailleurs 

nombreuses et pas toujours pr®dictibles. Cõest pourquoi le manque de maturit® des 

technologies de géolocalisation, de navigation, des capteurs (notamment les systèmes de 

vision) et les faibles capacités de traitement des systèmes informatiques des années 1980 ont 

constitué autant de verrous technologiques au déploiement des robots agricoles (Grenier 

2017). Malgré cette faible maturité technologique des robots agricoles, deux robots 

                                                 

25 Unstructured dans les travaux cités. 



45 
 

connaissent un déploiement précoce. Les robots de manutention en horticulture et plus 

précisément les robots transporteurs de plantes sous serre rencontrent un succès dès les 

années 1980 (Grenier 1989). Puis au début des années 1990, le robot de traite arrive dans les 

premières exploitations laitières françaises (voir 3.3 ci-dessous). G. Grenier propose deux 

explications à ces exceptions, la première est technologique, la seconde économique (ENT 

S18). Dans les deux cas, la g®olocalisation nõest pas n®cessaire, le robot de manutention se 

déplaçant sur un rail et le robot de traite étant immobile. Dans les deux cas également, les 

robots fonctionnent toute lõannée et non sur une période restreinte correspondant à un pic 

de travail comme leurs prédécesseurs Citrus ou Magali avec la récolte des fruits. Il y a donc 

clairement un int®r°t ®conomique relatif au rapport entre lõinvestissement et le temps de 

fonctionnement de ces robots. ë cette ®poque, la dimension ®conomique de lõadoption des 

robots agricoles est très présente dans les préoccupations des concepteurs de robots. Les 

robots doivent être financièrement accessibles à des exploitations qui restent relativement 

petites et ¨ faible capacit® dõinvestissement. Pour le robot de traite, le co¾t dõune salle de 

traite sert de comparatif : « Le CEMAGREF se fixe comme objectif de ne pas dépasser le coût d'une 

salle de traite à 2 x 8 postes (340 000 F) ce qui correspond à un effectif minimum de 50 à 60 vaches 

laitières. » (Bonny et Dauce 1987, 55). Pour les chercheurs, cette recherche dõun prix accessible 

représente la contrainte la plus difficile à tenir. De plus, ces robots doivent pouvoir résister 

aux conditions spécifiques de la production agricole et à la rusticité de son environnement. 

Les bras des premiers robots trayeurs apparaissent rustiques par rapport ¨ ceux que lõon peut 

trouver dans le secteur industriel, mais J.-B. Montalescot, coordinateur du programme de 

traite robotisée au Cemagref, précise en 1987 que le robot agricole a « l'avantage de pouvoir 

supporter le coup de pied d'une vache » 26. 

Lõautre explication de lõ®chec du d®ploiement des robots r®side dans lõincapacit® ¨ 

intégrer les changements systémiques et socio-®conomiques quõimpliquent ces innovations. 

G. Grenier explique par exemple le manque de considération des besoins par les 

concepteurs (saisonnalité des travaux agricoles, qualité du travail, compatibilité avec les 

autres outils, etc.) (Grenier 2017). Et déjà dans les années 1980, la sociologue et historienne 

F. Bourquelot (EHESS27) questionnait les anticipations optimistes associées aux travaux de 

robotique agricole : 

« L'énoncé de ces perspectives, présentées comme inéluctables dans les publications du 

CEMAGREF, ne prend pas en compte la nécessité, dans nombre de cas, de réadapter les 

plantations ou les bâtiments au robot pour assurer son efficacité, c'est, bien sûr, ce qui s'est 

passé pour l'introduction de la machine à vendanger ! Mais d'autres éléments, impossibles à 

                                                 

26 Archives du Journal Le Monde, Robots fermiers - Pour cueillir, traire et couper du bois, publié le 25 février 1987, 
consulté le 13/09/2022 sur lemonde.fr. 

27 École des hautes études en sciences sociales. 
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mesurer, peuvent aussi freiner ces mutations, par exemple des blocages conjoncturels dans la 

commercialisation, des difficultés de financement ou des hésitations dans la prise de décision des 

agriculteurs. » 

(Bourquelot 1987, 36). 

Enfin, les sp®cificit®s de lõorganisation sociale du travail dans lõagriculture fran­aise 

pourraient tout ¨ fait contribuer ¨ expliquer cet ®chec de la robotique. Dõapr¯s Adam Smith, 

le d®veloppement du machinisme ne saurait sõop®rer sans la mise en place pr®alable dõune 

certaine division du travail : « c'est à la division du travail qu'est originairement due l'invention de toutes 

ces machines propres à abréger et à faciliter le travail » (Smith 1776, p. 19). Or, en agriculture, 

lõorganisation sociale du travail est restée majoritairement familiale et la séparation entre 

travail et capital relativement peu marquée par rapport aux autres secteurs. Du fait du 

caractère familial du travail et de la faible pénétration du salariat28, la division sociale et 

technique du travail est rest®e tr¯s limit®e ¨ lõ®chelle de lõexploitation agricole. Ainsi le faible 

degr® de sp®cialisation et de standardisation des t©ches rend lõint®gration dõun robot plus 

complexe que sur une chaîne de production industrielle. Bien quõaucun entretien ni aucune 

contribution scientifique (à notre connaissance) ne mobilise cette explication, elle mérite 

dõ°tre consid®r®e comme une hypoth¯se ¨ m°me dõorienter les r®flexions actuelles sur la 

robotique agricole en général et le questionnement scientifique de ce travail en particulier.  

 Des échecs au déploiement du robot de traite 

Si les premiers projets de recherche se sont essentiellement intéressés aux robots 

cueilleurs de fruits, la robotisation de la traite a ®galement fait lõobjet de plusieurs programmes 

de recherche dès la fin des années 1970. La trajectoire de cette innovation apparaît singulière 

au regard des nombreuses tentatives de robotique agricole de cette période. La traite a 

toujours constitué une astreinte contraignante pour les hommes et a par conséquent très tôt 

fait lõobjet de tentatives de m®canisation. Les premi¯res traces connues de telles tentatives 

remontent ¨ lõ£gypte antique o½ lõintroduction de pailles de bl® dans les trayons devait 

faciliter lõ®coulement du lait (Marnet 2014). Cependant, il faut attendre le début du XIX e 

siècle, si¯cle dõint®gration du lait dans la sph¯re marchande (Vatin 1996), pour voir émerger 

de multiples essais de mécanisation de la traite (Marnet 2014). Au sortir de la Seconde Guerre 

mondiale, la traite des vaches laitières est encore essentiellement réalisée manuellement 

(Canévet 1979). Plusieurs aménagements successifs sont développés afin de mécaniser la 

traite. Cõest dõabord lõextraction du lait par les trayons qui fait lõobjet dõune m®canisation par 

la mise au point du pot-trayeur (Goulart 2014). Ensuite, cõest le transport du lait qui est 

automatisé grâce aux systèmes nommés « transfert » ou « pipe-lait » et qui permettent la 

                                                 

28 Voir (Tchayanov 1925; Hayami 2002) pour des explications sur la faible part du travail salarial et lõimportance 
de lõorganisation familiale du travail en agriculture. 
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conduite du lait via des canalisations vers un r®cipient collecteur tel quõun tank ¨ lait (Lecoq 

1966). Puis dès les années 1970, le décrochage automatique des gobelets trayeurs et le lavage 

automatique des trayons sont mis au point. Dès lors, pour les chercheurs, le branchement 

des gobelets trayeurs reste la seule tâche à imposer la présence du trayeur (de Koning et 

Rodenburg 2004). Plusieurs équipes de recherche cherchent donc à automatiser le 

branchement et ainsi cr®er une machine ¨ traire qui ne n®cessite plus dõintervention humaine 

directe (de Koning et Rodenburg 2004). Lõenjeu est de d®velopper une technologie capable 

de d®tecter la position exacte des trayons afin quõun bras articul® puisse y brancher les 

gobelets trayeurs. Une nouvelle fois, cõest au Japon que le premier prototype dõun robot 

capable dõex®cuter lõensemble des t©ches de la traite est con­u ¨ la fin des ann®es 1970 

(Grémy et Le Cann 2005). Mais cõest en Europe de lõOuest que la traite robotis®e va faire 

lõobjet de recherches approfondies dans les ann®es 1980 (Sharipov et al. 2021). En 1987, le 

troisi¯me symposium sur lõautomatisation dans la production laiti¯re, Third symposium on 

«Automation in Dairying», se tient à Wageningen aux Pays-Bas et donne lieu à plusieurs 

communications sur lõautomatisation de la traite (Grimm et Rabold 1987; Montalescot, 

1987). Les chercheurs hollandais sont dõailleurs bien investis sur la robotisation de la traite 

(Rossing et al. 1985). En France, deux ®quipes travaillent ¨ la conception dõun robot de traite, 

une au Cemagref autour de Jean Bernard Montalescot et une autre au LARFRA29 à Bordeaux 

dirigée par Pierre Baylou (ENT S18). En 1986, lõ®quipe du Cemagref d®pose une demande 

de brevet30 pour le premier robot de traite français dont le prototype sera présenté au Salon 

international du machinisme agricole (SIMA) en 1989 (Montalescot et al. 2022). Il sera 

ensuite install® sur lõexploitation du lyc®e agricole du Rheu pr¯s de Rennes (Grémy et Le 

Cann 2005). Pour ces chercheurs, le robot de traite apparaît nécessaire compte tenu de la 

contrainte que repr®sente lõastreinte biquotidienne de la traite (Piel-Desruisseaux 1966; 

Bonny et Dauce 1987). Dõautre part, lõargumentaire ®conomique est tr¯s pr®sent, le robot 

constitue une solution à la sous-utilisation relative de la salle de traite : 

« Dans cette dernière [salle de traite] un poste est utilisé pour 8 vaches au maximum 

(pour que la durée de traite n'excède pas 1h30) alors qu'avec le robot où l'animal ira se faire 

traire spontanément, on peut compter un poste pour 30 à 40 animaux : la vache se présentera, 

sera identifiée, recevra sa dose de concentré et sera traite avec nettoyage de la mamelle, pose 

automatique des gobelets, enregistrement de la production, dépose et arrêt automatique des 

gobelets, nettoyage de lõinstallation entre chaque vache. » (Bonny et Dauce 1987, 55). 

Parallèlement à cet investissement de la recherche publique sur la robotisation de la 

traite, des entreprises m¯nent ®galement des recherches. En 1986, lõentreprise Gascoigne 

                                                 

29 Laboratoire dõAutomatique, de Reconnaissance des Formes et de Robotique agricole. 

30 Archive de la demande de brevet d'invention pour une installation de traite automatique par le Cemagref le 
7 mars 1986 ð Archive référencée par Google Patents ð Référence EP0306579B1. 
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Melotte installe un robot de traite dans une ferme expérimentale à Lelystad aux Pays-Bas 

(Sharipov et al. 2021). Toujours aux Pays-Bas, la société Prolion fait en 1990 la démonstration 

de son robot de traite dans la ferme exp®rimentale de lõuniversit® de Wageningen31. Après 

des ann®es dõadaptation de la technologie aux conditions réelles de la traite des vaches, le 

premier robot de traite est commercialisé en 1992, aux Pays-Bas, par lõentreprise hollandaise 

Lely. En France, cõest ®galement un robot dõune marque hollandaise (Prolion) qui va °tre 

installé la même année dans la Somme (Grémy et Le Cann 2005). Face aux difficultés à faire 

fonctionner le robot, lõinstallation sera d®mont®e cinq ans plus tard. Les acteurs du 

machinisme de la traite sõaccordent ¨ dire que cõest en 1995 que le premier robot est install® 

avec succès en Mayenne (ENT S1, S2, S10, S11). Cõest le fabricant hollandais Lely qui installe 

ce robot : lõAstronaute. Prolion et Lely se partagent le marché français dans la deuxième moitié 

des ann®es 1990 avant que lõimportante dynamique dõinstallation nõattire dõautres entreprises 

(voir chapitre 6). Les ann®es 1990 font lõobjet des premiers achats de robot de traite, mais 

cette innovation reste jusquõalors cantonn®e ¨ quelques exploitations. Il faut attendre les 

années 2000 et surtout 2010 pour voir le marché de la traite robotisée sõenvoler32. En 2018, 

lõInstitut de lõ®levage estimait ¨ 8 % le nombre dõexploitations fran­aises ®quip®es dõau moins 

un robot de traite (Sorel 2019) et la tendance dõadoption de cette innovation ne faiblit pas. 

Dõapr¯s lõUnion des Industriels de l'Agroéquipement, la vente de robots de traite a augmenté 

de 50 % sur la campagne 2018-2019 (Rapport économique 2020). Dans les ann®es 2000, dõautres 

robots ont rejoint le robot de traite dans les stabulations françaises : le robot dõalimentation, 

le robot repousse fourrage, le robot racleur pour le lisier ou encore le robot brosse. Mais le 

terme robot renvoie plus souvent ¨ un argumentaire marketing bien au fait de lõimaginaire du 

robot quõ¨ une r®alit® technique du robot bien ®tablie et partag®e. Ainsi, dans les exploitations 

laiti¯res se c¹toient dõun c¹t® le robot de traite qui effectue lõint®gralit® de la traite sans 

intervention humaine directe et en sõadaptant ¨ différents profils de vaches et différentes 

situations et de lõautre le robot brosse, qui correspond à une brosse branchée sur un moteur 

avec une cellule qui d®tecte la pr®sence dõune vache et sõactionne suivant un programme 

prédéfini. 

                                                 

31 Ferme exp®rimentale de lõInstitute of Agricultural and Environmental Engineering située à Duiven aux Pays-
Bas. 

32 Nous reviendrons plus précisément sur le développement du marché de la traite robotisée dans le chapitre 6. 
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Figure 6 : Une des premières versions du robot de traite de la marque Prolion (image extraite de Rossing et Hogewerf 
1997) 

 Lõagriculture num®rique ou le retour du robot comme 

promesse de transformation de lõagriculture 

Cette section 3.4 reprend en partie le travail que jõai pu r®aliser avec £l®onore 

Schnebelin et qui sera publi® dans Natures Sciences et Soci®t® ¨ lõautomne 2023. Lõarticle 

sõint®resse ¨ lõagriculture num®rique et se propose de la comprendre comme une promesse 

technoscientifique au service dõun renouvellement de lõesprit du productivisme (Martin et 

Schnebelin 2023)33. 

Hormis la trajectoire singuli¯re du robot de traite, la robotique agricole sõest estomp®e 

à la fin des années 1980. Mais depuis la fin des années 2000 et surtout depuis le début des 

années 2010, la robotique agricole opère un retour marqué dans les champs médiatique, 

scientifique, économique et politique. Ce retour de la robotique agricole est porté par 

lõannonce dõune nouvelle r®volution agricole, une r®volution technologique. Espoir dôune 

transformation radicale, cette « révolution numérique » projette lôimage dôune agriculture 

connectée, faisant appel aux capteurs, robots, drones ou encore intelligences artificielles au 

service dôune production qui résoudrait les problèmes dôun secteur en crise de durabilité 

                                                 

33 Article disponible en Annexe 11 
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(Auverlot et al. 2016; Minist¯re de lõAgriculture 2016). Une certaine diversité sémantique 

gravite autour de ces innovations : agriculture 4.0, révolution numérique de lôagriculture, 

agriculture connectée, digital farming, AgTech voire la réactualisation de lôagriculture de 

précision. Parmi ces concepts, celui dôagriculture numérique semble, en France, structurant 

et structuré dôune diversité dôacteurs faisant de ces innovations leur objet de travail. Avec le 

développement de logiciels de gestion ou de comptabilité, le numérique arrive en agriculture 

dans les années 1980 (Savalle et Lacaille, 2018). Les outils numériques se déploient plus 

largement et de mani¯re plus diversifi®e avec le d®veloppement de lõagriculture de pr®cision, 

concept importé des États-Unis dans les ann®es 1990 (Oui, 2021). Mais cõest ¨ partir des 

années 2010 que « lõagriculture num®rique è se structure et sõinstitutionnalise en lien avec la 

multiplication de documents institutionnels, dõ®v®nements sur le sujet et la densification 

dõactivit®s de recherche, de cr®ation dõentreprises, dõorganisations agricoles ou publiques 

portant sur le num®rique en agriculture. Sur commande du minist¯re de lõAgriculture, le 

rapport Agriculture Innovation est publié en 2015 et propose la création de dispositifs à 

même de r®unir ces acteurs autour de lõagriculture num®rique. Lõann®e dõapr¯s (2016), la 

télédéclaration des dossiers PAC devient obligatoire et le 1er Forum International de la 

Robotique agricole (FIRA) se tient à Toulouse. Depuis il réunit chaque année des start-up, 

investisseurs, industriels, chercheurs et autres acteurs autour de la robotique agricole (Lenain 

et al. 2021). LõInstitut Convergence Num®rique (DigitAg34) est lancé en 2017 et vise à 

« structurer la recherche sur le numérique en agriculture, via la cr®ation dõun centre interdisciplinaire de 

recherche d®di® ¨ lõagriculture num®rique » (Ranwez et al. 2019). Cet institut est piloté par 

lõIRSTEA35 (ex-Cemagref) et porte des projets de recherche, des thèses doctorales et 

participe ¨ la formation dõexperts sur lõagriculture num®rique, le tout en lien ®troit avec le 

secteur priv®. En 2016, la FAO publie son rapport sur lõagriculture numérique (e-agriculture) 

(Sylvester 2016). Puis en 2021, le Plan France 2030 fait rentrer lõagriculture num®rique dans 

la politique agricole fran­aise dont lõorientation annonc®e est : « numérique, robotique, génétique » 

(Ducros 2021; Minist¯re de lõAgriculture et de lõAlimentation 2021). Cette agriculture 

numérique connaît donc un intérêt croissant et mobilise des ressources financières et 

institutionnelles importantes. Des rapports sur lôagriculture numérique louant ses vertus sont 

publiés, des formations préparent agriculteurs et ingénieurs à cette nouvelle agriculture, des 

start-up de lôAgTech sont créées, des fonds de capital-risque et des fonds publics financent 

cette agriculture numérique et des événements, des associations et des dispositifs en font leur 

objet. ë travers lõagriculture num®rique, la robotique agricole conna´t donc un nouvel ąge 

dõor ¨ partir des ann®es 2010. ë la diff®rence de la d®cennie 1980, cette relance de la robotique 

agricole est essentiellement portée par des entreprises et notamment des start-up bien que la 

recherche publique soit également partie prenante (ENT S18). Cette dynamique se manifeste 

                                                 

34 Pour rappel, cette thèse est cofinancée par DigitAg. 

35 LõIRSTEA fusionne en 2020 avec lõINRA pour former lõINRAE (Institut national de recherche pour 
l'agriculture, l'alimentation et l'environnement). 
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®galement dans lõorientation de la recherche. Le nombre de publications traitant des robots 

en agriculture a considérablement augmenté ces dernières ann®es illustrant ainsi lõimportance 

des travaux de recherche et de développement sur la robotique agricole (Figure 7). Lõessentiel 

des publications sur le sujet est dõailleurs une contribution des sciences techniques et de 

lõing®nieur pour une bonne part contribuant à la conception de ces robots (Figure 8). Ces 

recherches peuvent compter sur les acquis technologiques dõautres secteurs. Par exemple, les 

progrès dans les systèmes de guidage pour les véhicules militaires autonomes ont contribué 

à renouveler les travaux sur les tracteurs autonomes (Bloss 2014). Aujourdõhui, de nombreux 

robots agricoles sont développés pour une grande diversité de tâches (Canavari et al. 2022). 

Ils concernent aussi bien lõ®levage hors-sol que lõ®levage extensif, les grandes cultures que le 

maraîchage, la viticulture, lõarboriculture ou encore lõhydroponie. 

 

 

Figure 7 : Nombre de publications par an traitant des robots en agriculture (requête Web of Science Core 
Collection : [TI=((agricult* OR farm*) AND (robot*))], 02/09/2022 
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Figure 8 : Catégorisation disciplinaire des publications traitant du robot en agriculture (catégories Web of Science, 
[TI=((agricult* OR farm*) AND (robot*))], 02/09/2022 

Pourtant, il nõest pas ais® de comprendre ce quõest lõagriculture num®rique, de quelles 

innovations est-elle porteuse et dõidentifier la place de la robotique en son sein (Klerkx et al. 

2019). De lôutilisation dôinternet à des fins administratives par les agriculteurs (Laborde, 

2012) aux robots et tracteurs autonomes (Reddy et al., 2016), il est difficile de cerner la 

temporalité et la diversité dôinnovations, dõusages et dôimplications de cette agriculture 

numérique. À écouter ses promoteurs, elle englobe à la fois des objets (drones, robots, 

capteurs, etc.), des systèmes techniques (IA, maching learning, big data, etc.), des processus 

(digitalisation, datafication, etc.) ou encore des concepts (économie circulaire, réseaux 

intelligents, financement participatif, etc.). Parmi ces innovations, le robot occupe une place 

centrale dans les discours sur lõagriculture num®rique (Lenain et al. 2021). Pourtant, plusieurs 

auteurs soulignent la faiblesse du déploiement des robots agricoles (Yaghoubi et al. 2013; 

Bechar et Vigneault 2016; Sparrow et Howard 2021; Gil et al. 2023). En France, environ 11 

000 robots sont référencés en 2018 par la Chaire AgroTIC (Lachia 2018a). Et sur ces 11 000 

robots, moins de 200 sont utilis®s en production v®g®tale et pour lõessentiel en phase dõessai 

ou de prototypage (Lachia 2018a). Cõest dans lõ®levage bovin que lõon retrouve lõessentiel de 

ces robots, principalement dans la production laiti¯re (robots de traite, dõalimentation et 

racleur principalement) et dans une moindre mesure en maraîchage, viticulture et aviculture 

(Figure 9). Le robot de traite constitue la large majorité des robots employés en agriculture 

et est lõexception qui cache un d®ploiement balbutiant. LõIFR (International Federation of 

Robotics) publie régulièrement un état des lieux sur le marché de la robotique. En 2020, 

celui-ci prend la forme de deux rapports : un sur les robots industriels, lõautre sur les robots 

de service. Mais aucun rapport nõest publi® sur les robots agricoles qui sont rel®gu®s ¨ une 

sous partie des robots de service (IFR 2020). Pour G. Grenier, la plupart des verrous 
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technologiques qui pénalisaient les projets de robots agricoles des années 1980 ont été levés. 

Le développement des technologies GPS et RTK36 a solutionné les problèmes de 

géolocalisation. Les progrès dans la résolution des capteurs de vision ont grandement 

amélioré les capacités de navigation des robots. Et les systèmes informatiques embarqués ont 

aujourdõhui des capacit®s de m®moire et de calcul bien plus ®lev®es que dans les années 1980. 

Pourtant, plusieurs problèmes technologiques demeurent et les robots peinent toujours à 

®voluer en autonomie dans un environnement aussi complexe que les lieux de lõagriculture. 

Par exemple, encore beaucoup de robots mobiles nécessitent une intervention humaine 

directe et constante pour pallier la faible fiabilité des systèmes de guidage (Bechar et Vigneault 

2016; Aravind et al. 2017). De plus, G. Grenier - qui a connu les ®checs de lõąge dõor de la 

robotique agricole - explique le faible déploiement contemporain par un système 

dõinnovation qui reste ¨ lõ®cart de la formulation des besoins r®els : « On fabrique un robot qui 

est capable dõ®voluer dans les champs et apr¯s on se demande ce quõil va pouvoir faire. Il faudrait inverser le 

processus, se demander ce quõil faut faire puis le faire. » (ENT S21). Par ailleurs, si certains robots 

sont technologiquement m¾rs, cõest tout un secteur ®conomique quõil faut faire ®voluer et 

former des techniciens ¨ la r®paration des robots. Cõest ce que pr®cise C. Debain, charg® de 

recherche ¨ lõINRAE et sp®cialiste de la robotique agricole : « La robotisation nõest pas encore tr¯s 

répandue, car si les technologies sont au point, les SAV après-vente et toute la chaîne ne lõest pas encore pour 

permettre des réparations et des optimisations dans des délais acceptables pour les exploitants. » 37. Enfin 

des raisons économiques expliquent ce faible déploiement telles que les coûts de la 

transformation du secteur du machinisme agricole quõimplique le d®ploiement des robots ou 

encore le prix dõachat pour les agriculteurs des robots propos®s (Gil et al. 2023). 

                                                 

36 Le RTK (Real Time Kinematic ou cinématique en temps réel) et le GPS (Global Positioning System ou système 
mondial de positionnement) sont des technologies de positionnement par satellite. 

37 Extrait dõun entretien disponible sur : Agro Smart Campus, 2019, Robotique agricole:꜡ une chance et un défi, consulté 
le 30 mars 2022 sur agrosmartcampus.fr (2019). 



54 
 

 

Figure 9 : Diversité du déploiement des robots agricoles en 2018, en France (Lachia 2018b) 

Au cours des années 1980, la robotique connaît un déploiement important dans le 

secteur industriel. À la même période et poussés par des politiques publiques, plusieurs 

projets de robotique agricole voient le jour en France et ¨ lõ®tranger. Malgr® quelques 

prototypes, la plupart des robots ne d®passeront pas le stade de prototypage. Cõest seulement 

au cours des années 1990 que les premiers robots du secteur agricole arrivent dans les 

exploitations agricoles avec la robotisation de la traite. La robotique agricole connaît 

aujourdõhui un renouveau au sein de lõagriculture num®rique, nouveau paradigme de 

lõinnovation en agriculture. Malgr® un d®ploiement tr¯s limit®, les robots agricoles font lõobjet 

dõinvestissements, dõorientations de la recherche, de politiques publiques, et portent lõespoir 

dõune profonde transformation de lõagriculture. Le terme robot cache cependant une certaine 

diversit® dõartefacts et de dispositifs dont les implications sur le travail sont très hétérogènes. 

Cõest pourquoi il nous apparaît essentiel de préciser ce que recouvre ce terme en général et 

en agriculture en particulier avant dõentreprendre une revue de la litt®rature sur le sujet. 
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 Machines, automates, robots : enjeux et 

complexit® dõune d®finition partag®e du robot 

en agriculture 

Finalement, nous pourrions nous demander dans quelle mesure les robots ne 

constituent pas une machine de plus dans lõhistoire du machinisme agricole. De fait, il est 

essentiel ¨ ce stade de sõinterroger sur la singularit® du robot comme objet technique et par 

cons®quent comme objet scientifique et ainsi dõidentifier les questions sp®cifiques quõil 

suscite ou bien quõil renouvelle. Pour ce faire nous allons examiner les tentatives de définition 

qui en sont faites. Nous verrons que lõ®laboration dõune d®finition sõav¯re difficile compte 

tenu de lõentrecroisement entre imaginaire, technologie et incertitudes quant aux ®volutions 

de ces innovations. Et lorsque ce triptyque doit se d®cliner aux singularit®s de lõactivit® 

agricole, la définition du robot agricole devient encore plus complexe. 

 Des difficultés à définir le robot 

«  1. Dans les ïuvres de science-fiction, machine à l'aspect humain, capable de se mouvoir, 

d'exécuter des opérations, de parler. 2. Appareil automatique capable de manipuler des objets 

ou d'exécuter des opérations selon un programme fixe, modifiable ou adaptable. » 

(Larousse, 2022) 

« 1. Machine à l'aspect humain. Les robots des films d'anticipation. Ệ androïde, humanoïde. 

Au figuré : Être humain réduit à l'état d'automate. 2. Mécanisme automatique complexe 

pouvant se substituer à l'homme pour effectuer certaines opérations. Robots industriels (Ệ 

cybernétique, robotique). Appareil ménager pour la cuisine, à utilisations multiples. » 

(LeRobert Dico en ligne, 2022) 

Les deux principaux dictionnaires de langue française donnent pour première 

définition du robot un sens qui renvoie directement à son origine littéraire. 

Lõanthropomorphisme et la substitution de lõhomme ou de ses t©ches sont centraux dans ces 

définitions courantes du robot. Pour autant, ces définitions ne permettent pas de cerner 

lõobjet technique et ainsi de diff®rencier une diversit® dõobjets dont les implications sur le 

travail ne sont pas de même ordre. Il peut désigner aussi bien un programme informatique, 

une machine automatis®e quõun appareil m®nager (Nevejans 2015, 83). Lõimaginaire a pris le 

devant sur lõobjet technique, et de cet ®cart r®sulte une multiplicit® de sens usuels et dõusages 

du terme. 

Pour les roboticiens, le robot se différencie bien dõautres artefacts de lõautomatisation. 

Dõapr¯s A. Guillot, chercheuse en robotique, contrairement ¨ lõautomate, le robot est 
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composé de capteurs collectant des informations sur son environnement et produisant des 

données qui informent38 les actions du robot (Guillot 2018). Lõautomate est donc un appareil 

dont le fonctionnement est pr®alablement d®termin®, alors que le robot sõadapte aux 

informations quõil est en mesure de collecter sur son environnement et dõanalyser. De m°me, 

si lõordinateur peut collecter des informations, les analyser et agir en autonomie, il ne possède 

pas dõactionneur et ne peut donc pas effectuer de t©ches dans le monde physique. En dõautres 

termes, si lõordinateur manipule des informations, il ne manipule pas dõentit®s physiques 

(matériels, produits, entités vivantes, etc.). Ces distinctions sont partagées par J.-P. Laumond 

qui précise lors de sa leçon inaugurale au Collège de France39 : « La robotique traite du rapport 

que peut entretenir avec le monde réel une machine qui bouge et dont les mouvements sont commandés par un 

ordinateur. Ainsi le robot se distingue-t-il ¨ la fois de lõautomate, dont les mouvements sont m®caniquement 

d®termin®s, et de lõordinateur, qui manipule des informations, mais ne bouge pas. » (Laumond 2013b). Ce 

rapport au monde physique est également ce qui différencie les robots des intelligences 

artificielles dõapr¯s un rapport s®natorial sur les robots de service : « Alors que lõIA nõest pas 

forcément « incarnée » physiquement au-del¨ dõun terminal informatique au sein duquel elle pourra d®montrer 

ses capacit®s, les robots mettent en ïuvre leurs aptitudes dans le monde physique » (Mercier et Savary 

2019, 8). Ainsi, en premi¯re lecture, le robot se diff®rencie dõautres artefacts de 

lõautomatisation par sa capacit® dõadaptation ¨ son environnement, sa mat®rialit® et sa 

capacit® dõaction sur le monde physique. Si son origine litt®raire et son ®tymologie nous 

rappellent quõil est avant tout d®fini par un imaginaire de substitution du travail humain, ces 

définitions précisent que le travail substitué consiste en des activités mobilisant des gestes 

moteurs humains. Dans les autres communautés scientifiques, une définition partagée du 

robot peine ¨ sõimposer, car les d®finitions propos®es par la science varient grandement dõune 

communaut® ¨ lõautre et d®pendent ®troitement de la finalit® vis®e : 

« Il peut ainsi arriver que la d®finition ®volue selon les centres dõint®r°t du chercheur. Sõil 

travaille sur des robots bio-inspirés, il proposera une définition qui mettra en valeur 

lõarchitecture du robot ou ses actionneurs, alors quõun sp®cialiste de robotique en essaim mettra 

lõaccent sur les m®thodes dõintelligence distribu®e aux syst¯mes multi-robots. Un roboticien 

spécialisé en robotique industrielle insistera dans sa définition, par exemple, sur les articulations 

du robot, sur son mode dõapprentissage ou sur sa flexibilit®, alors que les crit¯res dõautonomie 

ou de mobilité du robot pourraient lui sembler plus secondaires. En revanche, ces derniers 

éléments seraient centraux pour le chercheur en robotique de service. Un spécialiste des robots 

collaboratifs portera ®galement une plus grande attention dans sa d®finition ¨ la n®cessit® dõune 

                                                 

38 Informer au sens propre, soit donner forme. 

39 La chaire dõInnovation technologique du Coll¯ge de France a ®t® cr®®e avec le soutien de la Fondation 
Bettencourt-Schueller. La leçon inaugurale de Jean-Paul Laumond a été publiée en 2012 aux éditions Collège 
de France / Fayard sous le titre La robotique : une r®cidive dõH®phaµstos. 
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interaction homme-robot, tandis que cet aspect pr®sentera moins dõint®r°t pour le concepteur 

dõun drone. » 

(Nevejans (ed.) 2015, p. 86) 

Plus encore, ce que lõon d®finit comme robot d®pend dõune ®poque, de son 

avancement technologique, mais aussi des espaces socio-culturels considérés. Si les premiers 

exosquelettes qui ®taient destin®s aux manipulations dans le secteur nucl®aire nõ®taient pas 

nommés robot, ils le furent a posteriori dès que les robots apparurent dans le secteur industriel 

(Nevejans (ed.) 2015, p. 8990). Définir le robot est donc une entreprise difficile compte tenu 

de la diversité des significations et des usages sociaux du terme. Pourtant, la qualification 

collective de ce quõest et nõest pas un robot est essentielle ¨ lõ®laboration des normes, des 

r¯gles, des lois qui traduisent des choix politiques concernant ces innovations. Lõenjeu dõune 

définition est donc particulièrement prégnant pour les juristes qui se doivent de délimiter et 

préciser le robot comme un objet juridique dont le sens doit être partagé par les juges, les 

assureurs, les avocats et les législateurs (Bertolini 2013; Leenes et al. 2017). Pour les juristes, 

lõenjeu des choix s®mantiques est aussi celui de lõacceptation par la soci®t® de ces innovations. 

Dans un rapport pour la commission des affaires juridiques du Parlement européen, la juriste 

N. Nevejans met en garde les législateurs contre le choix du terme « robot intelligent » et de 

lõimaginaire de substitution qui pourrait lui °tre associ®. Elle pr®cise dõailleurs les diff®rences 

entre le contexte occidental qui h®rite de lõimaginaire de la cr®ature se retournant contre son 

cr®ateur et le contexte nippon o½ le robot jouit dõune image plut¹t positive : 

 « Cette peur du robot nõest pas partag®e par les pays dõExtr°me-Orient. Après la 

Seconde Guerre mondiale, on vit apparaître dans un manga au Japon une créature robotisée 

(Astro Boy) donnant ¨ la soci®t® une image tr¯s positive des robots. Dõailleurs, la vision 

shintoµste des robots par les Japonais fait que, comme toutes choses, ils sont dot®s dõune 

©me. Contrairement ¨ lõOccident, les robots ne sont pas per­us comme des cr®atures 

dangereuses et prennent naturellement place aupr¯s des hommes. Cõest pour cette raison que 

la Cor®e du Sud, par exemple, a tr¯s t¹t eu lõid®e de d®velopper une r®flexion juridique et 

éthique sur les robots, et a fini par entériner la notion de « robot intelligent » dans une loi, 

modifiée en dernier lieu en 2016, intitulée « Intelligent robots development and distribution 

promotion act ». (Nevejans 2016, 12) 

La juriste pointe lõincompl®tude des tentatives de d®finition existantes et lõabsence 

dõun consensus social, scientifique ou juridique. Elle propose cependant une d®finition qui 

tente de contenir toute la diversité derrière ce terme tout en excluant ses proches parentés 

faisant souvent lõobjet de confusions (ex. : automates, ordinateurs, intelligences artificielles). 

Pour cela, N. Nevejans identifie six conditions fondamentales de qualification dõun robot, 

critères qui sõav¯rent individuellement n®cessaires, mais insuffisants (Ibid., p. 99110).  
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i. Premièrement, le robot doit être avant tout matériel excluant ainsi de la 

définition les programmes informatiques et les intelligences artificielles tels 

que les agents conversationnels présents sur internet ou les robots traders, 

parfois qualifiés de robots, mais nõayant aucune existence mat®rielle. 

ii. Deuxi¯mement, le robot doit °tre aliment® en ®nergie. Ceci est dõautant plus 

facile que le robot est immobile et peut ainsi °tre raccord® ¨ lõ®lectricit®. 

Cependant, lõautonomie ®nerg®tique des robots mobiles est un défi pour les 

roboticiens, elle oblige le robot à arrêter sa tâche pour aller se recharger à une 

borne, ce qui constitue un temps mort important. 

iii. Troisi¯mement, le robot dispose dõune capacit® dõagir sur le r®el mat®riel, 

cõest-à-dire dõune facult® dõaction physique transformant lõ®nergie re­ue en 

une t©che telle quõun mouvement r®alis® par des actionneurs. Les intelligences 

artificielles sont par exemple exclues de cette définition, car elles ne possèdent 

aucun actionneur capable dõagir sur le monde physique. 

iv. Quatri¯mement, le robot est une machine dot®e dõune capacit® de perception 

de son environnement entendue comme ç la capacit® dõun syst¯me robotis® 

de se construire une représentation du monde physique à partir de données 

perçues par différents types de capteurs ». Pour cela, le robot doit être doté 

de capteurs à même de collecter des données, mais aussi de les interpréter. 

v. Cinqui¯mement, le robot dispose dõune capacit® de d®cision, ce qui consiste 

à transformer une analyse des informations collectées sur son environnement 

en une action à la fois adaptée à celui-ci et répondant aux objectifs pour 

lesquels il est programmé. 

vi. Enfin, la sixi¯me condition de la qualification dõun robot est sa capacit® 

dõapprentissage. Cette capacit® lui permet de transformer son 

fonctionnement à partir des expériences passées et sans reprogrammation 

humaine. 

Cette formalisation dõune d®finition constitue un outil de droit pour les juristes, les 

législateurs et les roboticiens. Elle vise notamment à lever des contraintes juridiques perçues 

par les roboticiens comme des ç verrous è. Pour notre part, la n®cessit® dõune d®finition du 

robot adapt®e ¨ lõagriculture r®pond ¨ un besoin scientifique, celui de d®limiter les objets qui 

donneront lieu à une revue de la littérature afin de pr®ciser lõ®tat des connaissances sur les 

transformations du travail accompagnant la robotisation des activités agricoles. 

 Proposition dõune d®finition du robot agricole 

Dans la litt®rature scientifique sõint®ressant aux robots agricoles ou agrobot, aucun 

consensus nõexiste sur la d®finition du robot agricole. Les auteurs se r®f¯rent g®n®ralement 

aux définitions générales portées par les instances internationales (RIA, IEEE). De fait, la 

définition la plus utilisée du robot provient de la Robotic Industries Association (RIA), qui définit 



59 
 

le robot comme « Manipulateur multifonctionnel reprogrammable conçu pour déplacer des matériaux, des 

pièces, des outils ou des dispositifs spécialisés au moyen d'une série de fonctions programmées afin d'effectuer 

diverses tâches. » (traduction par lõauteur). L'Organisation internationale de normalisation (ISO) 

décline cette définition générale du robot en deux sous-catégories : les robots industriels et 

les robots de service (International Organization for Standardization 2012). Au sein des 

organismes de normalisation et de réglementation, les robots agricoles ne bénéficient pas, à 

notre connaissance, dõune d®finition qui leur est propre. Cõest dõailleurs pourquoi, 

lõassociation Robagri en France ou lõEuropean Agricultural Machinery Association au niveau 

européen (CEMA) portent ces dernières années des réflexions sur le cadre règlementaire qui 

doit accompagner lõav¯nement de machines agricoles ¨ haut degr® dõautonomie40. Certains 

auteurs proposent de définir plus spécifiquement les robots pour les cultures végétales ou 

field crop robot (Lowenberg-DeBoer et al. 2020, 279) : « un dispositif mécatronique mobile, autonome 

et capable de prendre des décisions, qui accomplit des tâches de production végétale (par exemple, la préparation 

du sol, le semis, le repiquage, le désherbage, la lutte contre les ravageurs et la récolte) sous la supervision d'un 

être humain, mais sans travail humain direct » (Ibid.; traduction par lõauteur). Plusieurs travaux 

reprennent cette d®finition pour cerner leur objet dõ®tude (Spykman et al. 2021; Canavari et 

al. 2022). Leurs auteurs mettent en avant deux composantes essentielles du robot agricole : la 

mobilit® et lõautonomie. La mobilit® constitue pour Lowenberg-DeBoer et al. (2020) un 

crit¯re indispensable ¨ une activit® g®ographiquement dispers®e et recouvrant dõimportantes 

superficies. Lõautonomie renvoie ¨ la grande complexit® des lieux de lõagriculture, la diversit® 

des parcelles et des ®cosyst¯mes. Comme nous lõavons vu pr®c®demment, ¨ la diff®rence du 

robot manufacturier, le robot agricole nõ®volue pas dans un milieu contrôlé, mais dans un 

milieu vivant, marqué par des aléas peu prédictibles. Par conséquent, ces robots doivent non 

seulement éviter des obstacles et avancer dans des pentes accidentées, mais aussi différencier 

une adventice dõune plante cultiv®e, un fruit ¨ r®colter dõun fruit non comestible, etc. 

Cependant, si la mobilité est un critère indispensable pour les robots évoluant dans des 

parcelles, ce crit¯re ne permet pas, par exemple, dõint®grer le robot de traite qui est immobile. 

Si la mobilit® nõest pas indispensable et que les robots agricoles peuvent très bien être 

immobiles, il nõemp°che que, pour reprendre les crit¯res de N. Nevejans, le robot doit 

disposer dõune capacit® dõagir sur le monde physique. Sparrow (2020), pr®cise ainsi quõun 

robot peut « se déplacer et/ou déplacer des objets dans le monde »41, crit¯re qui permet dõint®grer les 

robots immobiles. Quant ¨ lõid®e dõautonomie, nous avons vu dans le cas des robots 

industriels et de services que les robots sont grandement d®pendants dõun travail humain au 

moins indirect. Cõest pourquoi nous pr®f®rons la formulation ç sans intervention humaine directe » 

qui a le mérite de restituer cette idée de substitution sans invisibiliser le travail indirect. Pour 

ce qui est des conditions singuli¯res de lõactivit® agricole, non seulement lõenvironnement 

                                                 

40 Réglementation et normalisation des robots agricoles : où en est-on, en Europe et dans le monde ? - 
20/05/2020 ð consulté le 07/08/2023 sur le site agricultural-robotics.com. 

41 Traduit par lõauteur de (Sparrow 2020). 
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nõest pas structur® et ne peut °tre compl¯tement model® pour les robots, mais surtout les 

entités travaillées sont des êtres vivants, plantes ou animaux. Ainsi, la principale spécificité 

de lõactivit® agricole est de sõancrer dans un environnement naturel en interaction avec des 

entités vivantes au comportement difficilement prédictible. Compte tenu de ces précisions, 

nous proposons une définition du robot agricole qui servira de base à notre réflexion sur les 

transformations du travail : 

« Un robot agricole est un dispositif mécatronique reprogrammable qui exécute différentes tâches 

agricoles, interagissant avec l'environnement biologique et physique sans intervention humaine 

directe et s'adaptant à son environnement grâce à la collecte et à l'analyse de données. Il est 

composé d'un artefact physique constitué d'un ou plusieurs capteurs (collecte de données), 

d'actionneurs (exécution des tâches) et d'un logiciel qui permet l'analyse des données et la 

modulation des tâches. Le robot agricole acquiert des données (capteurs), effectue des services 

(analyse de données) et exécute ensuite des tâches (actionneurs). » 

(Martin et al. 2022; traduit par lõauteur) 

Lõobjectif de cette d®finition est dõ®laborer des crit¯res ¨ m°me de s®lectionner les 

travaux qui étudient les robots agricoles afin de synth®tiser de mani¯re critique lõ®tat des 

connaissances sur les transformations du travail qui accompagnent le déploiement de ces 

robots agricoles. Le prochain chapitre se basera donc sur cette définition pour synthétiser les 

connaissances sur les transformations du travail accompagnant le déploiement des robots en 

agriculture. 

Conclusion 

Depuis longtemps, nos imaginaires sont traversés par des créatures au caractère plus 

ou moins anthropomorphique qui questionnent lõhomme, son activité et son devenir. Dans 

cette tradition, le robot apparaît dans la science-fiction de la première partie du XXe siècle 

dans des récits où ces créatures douées dõautonomie d®cisionnelle travaillent ¨ la place des 

humains. Espoir dõune lib®ration des t©ches p®nibles voire du travail ou menace dõun 

remplacement de lõhomme par sa cr®ature, le robot est depuis son origine associ® ¨ la 

substitution du travail humain. À la fin des années 1970, les profondes transformations du 

secteur industriel sõaccompagnent de la robotisation de nombreuses chaînes de production. 

Avec ce d®ploiement des robots se d®veloppe ®galement la crainte dõun ch¹mage de masse 

alimenté par de nombreuses études annonçant une diminution drastique du nombre 

dõemplois. Toutefois, si la robotisation supprime bien des emplois, lõemploi se maintient par 

des effets de déversement entre les différents secteurs économiques. Les approches de 

lõautomatisation par lõemploi ont longtemps invisibilis® les profondes transformations du 

contenu du travail et de son organisation, restreignant le travail à un agrégat statistique macro-
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social. Le travail direct et les gestes moteurs associés régressent fortement bien que certaines 

t©ches restent hors du champ de lõautomatisation. Parall¯lement, le travail indirect progresse 

et fait émerger la figure du « contrôleur de flux » dans les industries les plus hautement 

automatisées. Dès lors, le travail consiste en une gestion des aléas et implique une surveillance 

et un contrôle du processus de production. Ces déplacements impliquent de nouvelles 

compétences et qualifications qui participent à des effets de reclassement des travailleurs. Les 

espaces g®ographiques du travail ®voluent ®galement avec lõautomatisation. Le travail de 

contrôle et de surveillance intermédié par des interfaces numériques peut parfois être exécuté 

loin du lieu de production participant à un éclatement spatial des collectifs de travail et à une 

recomposition des formes dõorganisation collective. En somme, lõautomatisation 

sõaccompagne dõune transformation de la division du travail à différentes échelles et dans 

diff®rentes dimensions dont ce chapitre nõa r®v®l® que les grandes lignes. 

Ces changements sont relativement bien renseignés pour le secteur industriel et les 

services. Mais le déploiement des robots dans le secteur agricole a connu une tout autre 

temporalité. Si les premiers projets de robotique agricole émergent dans les années 1980, les 

robots resteront pour lõessentiel au stade de prototype. Ce retour sur les ®checs de lõąge dõor 

de la robotique agricole met en lumi¯re les sp®cificit®s de lõactivit® agricole et de fait les 

difficult®s dõusage des robots. Les robots font un retour en agriculture depuis les ann®es 2010 

au sein dõun nouveau paradigme de lõinnovation, lõagriculture num®rique, porteuse dõune 

promesse de profonde transformation du secteur agricole. Finalement, le robot de traite 

présente une trajectoire toute particulière dans cette histoire de la robotique agricole. 

Développée dans les années 1980, la traite robotisée arrive dans les exploitations laitières au 

cours des ann®es 1990 et concerne aujourdõhui pr¯s dõune exploitation laiti¯re fran­aise sur 

dix. 

Puisque le chapitre 2 est consacré à une synthèse des connaissances sur les 

transformations du travail accompagnant le déploiement des robots en agriculture, il nous 

faut pr®alablement d®finir ce que nous entendons par robot. Car lõautomatisation recouvre 

une certaine diversit® dõartefacts et s®mantique dont les fronti¯res sont parfois confuses. Pour 

autant, un consensus distingue les robots par leur mat®rialit®, leurs capacit®s dõadaptation ¨ 

leur environnement et dõaction sur le monde physique. ë partir des diverses d®finitions du 

robot existantes, nous proposons une définition du robot en agriculture afin de mener à bien 

ce travail de revue de la littérature. Cette définition du robot agricole vise avant tout à 

identifier des crit¯res pour s®lectionner des objets dõ®tude et ne se veut en aucun cas °tre une 

proposition normative de d®finition. Car lõhistoire du robot nous oblige à accepter une 

conception dynamique du robot qui se définit avant tout par ses imaginaires et leurs 

appropriations et usages sociaux.
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Chapitre 2  

 

Robots agricoles et transformations du 

travail : une revue systématique 

Introduction  

 Nous avons vu dans le premier chapitre les étapes du déploiement du robot dans 

notre économie et dans nos vies tout au long du XXe siècle. Les études de ses effets sur le 

travail ont peu ¨ peu d®laiss® un prisme dõanalyse centr® sur lõid®e de substitution pour mettre 

en évidence les recompositions substantielles, organisationnelles et spatiales du travail. Son 

arrivée en agriculture est plus tardive et de fait, les effets des robots sur le travail en agriculture 

constituent un champ de recherche récent et fragmentaire. Lõobjectif de ce chapitre est de 

conduire une revue systématique de la littérature répondant à la question des effets de la 

robotisation sur le travail en agriculture. Avant cela, nous revenons rapidement sur les 

principales mutations du travail en agriculture afin de situer la contribution des robots (1). 

Ensuite, nous restituons notre travail42 de revue syst®matique de la litt®rature tel quõil a ®t® 

publié dans la revue Agronomy for Sustainable Development en mars 2022 (2). À partir de cette 

synthèse critique de la littérature et des trous de connaissances identifiés, nous formulerons 

dans le prochain chapitre une question de recherche et pr®senterons un cadre dõanalyse 

adapté (Chapitre 3). 

  

                                                 

42 Une synthèse de deux pages de cette revue systématique de la littérature est disponible en français en annexe 
(Annexe 1). 
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 Les principales mutations du travail en 

agriculture 

 Après-guerre : la modernisation port®e par lõexploitation 

familiale 

Initiée dès la fin du XIX e siècle en lien avec le développement industriel et la première 

révolution agricole des temps modernes (Mazoyer et Roudart 2002), lõ®rosion du nombre 

dõactifs agricole sõest fortement amplifi®e au cours de la seconde moiti® du XXe siècle. Alors 

que lõagriculture occupait 31 % des actifs en 1955 (Desriers 2007), elle ne représentait plus 

que 1,5 % de lõemploi en 2019 (Chardon et al. 2020). Ce fort recul du nombre dõactifs agricole 

traduit la forte croissance de la productivit® du travail qui a permis ¨ lõagriculture de produire 

plus avec moins de travailleurs. Le volume et la valeur ajoutée brute43 produits par actif 

agricole ont augmenté de 400 % en 30 ans, une progression supérieure à celles de tous les 

autres secteur et sans précédent historique (Charroin et al. 2012). Cette modernisation de 

lõagriculture fran­aise sõest appuy®e sur la moto-mécanisation du travail (développement du 

machinisme), le recours aux intrants de synthèse (engrais et produits phytosanitaires), 

lõutilisation de vari®t®s et races ç améliorées » par les progrès de la génétique et la 

spécialisation des exploitations et des territoires (Mazoyer et Roudart 2002). Ces évolutions 

se traduisent par une hausse importante de la part de capital fixe et de consommations 

intermédiaires dans la valeur produite. Cette substitution44 du travail par le capital nõa 

toutefois pas donn® lieu ¨ une refonte de lõorganisation sociale de la production qui est rest®e 

familiale au sein de lõexploitation agricole. Si pour certains cette modernisation marque la 

disparition du mode de vie paysan (Mendras 1967) et lõabsorption de lõagriculture dans le 

mode de production capitaliste (Servolin 1972), il nõen reste pas moins que lõorganisation du 

travail est rest®e familiale. Plus encore, lõexploitation familiale à deux actifs a constitué le 

mod¯le porteur de cette modernisation et le travail salarial a recul® jusquõ ¨ la fin des ann®es 

1980 (Figure 10). Alors que 18 % des exploitations avaient recours à du travail salarié 

permanent en 1955, elles ne sont plus que 7 % en 1988 (Harff et Lamarche 1998). Dans les 

d®cennies dõapr¯s-guerre, cõest donc lõexploitation familiale ¨ ç 2 UTA è qui sõimpose comme 

forme sociale majoritaire dõorganisation du travail. Mais ce couple dõexploitants sõappuie de 

                                                 

43 En agriculture, la productivit® du travail est mesur®e soit dõun point de vue technique par le volume produit 
par actif, la surface ou le nombre dõanimaux par actif, soit dõun point de vue économique par la valeur ajoutée 
produite par actif. La valeur ajout®e brute repr®sente le produit brut auquel est soustrait lõensemble des 
consommations intermédiaires et représente la valeur économique produite par un actif avant la déduction du 
coût du capital fixe (amortissements). 

44 Contrairement au secteur industriel, le d®veloppement du machinisme en agriculture ne sõest pas accompagn® 
dõun suremploi ou dõun ch¹mage de masse. Il a r®pondu ¨ un déficit chronique de main-dõïuvre dû à la fois aux 
cons®quences des deux guerres mondiales et ¨ lõabsorption de la main-dõïuvre par la refonte industrielle (Harff 
et Lamarche 1998). 
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mani¯re structurelle sur du travail interne et externe ¨ lõexploitation. En interne, il peut 

compter sur le travail non rémunéré effectué notamment par les retraités et constituant une 

réserve de travail facilement mobilisable notamment pour les pics de travail (ex : récoltes, 

taille) (Brangeon et Jegouzo 1988). En externe, lõentraide entre agriculteurs, les coop®ratives 

dõutilisation de mat®riel agricole (CUMA) et les entreprises de travaux agricoles (ETA) 

repr®sentent autant de formes collectives dõorganisation du travail indissociables de cette 

modernisation. Enfin, le recours aux travailleurs saisonniers étrangers participe de manière 

structurelle à cette organisation du travail, et ce bien que cette dernière catégorie de 

travailleurs reste peu visible dans les statistiques (Berlan 1986). 

 

Figure 10 : £volution du nombre dõexploitants, de coexploitants et de salari®s agricoles permanents de 1866 ¨ 2016 
(extrait de Forget et al. 2019) 

Dans les d®cennies dõapr¯s-guerre, le travail en agriculture est envisagé par de 

nombreux chercheurs et acteurs du développement comme une ressource comme une autre, 

un facteur de production à organiser et optimiser : 

« En France, l'étude du travail en agriculture a jusque dans les années 1990 privilégié des 

approches visant d'abord à rendre compte des temps consacrés aux différents travaux. Dans 

l'immédiat après-guerre, le travail agricole fut observé dans l'esprit des principes du 

« taylorisme », avec notamment la création en 1945 de l'Institut d'organisation scientifique du 

travail agricole. Mais du fait du caractère essentiellement familial de la main-d'ïuvre agricole 

(les principes de spécialisation des travailleurs et de division des tâches ne s'appliquent pas), ces 

approches montrèrent rapidement leurs limites. En revanche, les méthodes d'analyse du travail, 

reposant sur la mesure de sa durée, continuèrent à servir de référence. Ainsi, presque 

simultanément, plusieurs recherches furent engagées à la fin des années 1980 visant à évaluer 

la durée du travail agricole à partir d'enregistrements des temps de travaux (méthode des budgets 
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temps). Nous ne discuterons pas ici des difficultés méthodologiques de ce type d'approche. 

Notons simplement que les auteurs de ces travaux ont eux-mêmes souligné les limites de cette 

méthode, liées notamment à la sincérité des enregistrements et à la représentativité des données 

obtenues. » 

(Mundler et Laurent 2003, 4) 

 Influenc®s par les principes tayloriens appliqu®s ¨ lõorganisation du travail dans 

lõindustrie, certains agronomes, zootechniciens et ®conomistes sõattèlent alors à la mise en 

place dõune organisation scientifique du travail en agriculture (Piel-Desruisseau 1958a; 

Sébillotte 1986). Chronom¯tre ¨ la main, le temps n®cessaire pour lõex®cution de chaque 

t©che est mesur® afin dõ°tre optimis®. Lõorganisation du travail est un ®l®ment central de cette 

modernisation. Elle conditionne lõorganisation du b©ti, les investissements en ®quipement et 

les espaces cultivés (Piel-Desruisseau 1958b). Lõimbrication de lõunit® productive ¨ lõunit® 

familiale, du capital productif au patrimoine familial, la confusion entre membres de la famille 

et collectif de travail rendaient difficilement soluble lõid®e m°me de travail dans le mode de 

production paysan. Dõune certaine mani¯re, nous pourrions nous demander si, en agriculture, 

le terme travail nõest pas né avec la modernisation : « Le mot « travail è est un mot de lõindustrie 

très directement lié à la durée » (Barthez 1996, 16). Alice Barthez synthétise en ces termes les 

transformations du travail que la modernisation de lõagriculture op¯re : « Du travail comme mode 

de vie, on est passé à un travail facteur de production ; cõest beaucoup plus restrictif, mais cela entra´ne des 

exigences très précises. Désormais, au travail sont associés la valeur monétaire et le temps. » (Barthez 1996, 

6).  

 Années 1980 : adapter lõorganisation du travail ¨ la crise du 

modèle modernisateur 

Portée par une intervention publique forte articulée à une cogestion par le 

syndicalisme agricole (Allaire 1988), cette grande transformation de lõagriculture connaît à 

partir des années 1980 une crise de surproduction. Les pouvoirs publics réduisent leur 

intervention sur les marchés et mettent en place des quotas afin de freiner la hausse de la 

production. Le recul du soutien à des marchés structurellement instables45 transfère aux 

agriculteurs lõincertitude jusquõalors prise en charge par lõ®tat (Mundler et Laurent 2003). En 

cons®quence, les activit®s des m®nages se diversifient au sein de lõexploitation, mais 

®galement ¨ lõext®rieur. La double activit®, notamment des conjointes dõexploitations, 

progresse (Harff et Lamarche 1998; Mundler et Laurent 2003). Lõadaptation aux 

contingences devient la norme et lõorganisation du travail se voit chamboul®e par la recherche 

                                                 

45 Lõinstabilit® des march®s agricoles r®sulte de lõ®cart entre une demande peu ®lastique (si le prix de la baguette 
diminue de moiti®, le consommateur nõen ach¯tera pas le double pour autant) et une offre tr¯s ®lastique compte 
tenu des aléas biologiques et climatiques de la production agricole (sécheresse, grêle, ravageurs, etc.). 
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de flexibilités (Mundler et Laurent 2003). La réorganisation du travail répond également à la 

montée de nouvelles aspirations au travail portée notamment par les nouvelles générations. 

Prendre des vacances, partir en week-end, profiter de loisirs et finalement vivre comme le 

reste de la société impose une réorganisation profonde du travail. En effet, la famille ne 

pouvant plus fournir la force de travail nécessaire, les exploitations ont de plus en plus 

recours au travail extérieur. Le développement des CUMA intégrales46 illustre cette tendance. 

Le partage de mat®riel nõest plus seulement un moyen dõorganiser collectivement le travail, la 

CUMA devient un prestataire de services aux mains des coopérateurs (Harff et Lamarche 

1998). Le développement de la prestation par des ETA, les groupements dõemployeurs, les 

services de remplacement ou encore les cercles dõ®changes sont autant de dispositifs prenant 

¨ partir des ann®es 1980 une ampleur ¨ m°me dõaccompagner la r®organisation du travail des 

agriculteurs. 

 Aujourdõhui : éclatement du modèle familial et diversité des 

formes dõorganisation du travail 

Aujourdõhui, lõ®rosion du nombre de travailleurs agricole se poursuit, mais ¨ un 

rythme moindre que durant les décennies précédentes (-1 % de taux moyen annuel depuis 

2010 contre -2,4 % entre 2000 et 2010) (Figure 10). Ce qui semble marquer le plus les 

transformations contemporaines du travail agricole, cõest lõacc®l®ration du repli de 

lõorganisation familiale du travail. Si les exploitations reposant principalement sur du travail 

familial restent majoritaires, leur nombre a reculé de 37 % entre 2000 et 2016 (Forget et al. 

2019a, 28). La progression de la pluriactivité des exploitations et des m®nages sõaccompagne 

dõun recul du travail familial et laisse de plus en plus dõexploitants seuls. Ces derniers se 

tournent alors vers lõext®rieur pour satisfaire leur besoin en main-dõïuvre. Apr¯s avoir 

diminué jusque dans les années 1980 (Harff et Lamarche 1998), le salariat progresse en absolu 

comme en relatif. Au-del¨ dõune progression num®rique, le salariat se diversifie dans ses 

formes de mobilisation. Si lõembauche directe de salari®s permanents ou saisonniers reste la 

voie privilégiée par les exploitations, le salariat externalisé progresse fortement (Nguyen et 

al. 2022). Alors que la sous-traitance a marqué les mutations industrielles des années 1970, 

elle ne progresse réellement en agriculture quõ¨ partir des ann®es 1990 et affiche une forte 

progression depuis les années 2000 (Nguyen et al. 2020). Le volume de travail fourni par les 

ETA a en effet doublé entre 2000 et 2010 (Forget et al. 2019a) et dõapr¯s Nguyen et al. (2022, 

93), cet essor du marché de la sous-traitance concernerait aujourdõhui pas moins de six 

agriculteurs sur dix. Cette externalisation peut aller jusquõ¨ une d®l®gation int®grale des 

                                                 

46 Dõapr¯s la F®d®ration nationale des Cuma : « Une Cuma intégrale se distingue d'une Cuma classique par le 
"taux d'intégration" du matériel. La Cuma intégrale possède l'ensemble de la chaîne de mécanisation, dont la 
traction, du travail du sol, jusqu'à la récolte. Les adhérents n'ont presque plus de matériels en propriété 
individuelle (au moins 80 % du matériel, dont les principaux automoteurs, est partagé en Cuma). » - Dõapr¯s 
Cuma.fr consulté le 11/08/2023. 
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travaux agricoles ce qui constitue la plus profonde remise en cause du modèle de 

lõexploitation familiale o½ la terre, le travail et le capital sont unis au sein dõune m°me entit® 

(Cochet 2008). Outre cette d®l®gation, de plus en plus dõexploitants mutualisent leur recours 

au salariat. Ainsi, les groupements dõemployeurs ont progress® de 40 % entre 2010 et 2016 

(Forget et al. 2019a, 21). Le travail détaché connaît lui aussi une progression importante et 

mobilise de plus en plus de travailleurs saisonniers étrangers (Grosset 2015). Ces travailleurs 

sont particulièrement exposés à une précarité qui progresse dans le secteur agricole 

(Depeyrot et al. 2019). Dõune mani¯re g®n®rale, cet ®clatement de lõorganisation familiale du 

travail et le d®veloppement de lõexternalisation sõaccompagnent dõune d®gradation des 

conditions de lõemploi marqu®e par la pr®carit®, la faiblesse des revenus des salari®s et 

lõinstabilit® des trajectoires professionnelles (Forget et al. 2019a). Ces diverses formes de 

mobilisation du travail sõagencent de diff®rentes mani¯res au sein des exploitations donnant 

lieu ¨ une pluralit® des formes dõorganisation du travail encore difficilement appr®hendable. 

Cõest cette diversit® que G. Nguyen et ses coll¯gues tentent de restituer ¨ travers une 

typologie des formes de mobilisation de la main-dõïuvre dans les exploitations fran­aises 

(Figure 11). 

 

Figure 11 : Synthèse des cinq types de mobilisation de la main-dõïuvre dans les exploitations agricoles françaises, et 
évolution de 2000 à 2016 ð extrait de (Forget et al. 2019a) - Source : données du recensement agricole 2000 et de 
lõESEA 2016, traitement INP-ENSAT et CEP. Lecture : la largeur des colonnes reflète (de façon non 
proportionnelle) lõimportance en poids ®conomique (production) des types de mobilisation de la main-dõïuvre, croissant 
de gauche ¨ droite. La taille des fl¯ches est proportionnelle ¨ lõampleur de lõaugmentation (en bleu) ou de la diminution 
(en rouge) des types observés. Les données sur la production portent sur la production brute standard (PBS). 
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 Questionner la contribution des robots à ces mutations du 

travail 

Pour résumer, le travail en agriculture connaît de profondes mutations remettant en 

cause le mod¯le de lõexploitation familiale sp®cialis®e h®rit®e de la modernisation agricole. Il 

se caractérise autant par des mutations structurelles telles que la concentration des moyens 

de production (terre, travail et capital), par une nouvelle division du travail faisant de 

lõexternalisation le moteur de nouvelles formes dõorganisation du travail que par de nouvelles 

aspirations sociales au travail. Un autre élément participe à ces transformations du travail en 

agriculture : le déploiement des nouvelles technologies de lõinformation et de la 

communication. Nous avons vu dans le 1er chapitre la singularité du robot vis-à-vis des autres 

technologies et le lien consubstantiel quõil entretient avec lõid®e de substitution du travail 

humain. Nous avons également détaillé la manière dont les robots transforment les frontières 

du travail, sa nature et plus profond®ment lõid®e m°me de travail et les moyens de son ®tude. 

Mais que savons-nous des transformations propres à la robotisation dans le secteur agricole ? 

Nous allons maintenant tenter de synth®tiser lõ®tat des connaissances sur les transformations 

du travail que les robots produisent plus spécifiquement dans le secteur agricole. Pour ce 

faire, nous avons réalisé une revue systématique de la littérature ¨ m°me dõint®grer la diversit® 

des ®tudes sur la question. Si le travail constitue un champ dõ®tudes important au sein des 

recherches sur lõagriculture, il nõexiste pour autant pas de cadre dõanalyse du travail sp®cifique 

au secteur agricole et suffisamment large pour accomplir un travail de revue de la littérature. 

Béguin et al. (2011, 13), dans lõintroduction de leur ouvrage consacré au travail en agriculture 

face ¨ lõinnovation, confirment lõabsence dõune conceptualisation du travail interne aux 

®tudes sur le secteur agricole. Cõest pourquoi ce travail de revue de litt®rature commence par 

proposer un cadre dõanalyse du travail ¨ m°me de retranscrire la diversit® des approches 

disciplinaires et conceptuelles du travail en agriculture. Le travail est ainsi analysé à travers 

quatre dimensions : i. La structure des exploitations et le marché du travail ; ii. lõorganisation 

du travail dans lõexploitation agricole ; iii. le sens du travail ; iv. les performances techniques 

et économiques du travail. 

La prochaine partie de ce chapitre restitue donc notre travail de revue systématique 

de littérature réalisé au cours des 18 premiers mois de cette thèse et publié le 30 juin 2022 

dans la revue Agronomy for Sustainable Development (Martin et al. 2022) (voir ci-dessous 2.). 

Puisque lõessentiel des publications sur la question ont ®t® publi®es en anglais, notre requête 

et lõanalyse des r®sultats ont ®t® faites dans la m°me langue. Nous avons donc choisi de 

restituer ce travail et se mise en forme telle que cela a été publié, en anglais.  
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 Robots et transformations du travail en 

agriculture : une revue systématique de la 

littérature 

 Introduction  

2.1.1 Agricultural robots: the issues of transformations of work 

The digitalization of agriculture is raising hopes that it may be able to transform 

agriculture and respond to societal and environmental challenges (Trendov et al. 2019). This 

sociotechnical process encompasses a broad diversity of technologies and concepts: the 

internet of things, sensors, artificial intelligence, machine learning, big data, blockchain, 

robots, etc. (Klerkx et al. 2019). These technologies are promoted as a solution to make 

agriculture more productive while preserving resources (Reddy et al. 2016). Among the 

various digital technologies, robotics stands out since it suggests a substitution of human 

work or at least a radical transformation of work. This is what the fictional origins of robots 

suggest (Capek 1921; Asimov 1950) and what many modern studies forecast (Marinoudi et 

al. 2021; Sparrow et Howard 2021). Since the 1960s, robots have been used in the industry 

and more recently in the service sector (Wallén 2008). But agriculture has long remained 

untouched by this trend of robotization. Today, however, agricultural robotics is 

experiencing a significant development (Jin et al. 2021) and robots are being heralded in the 

media as the new revolution in agriculture: « The robot revolution down on the farm » (Abboud 

2018), « The future of agriculture is in robotic farmers » (Engineers Australia 2021). Not only the 

media but public authorities (Auverlot et al. 2016; USDA 2020; European Commission 2021) 

and scientists (Ampatzidis et al. 2017; Arvanitis et Symeonaki 2020; Basso et Antle 2020; 

Fountas et al. 2020) are seeing promise in robots for a sustainable agriculture. The 

robotization of agricultural work is not a new idea. It has been the subject of studies dating 

back several decades on attempts to automate often arduous agricultural tasks (Kawamura et 

Namikawa 1989). In the late 1990s, many dairy farms in western and northern Europe started 

adopting automated milking systems (AMS) (Gallardo et Sauer 2018). But it is only over the 

past few years that agricultural robotics has experienced unprecedented development. 

Venture capitalists, start-ups, research entities and public policymakers are getting involved 

(Rotz et al. 2019), and market analysts are predicting double-digit compounded annual 

growth rates for the sector (Brandessence Market Research and Consulting 2021; Francis 

2021). This development of robotics is part of a context of profound transformations of 

work in agriculture. Agriculture is a labor-intensive sector. In 2019, this sector engaged 27 % 

of the worldõs active population (World Bank 2021). However, agricultural employment is 

decreasing (-50 % between 1990 and 2017) due to productivity gains and other factors (Ibid.). 

Working conditions are also less attractive than in other sectors (arduous tasks, job insecurity 
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and low wages), and labor relations and organization are also changing (Hostiou et al. 2020). 

In developed countries, for instance, salaried employment and subcontracting are growing at 

the expense of family farming (Blanc et al. 2008). Agriculture is already experiencing 

profound changes in work. How do agricultural robots ð which are heralded as work 

reducers ð participate in these transformations or in driving new ones? 

In social science reviews, the singularity of the agricultural robot is rarely considered 

(Reddy et al. 2016; Lowenberg-DeBoer et al. 2020; Ryan et al. 2021). It is instead resituated 

within a diversity of digital innovations (Salemink et al. 2017; Klerkx et al. 2019; Wang et 

Siau 2019; Hackfort 2021). However, it is essential to study agricultural robots specifically in 

order to understand the nature and intensity of work transformations. For instance, the fruit 

picking robot and the smartphone do not have the same consequences on the transformation 

of work. Several authors highlight the opportunities and threats of the development of 

robotics in agriculture in various fields (ex : social, cultural, health, safety, employment, 

politics, economics, etc.) (Rose et al. 2021; Ryan et al. 2021). The debate on robots in 

agriculture is essentially presented in terms of ethics and responsibility. There are no specific 

reviews concerning work and agricultural robotics. It is instead a dimension partially analyzed 

within more general questions. No literature review provides a broad view of the 

transformations of work arising from robotization in agriculture. That is why we still do not 

really know what are the diversity of work transformations that result from robotization in 

agriculture. In this review, we want to provide an answer to this question by focusing on 

work on farms. The scientific literature offers a wide variety of answers to this question. 

These answers depend in particular on the disciplines used and the conceptual and analytical 

choices made to study agricultural work (Malanski et al. 2019). This paper applies the 

standardized process of a systematic literature review to summarize the diversity of answers 

with rigor and transparency. 

2.1.2 What is and what is not a robot? 

The most commonly used definition of a robot comes from the Robotic Industries 

Association (RIA), which defines the robot as « a reprogrammable, multifunctional manipulator 

designed to move material, parts, tools, or specialized devices through various programmed functions for the 

performance of a variety of tasks. » The International Organization for Standardization (ISO) 

adapts this general definition of a robot according to the sectors of activity and defines 

industrial robots and service robots (International Organization for Standardization 2012). 

The agricultural robot requires a definition adapted to the particular context of work in 

agriculture (Figure 12). Lowenberg-DeBoer et al. (2020) propose a definition of a field crop 

robot: « a mobile, autonomous, decision-making, mechatronic device that accomplishes crop production tasks 

(ex : soil preparation, seeding, transplanting, weeding, pest control and harvesting) under human supervision, 

but without direct human labor. » The mobile characteristic does not apply to some livestock 

robots such as automated milking systems (AMS). Because this definition is limited to field 
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crops, we proposed a definition of the agricultural robot that is suitable for all different 

farming sectors: An agricultural robot is a re-programmable mechatronic device that 

performs different farming tasks, interacting with the biological and physical environment 

without direct human intervention and adapted to its environment through data collection 

and analysis. It is composed of a physical artifact made up of one or more sensors (data 

collection), actuators (task execution) and software that allows data analysis and then 

modulation of tasks. The agricultural robot acquires data (sensors), carries out services (data 

analysis) and then executes tasks (actuators) (Martin et al. 2020). 

  

Figure 12 : left: weeding robot for vegetable production, photo by Naïo Technologie; right: automated milking system, 
iStock photo by Elmar Gubisch 

2.1.3 What is agricultural work for us? 

Agricultural work is a polysemous concept, studied by specialists from a variety of 

disciplines and traversed by a variety of visions (Malanski et al. 2019). And yet, there exists 

no framework for analyzing work in agriculture that can account for this diversity. To 

undertake this systematic review of literature (SRL), we constructed a framework for 

analyzing on-farm work that reflects the diversity of approaches found in the literature. To 

this end, we identified four main dimensions through which work is analyzed within a test 

corpus. This test corpus brings together a set of key articles on the transformations of work 

that accompany robotization on the farm and is compiled by the SRL authors (Martin et al. 

2020). This framework is therefore inductive and the result of a multidisciplinary vision of 

work. In this paper, we are interested in human work on the farm, with this work being 

placed in a social and economic environment. Thus, we begin by studying work in its 

relationship to a market and as an economic factor of on-farm production (1st dimension: 

farm structure and labor market). Then, we study it in its spatial-temporal dimensions at the 

farm level: who does what, when and where? (2nd dimension: work organization). Then we 

analyze work through its technical and economic indicators (3rd dimension: work 

performances). Finally, we look at the meaning that workers assign to work, and the 

subjectivities and relationships implied in agricultural work (4th dimension: meaning of 

work). 
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 Methods 

2.2.1 Research strategy 

In order to study the transformations of work when robots are used in agriculture, 

we carried out a systematic review of literature (SRL). A SRL is a « predetermined structured meth-

od to search, screen, select, appraise and summarize study findings to answer a narrowly focused research 

question » (Greenhalgh et al. 2018). This method, which originated with the biological, medical 

and ecological sciences, is also very well suited to the social sciences and indeed to questions 

about work (Petticrew et Roberts 2006). All details of the method we followed were included 

in a protocol that was published prior to the start of the SRL (Martin et al. 2020). The pre-

publication protocol « ensures greater transparency in the re-search process and protects the wider 

community against a number of damaging research practices » (BMJ 2015). Our research strategy 

consisted of querying two reference databases: Web of Science Core Collection (WoS) and 

Scopus. We included articles, books, book chapters and reviews in the scope of this query. 

There were no limits on disciplines, methods and countries. We used a model called PICO 

(population, intervention, comparison, outcome) (Petticrew et Roberts 2006, 38; Frandsen 

et al. 2020) to design our research question and translate it into a research query (Table 1). 

The query we used consists of three key concepts as defined in the protocol: robot, 

agriculture, and work ð and their lexicons (see the protocol for the complete equation, 

(Martin et al. 2020). Our query ranges from 1955 to December 2021 for WoS and from 1960 

to December 2021 for Scopus. 
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Table 1: PICO model ð Participants, Interventions, Comparators and Outcomes 

Participants 

(population) 

Farm, farm system, farmers and farm workers in all agricultural sectors 

(ex : field crops, livestock, horticulture, vine-growing) 

Interventions 

(exposures) 
Adoption of robots for farming 

Comparators 

(control) 
Farm without robots / farm before robot adoption 

Outcomes 

1. Farm structure and labor market: farm size, social relationship of production, 
added value distribution, any variable related to organization and 
interaction of production factors (land, labor and capital) and labor market; 

2. Performances: main indicators of the economic performance of work 
(profitability, productivity, income); 

3. Organization: spatial-temporal organization of work at the farm level (who 
does what and when) 

4. Meaning: any form of subjectivity and emotions in work (stress, satisfaction, 
recognition, autonomy, feeling of coherence, identity, etc.) 

2.2.2 Selection process 

The first selection process ð the screening ð involved an abstract blind review by two 

co-authors of this paper using Rayyan, a web application for systematic reviews « that helps 

expedite the initial screening of abstracts and titles using a process of semi-automation while incorporating a 

high level of usability. » (Ouzzani et al. 2016). We excluded 2 283 irrelevant records that were 

returned by our broad-spectrum search strategy. The conflict rate between the two co-

authors was 3,8 % (divergent decisions leading to discussions), which reflects the accuracy 

of both the selection criteria and the research question asked. The second stage of the 

selection started with 146 records and involved three eligibility criteria: 

1. At least one studied technology meets the criteria of our definition of a robot. 

2. At least one of our dimensions of work analysis is addressed: farm structure and labor 

market, work organization, work performances, and meaning of work. 

3. The work is studied at the farm level through at least one of the following analytical 

perspectives: the livestock/cropping system, the farming system (Therond et al. 

2017), the activity system (Gasselin et al. 2012), and the farmers and/or farm workers 

in any agricultural sector (ex : field crops cultivation, livestock husbandry, 

horticulture, viticulture). 

These eligibility criteria reduced the selection down to 53 records. The last step of 

the selection process consisted of checking the references cited by the selected papers. 

Checking references is part of the SRL method and is recognized for its relevance (Horsley 

et al. 2011). Consequently, we checked the references of these 53 papers to identify 66 more 

records. In contrast to the initial query, we retained proceedings papers in this step, thus 

allowing more studies to be included. When these 66 records were submitted to our three 



 

74 
 

eligibility criteria, only 37 remained, thus giving us a total of 90 records (=53 + 37) (to see 

the included and excluded re-cords with the reasons for exclusion, please see Supplementary 

Table 2). We use the PRISMA flow diagram method (Moher et al. 2010) to show the 

complete selection process in Figure 13. These 90 articles were then analyzed using 

bibliometric analysis (first part of this article) and qualitative analysis (second part). 

 

Figure 13 : PRISMA flow diagram (adapted from Moher et al. 2010) 

 An emerging topic dominated by a technical and economic 

vision of work 

The topic of transformations of work due to robotization in agriculture is small and 

relatively recent (90 records). Even though the first publication dates back to 1992 (Seabrook 

1992), the number of publications only increased significantly starting in the 2010s. The 

automated milking system (AMS) or milking robot is the most studied robot for 

transformations of work: 60 of the 90 selected articles (i.e. 67 %) focus exclusively on the 

AMS (Figure 15). AMS was the robot that was most studied until the beginning of the 2010s. 

But in the last 5 years, studies on the transformation of work have focused on a wider variety 

of robots. This first result is consistent with the actual deployment of robots in agriculture. 

AMSs were the first robotic systems to be deployed in European agriculture, starting 30 years 

ago, with an acceleration which began in the 2010s in northern and western Europe, where 

the studies in our corpus are mainly situated. Other robots were less represented than the 

AMS in our literature review on transformations of work. We offer two main explanations 

for this low proportion of reference to other robots in our corpus: 1) the deployment of 
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these robots is more recent and they are adopted in smaller numbers; 2) therefore the 

research on these robots focuses more on their design than on their effects. Indeed, the 

agricultural robotics sector is marked by a divide between the dynamism and communication 

of economic actors and the poor adoption of these technologies on farms (Caffaro et Cavallo 

2019; Carolan 2019). Many challenges remain to be overcome in order to achieve a higher 

adoption rate (Wouter Bac et al. 2014). Agricultural and livestock engineering and economics 

are more involved in the analysis of work transformations at the disciplinary level (Figure 

16), with each accounting for 36 % of total disciplinary composition of the corpus. 

Agricultural and livestock engineering analysis mainly concerns the «performance» 

dimension, which is therefore the first dimension of work analyzed in our corpus (57 % of 

the records analyze the work in its «performance» dimension.). Moreover, the topic is not 

associated with a large and structured scientific community but instead with a fragmented 

one with a few recurrent authors (Figure 14). An explanation may be that the transformations 

of work due to the robotization of agriculture are rarely an object of research in themselves. 

Work is essentially a secondary theme within technical and economic analyses of the 

transformations due to robots. While the first paper dates back to 1992, the social sciences 

only started to address this issue in the 2010s (Figure 16). In the social-sciences community, 

the main interest is on the analysis of human-animal and technology relations (Butler et al. 

2012; Holloway et al. 2014a; Holloway et al. 2014b; Bear et Holloway 2015; Butler et 

Holloway 2016; Holloway et Bear 2017; Bear et Holloway 2018; Bear et Holloway 2019). 

 

Figure 14 : Co-author network (the graph was generated with the force-directed Fruchterman-Reingold algorithm); As 
the discipline is coded at the publication scale, the various authors of a particular article may be from many different 
disciplines; names of authors with a minimum of 4 publications are displayed.



 
 

  

Figure 15 : Types of robot analyzed in our literature analysis by year of 
publication; An Automatic Herding System (AHS) is a system of slow-
moving mobile fences controlled by an industrial controller. It herds all the 
cows to the milking robot (Drach et al. 2017). 

Figure 16 : Disciplinary composition of the corpus (a) and proportion of each discipline in the corpus as a function 
of time (b) (data on disciplines collected from the methods used and the self-declaration of the lead author; note 
that an author can publish in several disciplines). 
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 Farm structure and the labor market 

2.4.1 Farm structures: robots for large or small farms? 

According to Reddy et al. (2016), agricultural robotics has historically been framed 

by engineers. They have an industrial production vision of agricultural work in which « the 

machines could work entirely in predefined ways, much like a production line » ð which partly explains 

the many repeated failures to automate agricultural tasks. Robots as part of digital agriculture 

are often associated with large farming systems (Dusty 2017). According to Caffaro and 

Cavallo (2019), the lack of capital investment and insufficient knowledge explains why small 

farmers have a lower level of access to these tools. This situation creates a large digital divide 

between big and small farmers. Several studies have demonstrated that large farms are more 

inclined to adopt precision technologies, especially in the dairy sector (Moyes et al. 2014; 

Gargiulo et al. 2018). 

In France, a study of Veysset et al. (2001) dating from the time of the increase in the 

adoption of AMS on farms reveals that farms with AMS are larger (in area and herd size) 

than the national average, and more diversified (non-fodder crops rep-resent 42 % of the 

total surface area and 55 % include at least a second animal production unit). Heikkila et al. 

(2012) show that the ability to mobilize capital to install machinery is a significant factor 

behind the switch to automatic milking. This suggests that the most capitalized farms are 

more likely to robotize. However, a study from the early days of AMS development indicate 

no significant correlation between farm sizes and adoption of AMS (Hogeveen et al. 2004). 

What is more, Castro et al. (2015) show that farmers with herd sizes below the average (91 % 

versus 58 %) express a higher satisfaction with the adoption of AMS, thus suggesting that 

the technology is more adapted to small and medium farms. The dominance of the family 

farm structure in western and northern Europe thus partly explains why more than 90 % of 

dairy farms using AMS are located in this area (Gallardo et Sauer 2018). The history of the 

adoption of AMS mainly by medium and family runs counter to the studies that suggest that 

it is large farms that tend to adopt the use of robots. 

The link between farm structure and adoption of robotics should be considered from 

another point of view. An AMS transforms the farmõs technical and economic functioning 

and the structure evolves with it. Tse et al. (2017) report that herd size increases when a farm 

transitions to an AMS. At the scale of the dairy sector, this increase leads to a structural rise 

in milk production as an unintended consequence of the farmersõ aggregated investments in 

AMS (Vik et al. 2019). These authors explain that the increase in Norwegian milk production 

is the result of the sum of production increases on farms with AMS. At the farm level, this 

production increase is part of « changes to make investments in AMS structurally and economically 

viable » (Ibid.). Moreover, the farms that tend to adopt AMS are not the most labor-intensive 

ones but instead those oriented towards increasing milk production (Heikkila et al. 2012). 
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Finally, big and small farms do not expect the robotization of the same type of work. 

According to Spykman et al. (2021), large farms consider field crop robots as a potential 

financial benefit and prefer large autonomous tractors. In contrast, small farms or organic 

farms are interested in robots for environmental benefits and prefer small robots. Thus, 

according to Daum (2021) the robot in agriculture can be part of a diversity of models. On 

the one hand, the robot can provide a solution to the labor problem that is an obstacle to 

the development of a more agroecological agriculture (Orsini et al. 2018; Daum 2021). On 

the other hand, the robot can contribute to a more productivist agriculture, supporting 

monoculture and large farms (Ibid.). 

2.4.2 The robot and the labor market 

The dominance of family dairy farms and the continued increase in average herd size 

are not the only factors that explain the development of AMS in Europe (Gallardo et Sauer 

2018). The labor market is a significant driver for adoption of robotics in general (Ibid.) and 

AMS in particular (Schewe et Stuart 2015). In north-western Europe, agricultural investments 

are driven by high labor costs, and the labor shortage in many developed countries represents 

a potential for agricultural robotics (Marinoudi et al. 2019; Lowenberg-DeBoer et al. 2020). 

In Russia, Semin et al. (2020) identify three groups of workers differentiated by the evolution 

of employment in the face of robotization. The first group is the one whose number of jobs 

is decreasing due to the substitutability of the operations they perform. The second group of 

workers has a stable employment due to the difficulty of substituting their tasks with 

machines. Finally, the third group is the one whose employment increases because these 

workers are involved in the maintenance of the robots. The cost of robotization is today not 

so high, as compared to the price of labor, which raises questions about the availability of 

agricultural employment for migrants (in many countries, seasonal work is often performed 

by migrant workers) (Alarcón 2021). In some countries, the Covid pandemic and the 

associated lockdown have led to the emergence of robots as a solution to the labor shortage 

(Srivastava 2021). This is especially true when farms are dependent on seasonal work and 

this work is normally done by migrant workers (Christiaensen et al. 2020). Marinoudi et al. 

(2019) suggest that any analysis of how robots and automation affect the labor market should 

be conducted at the farm level instead of at the macroeconomic level that is generally used 

for labor market analyses. 

Automation also transforms the labor market through the phenomenon of « job 

polarization » which « refers to the parallel growth of high-skill (and in principle, high-wage) jobs and low-

skill (and in principle, low-wage) jobs at the expense of middle-skill jobs » (Marinoudi et al. 2019). This 

job polarization can lead to a « wage polarization », thus calling for an examination of the sharing 

of added value. Rotz et al. (2019) also underline the development of a high-skill/low-skill 

bifurcated labor market. This is why a disconnect between skills and labor availability has 

appeared in agrifood industry. AMS is an apt example of the evolution of skills due to 
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automation at the farm level. A higher education level leads to a greater interest in AMS 

(Moyes et al. 2014). The inability to use and read data can be a barrier for many workers (Tse 

et al. 2018b) and may lead to the exclusion of some of them (Schewe et Stuart 2015). But the 

AMS can also help improve the farmõs attractiveness, and adoption of an AMS can be part 

of a strategy to attract higher-skilled employees (Lundström et Lindblom 2021). 

2.4.3 Division of labor and power relations 

Robotics, like other digital technologies, can be used to reinforce the surveillance of 

and control over workers. As investigated in other sectors (De Stefano 2018), the data 

collected and analyzed facilitate the evaluation of workersõ performances and thus make it 

easier to apply Taylorõs scientific management theory to agricultural work (Prause 2021; 

Sparrow et Howard 2021). However, this same data can provide access to other skills and 

knowledge for workers. But learning these new skills is sometimes less possible for the older 

generation and this may contribute to a « working-class fragmentation along age lines » (Ibid.). With 

AMS, employees are no longer asked to milk the cows, instead they have to manage the herd, 

observe the animals, and finally transform themselves from « milkers to stockpersons » 

(Lundström et Lindblom 2021). Some of the results raise questions about how robots can 

reshape the division of labor and promote the outsourcing of some on-farm work. Spykman 

et al. (2021) surveys show that farmers in Germany prefer the option of not purchasing field 

crop robots and instead choose to hire them « as a service ». And when the purchase is 

considered, it is mostly at an individual level. On the farm, the management of AMS alarms 

requires a redistribution of work and of responsibilities within the collective. The employees 

now work during the daytime and the farmer must manage the alarms emitted by the robot 

day and night. As a farmer explains: « We have learnt how to go on holiday... we travel as far as possible 

so we end up in another time zone... so we can have the night alarms and the like in the evening... we fly to 

the USA... there we can walk on the beach and milk cow! » (Lundström et Lindblom 2021). 

 Work organization 

2.5.1 Flexibility and quality of life 

Dairy farming involves arduous tasks and a rigid work organization given twice-daily 

milking duties. The majority of studies share the same main labor-oriented motivations for 

the adoption of an AMS: increased flexibility and reduced physical workload (Veysset et al. 

2001; Jensen 2004; Mathijs 2004a; Wade et al. 2004; Bergman et Rabinowicz 2013; Hansen 

2015a; Karttunen et al. 2016; Hostiou et al. 2017a; Stræte et al. 2017; Lundström et Lindblom 

2021). The same motivations are revealed in studies on Automatic Feeding Systems (AFS) 

(Grothmann et al. 2010; Bisaglia et al. 2012; Da Borso et al. 2017). The examples of AMS 

and AFS demonstrate that it is not economic factors that motivate the choice to invest in a 

robot but rather an improvement of the working environment (de Koning 2011b). Increasing 



 

80 
 

the flexibility of work does not necessarily mean reducing working time, as we will see below. 

But this evolution of work contributes to a reduction in the number and difficulty of physical 

tasks and improves workersõ health (Pinzke 2016; Tse et al. 2018b). In farms equipped with 

AMS, the elimination of milking duties leads to a better lifestyle in which the time saved is 

often allocated to family and social life (Mathijs 2004; Molfino et al. 2014; Tse et al. 2018b) 

or other economic activities (Bergman et Rabinowicz 2013). However, the larger the herd, 

the lower the work flexibility and lower the job satisfaction (Hansen et al. 2020). Job 

satisfaction with AMS is also highly dependent on the number of years with AMS (Ibid.). 

This illustrates the importance of the transition period in reconfiguring work. Hence, robots 

help farmers live a « modern lifestyle » (Hansen 2015) and contribute to the attractiveness of 

dairy farming for the younger generation (Karttunen et al. 2016). 

2.5.2 Displacement of tasks and creation of new ones 

The robot displaces and transforms work in time and space. The AMS releases 

workers from one of the most time-consuming and arduous manual tasks: milking (Pinzke 

2016). But in a conventional milking system (CMS), the worker milking the cow also uses 

the time for observing the cow for health and wellbeing, and for estrus monitoring 

(Dijkhuizen et al. 1997; Butler et al. 2012). The introduction of the milking robot displaces 

these tasks to a different time and space. Very often, some cows have to be helped to the 

milking robot, so human intervention for milking is not totally eliminated (Lundström et 

Lindblom 2021). Moreover, with AMS, an increase in working time is observed for feeding 

and cubicle cleaning (Gustafsson 2004). And in the case of AFS, the labor requirement 

increases for health inspections (Sinnott et al. 2021). In addition to the displacement and 

increase in duration of some tasks, new tasks appear. The robotic machine requires 

monitoring for mechanical flaws and proper functioning (Dijkhuizen et al. 1997). The advent 

of Management Information Systems (MIS) to monitor animal performance and even to 

manage the farm (ex : costs, reproduction, feeding) leads to a new activity, shifting work out 

of the barn and into the office (Bear et Holloway 2018; Lunner-Kolstrup et al. 2018a). The 

office thus becomes an unavoidable workspace and the computer an indispensable interface. 

Digital monitoring tethers the workers via their smartphone and can lead to on-call duties 

and information overload (Hansen 2015), blurring boundaries between personal and 

professional spaces and time. Not all farmers use this data in the same way. Stræte et al. 

(2017) identified two categories with respect to data use: « high and low levels of data options used. 

A low level suggests using only the most necessary data options. » But, in spite of new tasks and the 

increase in time taken for some tasks, the overall reduction of the working time is a major 

and positive aspect for many studies (see below 2.7.1 au-dessous). 
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 Meaning of work 

In general, the concept of meaning of work refers to the many forms of subjectivity 

and emotion (stress, satisfaction, recognition, autonomy, feeling of coherence, identity, etc.) 

and also relationships at work ð with humans and with non-humans (Rosso et al. 2010; 

Dejours 2012). In our case, three main aspects are evoked by our corpus: mental workload 

and technostress, change in humansõ relationships with animals, robotization and the shaping 

of a new farmer. All three are the result of work on the AMS. 

2.6.1 Mental workload and technostress 

The AMS reduces stress due to the elimination of the repetitive task of milking as 

well as a reduction in physical work-load, which benefits the workerõs lifestyle and family 

time (De Jong et Finnema 2003; Jensen 2004; Karttunen et al. 2016; Tse et al. 2018b). Thanks 

to information it provides, an AMS can be expected to reduce mental workload by 

anticipating events like insemination or mastitis (Hostiou et al. 2017a). But most of the 

studies report an increase in mental workload and stress. Our analysis identifies four reasons 

for this mental stress (Meskens et al. 2001; Hansen 2015; Karttunen et al. 2016; Hostiou et 

al. 2017b; Hostiou et al. 2017a; Lunner-Kolstrup et al. 2018a; Lundström et Lindblom 2021): 

(1) the demanding management of the AMS and complexity or overload of information; (2) 

the lack of adequate farmer or hired-worker skills; (3) the fact of being on 24/7 standby and 

having to deal with nocturnal alarms; and (4) the debt burden, which increases with the 

investment in an AMS. Mathijs (2004) shows that for farmers the improvement in mental 

health is less clear than in physical health, and varies widely from country to country. 

According to Hansen et al. (2020), this technostress ð defined by Ragu-Nathan et al. (2008) 

as « stress experienced by end users of Information and Communication Technologies » ð contributes to a 

reduction in farmer wellbeing in terms of mental health. Training in AMS and an adequate 

advisory can decrease this technostress and improve the success of the conversion to a 

milking robot (Bugge et Skibrek 2019; Hansen et al. 2020). For some farmers, relationships 

with AMS suppliers and maintenance services can cause stress (Lundström et Lindblom 

2021). A possible interpretation is that while milking is no longer a physical task, the farmer 

is now dependent on the equipment supplier for the continued functioning of the robot. 

2.6.2 Change in humansõ relationships with animals 

With the implementation of the milking robot, farmers spend less time interacting 

with their animals (Hostiou et al. 2017b; Kling-Eveillard et al. 2020; Wildridge et al. 2020). 

This decrease in human-animal interaction changes the relationship between farmers and 

cows. Since « cows must voluntarily present themselves to be milked » (Driessen et Heutinck 2014), 

they develop a lack of fear of human presence and are less stressed by it (Bear et Holloway 

2015). Once an AMS is deployed, this relationship between breeders and cows is also 

intermediated by a machine and the data it provides. For Cornou (2009), the farmers then 
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perceive their animal as a product or a combination of parameters to monitor, with con-

sequent impact on animal welfare. An AMS also changes the workersõ vision of the scale of 

management of the animal from the herd to the individual cow (Kling-Eveillard et al. 2020). 

The AMS leads to a redefinition of what are good and « lazy » cows according to their 

behavior towards the robot (Holloway et al. 2014b; Bear et Holloway 2018). But according 

to Porcher and Schmitt (2012), « the milking robot [é] is not per se necessarily a tool that alienates 

animals and farmers. ». Because cows work and have an active role in a working relationship 

with the human (Ibid.), they « co-produce changes in practices with farmers and robot » (Bear et 

Holloway 2018). This co-production leads to « new rural subjectivities » and « agricultural lives », 

which implies « more-than-human negotiations » with humans, animals and machines (Bear et 

Holloway 2015; Bear et Holloway 2018; Bear et Holloway 2019). This « redefines the notion of 

care in dairy farming » and redistributes responsibility between human and non-human entities 

(Holloway et al. 2014a). Finstad et al. (2021) describe the process of domestication that leads 

to the transformation of a farmer into an « AMS farmer ». The farmer, the cows as also the 

machine learn and adapt to each other (the AMS adapts to cows via machine learning). 

2.6.3 Robotization and the shaping of a new farmer? 

In the corpus analyzed, changes in the farmersõ perception and identities are mainly 

studied through their relationship with cows. The definition of a « good » farmer changes once 

he adopts an AMS, both in terms of the relationship with animals (Driessen et Heutinck 

2014) and the skills required to deal with data generated by the AMS (Seabrook 1992; Butler 

et al. 2012). New skills are acquired with the adoption of an AMS through the data produced. 

However, it can also lead to a loss of traditional skills, which can make some farmers lose 

interest in their profession (Kling-Eveillard et al. 2020). Two studies from the 1990s show a 

link between the self-perception of stockpersons and their attitude towards the milking robot 

(Seabrook 1992; Rossing et al. 1997). « Those stockpersons with a cognized self of being livestock-

orientated appeared more demeaned by the prospects of automatic milking than those who had a cognized self 

of being machinery-orientated. Similarly, those who perceive themselves as progressive see greater opportunities 

than those who perceive themselves as traditional » (Seabrook 1992). The relationship with the animal 

is a determinant of the farmersõ satisfaction with their work following the adoption of the 

AMS. Different profiles have been identified and link the relationship of the farmer to the 

work, to the robot and to the animal (Hostiou et al. 2017b). Hansen and Stræte (2020) suggest 

that « AMS farmers experience a higher satisfaction with the working day, the occupational safety and the 

working environment compared to CMS farmers. ». Some farmers become concerned about the loss 

of autonomy in their work because of the milking robot (Hostiou et al. 2017b). On the other 

hand, some say they have more control over the management of the herd (Kling-Eveillard 

et al. 2020). The question of autonomy in its different aspects is key in the evolution of work. 

However, it is very little studied by our corpus. 
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 Work performances 

2.7.1 Reduction in human labor: level of evidence for the milking robot 

The per-hour physical productivity of the robot is still lower than that of human for 

many tasks such as milking cows or harvesting strawberries (Woo et al. 2020). But robots 

can often work all day and in all weather conditions. We present here the results of the studies 

on reduction in working time with the AMS and the AFS. These are the two main robotic 

systems for which the working time has been studied in real working situations and there is 

sufficient data for both to discuss this reduction in working time. 

The AMSõs ability to reduce the demand for human labor is crucial in the context of 

increases in farm sizes and labor market constraints. Jiang et al. (2017) and ¥rs and OĶuz 

(2018) refer to several studies that show a significant reduction in work time. ¥rs and OĶuz 

(2018) calculate a reduction in working time of 28 % by taking an average of the figures from 

the mobilized studies but do not take into account the diversity of the samples, the methods 

and the technical-economic contexts. In addition, these studies ignore research that shows 

no difference or an increase in work time. A critical assessment of the wide variety of results 

and methods is necessary to evaluate the evolution of working time due to robotization. In 

our corpus, 15 studies provide results on the change in working time following the adoption 

of the AMS (10 quantified results and 5 depending on the farmerõs perception). The majority 

of the studies (9 out of 15) are in agreement that there is a reduction in working time. Indeed, 

this reduction in labor is one of the major arguments for the AMSõs adoption put forward 

by many authors (Hogeveen et al. 2004; Castro et al. 2015) and AMS manufacturers alike 

(DeLaval 2021; Lely 2021), and forms the justification of many scientific studies. However, 

the extent of this reduction in working time varies greatly between studies: from 

- 20 % (Mathijs 2004) to - 62 % (Tse et al. 2018a). What is more, one robust quantitative 

study finds no significant difference in working time (Steeneveld et al. 2012). The five studies 

interested in the workersõ perceptions suggest no decrease in working time, two of them note 

an increase in working time (Lunner-Kolstrup et al. 2018a; Vik et al. 2019) and the other 

three no difference in working time between before and after AMS adoption (De Jong et 

Finnema 2003; Butler et al. 2012; Hansen 2015). Three explanations are provided for this 

absence of reduction or even increase in perceived working time: (1) the working day is no 

longer structured around milking with « a clear and natural ôstartõ and ôendõ » (Lunner-Kolstrup 

et al. 2018a); (2) a feeling of being permanently on call due to alarms : « They are never really 

done after a working day as there is always something more to be done in the dairy barn » (Butler et al. 

2012; Lunner-Kolstrup et al. 2018a); and (3) an increase in herd size often accompanies the 

adoption of AMS, and the time saved in milking is lost in other tasks whose working time 

increases with herd size (Jacobs et Siegford 2012; Vik et al. 2019). 
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The variations in the results and the existence of contradictory results make it difficult 

to state the significance of this change in working time. The diversity of results can be 

explained by a diversity of methods, and technical, social, economic and geographical 

contexts. Methodological choices are critical because various biases can influence the results. 

We have used five evaluation criteria to analyze these biases (Table 2) (for more details 

concerning bias analysis, see supplementary information). 

None of the studies provides a sufficient level of evidence to rule on this issue of 

reduction in working time resulting from an AMS (Table 2). And the size of the sub-corpus 

is too small to enable correlations between the identified biases and the results. But the 

methods used could have influenced the strength of the evidence as well as the results 

(Supplementary Table 1). According to our assessment, the five studies that looked at the 

workersõ perceptions of the changes in their working times provide a higher level of evidence 

than the other studies (De Jong et Finnema 2003; Butler et al. 2012; Hansen 2015; Lunner-

Kolstrup et al. 2018a; Vik et al. 2019). The results of studies using a questionnaire approach 

showed a greater variation: a reduction in working time ranging from 20 % (Mathijs 2004) to 

62 % (Tse et al. 2018a). 

Table 2: Results of the bias analysis for each study according to the 6 main assessment criteria (NA: not applicable, 
the criterion is not applicable to the study given its methodological characteristics; U: unclear, the available information 
is not clear enough; Y: yes, the criterion is respected; N: no, the criterion is not respected; C1 to C6: criteria 1 to 6; 
C1: The consideration of the technical-economic diversity of farms (land, labor, capital, farming system) in the sample 
studied. Only 4 studies provide information on this diversity; C2: Taking the social diversity of work into account, in 
particular the need to differentiate between family and salaried work. Only one study considers this social diversity of 
work; C3: The scale of analysis should be clarified: are we looking at only the livestock farming system (LFS) or at 
the entire farm? Only 2 studies clearly specify the system or scale under consideration; C4: Taking the adaptation period 
after the adoption of AMS into consideration (5 studies do this); C5: Changes in working time compared to the «before 
AMS» period: 5 studies out of 12; C6: Management of alarms is taken into account in the calculation of working 
time: only 1 study. 

 C1 C2 C3 C4 C5 C6 

Sonck 1996 NA NA U NA Y N 

Mathijs 2004 N N N N Y N 

Bijl et al. 2007 Y N U Y N N 

De Jong et Finnema 
2003 Y U NA Y Y NA 

Gustafsson 2004 N N U N N N 

Oudshoorn et al. 2012 N N Y Y N N 

Steeneveld et al. 2012 Y N U U N N 

Heikkila et al. 2010 N N U N N N 

de Koning 2011 N N N N N N 

Butler et al. 2012 Y N U Y Y NA 

Hansen 2015 N U NA Y Y NA 

Vik et al. 2019 N Y NA Y Y NA 

Shortall et al. 2016 N N U NA N Y 

Lunner-Kolstrup et al. 
2018 

Y Y U Y Y NA 

Tse et al. 2018a N N Y Y Y N 
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Feeding operations on European dairy farms could repre-sent more than 25 % of 

labor time (Pezzuolo et al. 2016). Automatic Feeding Systems (AFS) are also undergoing 

significant development. Although less studied than the AMS because they are more recent, 

AFS also allows a significant reduction in working time. Several studies show a significant 

reduction in working time with an AFS compared to conventional feeding systems (Gleeson 

et al. 2008; Grothmann et al. 2010; Pezzuolo et al. 2016; Da Borso et al. 2017; Sinnott et al. 

2021). However, this reduction in labor time is only possible at a certain herd size. 

Grothmann et al. (2010) did not observe any difference in labor time with a herd size of 60 

animals. 

These variations of results illustrate the complexity in expressing the perceptions of 

farmers regarding changes in working time through objective numerical values. It seems 

essential for future researchers to consider all possible biases in order to better understand 

the real change in working time and to identify its determinants and variability. Above all, 

our results show that the adoption of robots leads more to a reorganization of work in time 

and space than to a real reduction in working time. Studies on work transformations should 

not be restricted to the measurement of time but rather to the way work is reorganized in 

time and space and between workers. 

2.7.2 Economic performance 

According to Caffaro and Cavallo (2019), capital costs are a limiting factor for the 

adoption of agricultural robots by small farms. In the case of AMS, the robotic machine, 

construction or modifications of the barn, and the purchases of cows in-crease the fixed 

costs (Heikkila et al. 2010; Steeneveld et al. 2012; Ferland et al. 2016). Most studies agree on 

a significant increase in the cost of capital with an investment in AMS, which consequently 

impacts the cost of producing milk (Jago et al. 2006; Bijl et al. 2007a; Heikkila et al. 2010; 

Gargiulo et al. 2020). The high cost of AMS is the most important motivation for adoption 

of CMS instead of an AMS in the Netherlands according to Hogeveen et al. (2004). From 

the beginning of the development of the AMS, increased yields were announced as a positive 

effect of robotic milking (Rossing et al. 1997). Since then, most studies have confirmed this 

increase in milk yields (Speroni et al. 2006; de Koning 2011b; Butler et al. 2012; Oudshoorn 

et al. 2012a; ¥rs et OĶuz 2018; Tse et al. 2018b). Does this increase in yield compensate for 

the increase in fixed costs? The diversity of the results concerning margins, returns and 

profitability make it still difficult to quantify the changes in economic performance. Focusing 

only on profitability, while some authors conclude that AMS is more profitable than CMS 

(Bijl et al. 2007a; Salfer et al. 2017; Tse et al. 2018a), mainly due to the extra production of 

milk and savings on labor, some argue the opposite (Heikkila et al. 2010; Shortall et al. 2016) 

and others find no significant difference (Gargiulo et al. 2020). According to Bergman and 

Rabinowicz (2013), profitability in AMS farming systems depends on a range of factors, with 

milking frequency being an important factor. For a given robotic milking capacity, the 
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milking frequency decreases when the herd size increases, so the profitability decreases when 

the farm size increases (Pezzuolo et al. 2017). But according to Hansen et al. (2019), small 

farms (less than 50 cows) are also less profitable with AMS than with CMS. And the 

economic simulation of Salfer et al. (2017) showed that the 1 500-cow parlor system was 

more profitable than AMS for very large farms. These results suggest that: (1) there is a size 

range in which investing in AMS is economically attractive: medium-sized farms; (2) the 

number of cows per robot determines the milking frequency and greatly influences 

profitability. While some authors note an increase in margins and returns with AMS (Bijl et 

al. 2007a; Heikkila et al. 2010; Ferland et al. 2016), others show no significant difference 

(Rotz et al. 2003; de Koning 2011b; Oudshoorn et al. 2012a). However, the diversity of 

economic outcomes does seem to converge towards a higher cost of capital and a lower cost 

of labor. Finally, as we have seen above, economic factors are not the main reason for the 

adoption of AMS; it is instead the expectations of an improved quality of life that drives the 

decision. Nevertheless, the high cost of the AMS is one of the reasons for not installing it 

(Bergman et Rabinowicz 2013). 

In the case of the feed pusher robot for dairy farms, Nabokov et al. (2020) has 

reported a significant economic gain ð 87,8 % return on investment ð mainly explained by 

the reduction in feed losses and in labor costs. In the case of a robotic system performing 

light soil cultivation, the cost of the robotic system only becomes interesting if human labor 

is completely removed (Lampridi et al. 2019). Otherwise, whether for a small-case scenario 

(10 ha farm) or a large-scale scenario (100 ha farm), the cost is always higher with a robotic 

system (Ibid.). However, for the moment, removing all human work remains impossible and 

the robots continue to remain dependent on human work. 

 Towards a research agenda 

2.8.1 Robots and the transformation of work: between common logics and the singularity 

of each robot 

Studies on transformation of work due to the robotization of agriculture are relatively 

recent and essentially focused on AMS : 67 % of our corpus is interested in AMS. Most of 

the knowledge on the transformations of work accompanying robotization comes from the 

adoption of AMS. Three main types of results can be extended to other robots and represent 

a continuity in the transformations of work occurring with robotization in agriculture: 

changes in the relationship with the living, changes related to the use of data and changes 

related to the temporal organization of work (work time and temporality). These three 

elements transform work in all its dimensions (farm structure and labor market, organization, 

meaning, performances). However, each robot has its own characteristics with regard to 

transformations of work. Three characteristics are to be considered to understand the 

singularity of the effects that each robot has on work: space (immobile or mobile robot), 
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time (continuous or punctual task) and the type of worker (social status, degree of 

autonomy). While the AMS is an immobile robot, most of the robots developed for field 

crops or vegetables crops are mobile robots. Moreover, the AMS operates continuously 

whereas most of the technical operations in agriculture are punctual interventions (i.e. 

spraying, tilling, harvesting). Finally, the type of workers is also diverse in agriculture. Dairy 

farming in Western and Northern Europe is predominantly family-based. The 

transformations of work accompanying AMS therefore essentially concern family work, even 

if we have seen that AMS can support an emerging trend: the development of wage 

employment. On the contrary, vegetable crops fruit production or viticulture are sectors 

marked by significant « work peaks » and the important recourse to salaried and often migrant 

labor. Consequently, the impact on the work is different because the workers are not the 

same in terms of social status, income, autonomy or degree of specialization. These 

specificities of each robot and each agricultural task impose caution in the generalization of 

the results. We must consider the materiality of the robot and the specifies of agricultural 

tasks but also consider the social characteristics of workers. 

Once its specificities are considered, we propose a framework for analyzing the 

transformations of work accompanying robotization in agriculture. This framework 

combines three levels of analysis of work. The first includes the four analytical dimensions 

from which the corpus was selected. The second contains sub-dimensions that group the 

results of our corpus. These sub-dimensions represent the way in which the literature 

responds to the issue of transformation of work subsequent to adoption of agricultural 

robots on the farm. The third presents our interpretation of the lacunae in research with 

regard to the sub-dimensions studied. We present a research agenda by highlighting the sub-

dimensions that are already well informed, those that are insufficiently informed, and the 

research frontiers that remain to be explored (Table 3). This research agenda calls for an 

important role of the humanities and the social sciences since existing contributions are 

mainly from the post-2010 period and are skewed towards economics and the engineering 

sciences (Figure 16). 

2.8.2 Farm structure and the labor market 

We can group the analysis of transformations of the labor market and farm structure 

into four main sub-dimensions: the farmõs size and farming model (large/small; 

organic/conventional); the segmentation of the labor market (substitution/complementarity, 

low-skill/high-skill); the supply of labor (immigrant labor, labor shortage, attractiveness); and 

the division of labor (control, outsourcing). 

As concerns the labor market, two areas of research seem essential for understanding 

the dynamics of adoption of robots in agriculture. First, Marinoudi et al. (2019) remind us 

that the importance of unregistered workers and seasonal workers in agriculture makes 

macroeconomic approaches to the labor market inadequate for understanding the dynamics 
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of automation. They propose « a bottom-up approach where the analysis should start from the farm 

level » in order to measure and predict the effect of automation in agricultural labor market. 

Second, the role of territorial labor markets in the adoption of robots are little considered in 

the literature. However, Hansen (2015) explains how territorial dynamics are shaping the 

adoption of AMS in Norway: « The dominating position of the oil sector in the area, which has driven 

up wages and led to a shortage of skilled farming labor, is also relevant to the adoption of AMS. Thus both 

the employment rate and the wage level are among the highest in Norway. » And many other spatial 

dynamics can have an influence on the labor market and thus on the adoption and 

deployment of AMS (areas of protected designation of origin, employment areas, topography 

and travel time, etc.). 

As for the question of whether agricultural robots are suitable for large or for small 

farms, we have seen that the results are quite divergent. Because robotization is not just a 

new stage of productivity in the historical differentiation of farms (Mazoyer et Roudart 2006) 

but the result of new social aspirations of work, it is necessary to understand the diversity of 

work situations in order to understand which types of farms adopt the use of a robot. An 

approach based on the historical trajectories of both farming systems and labor groups seems 

more relevant to understand the diversity of robotized farms. 

As for the division of labor, we propose to analyze it at three levels: (1) within the 

farm, (2) between the farm workers and their professional environment, and (3) within 

territorial collectives. 

1. Robotization raises questions about another on-farm transformation: the increase in 

salaried employment (Dedieu 2019). Two results show a link between salaried 

employment and robot development: i) the robot can facilitate the control of work 

and thus facilitate the development of salaried employment (Prause 2021; Sparrow 

et Howard 2021) in a sector that is still essentially family-based (Hayami 2002). And 

ii), the robot can make the farm more attractive to prospective salaried workers 

(Lundström et Lindblom 2021). To explore this aspect, research needs to be 

conducted on the social relations of production between the different workers on 

the farm (hierarchy, roles, participation in decision-making, interpersonal relations, 

political experience, etc.). 

2. The social relationships between farm workers and their off-farm professional 

environment (veterinarians, consultants, robot manufacturers, suppliers, etc.) are also 

an interesting area of research. For example, what is the nature of the relationship 

between the robotõs after-sales service technicians and the farmers, and does this 

relationship reconfigure the relationship between the farmer and his advisor? While 

the evolution of these relationships has been explored for several technologies 

(Eastwood et al. 2019), robotics has so far remained absent from this field of study. 
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3. Finally, the social relationships between farmers are manifested in collectives 

(machinery cooperatives, mutual help groups, designations of origin, etc.). Does the 

robot contribute to new working relationships within these groups? Doesnõt the 

emergence of self-help groups around the robot in France (Paysan Breton 2017) and 

the conflicts concerning the evolution of the specifications of some cheese 

designations of origin in France (European Commission 2018) and Switzerland 

(Galliker 2021) call for a study of the transformations by the milking robot of the 

collective dimensions of work? 

2.8.3 Work organization 

Changes in the organizational dimension of work are relatively well documented. But 

for this analytical dimension, most of the results pertain to the AMS. We can group them 

into six sub-dimensions: physical workload; work flexibility; relocation of tasks and time 

organization of the different farming tasks; adjustment period during the transition to the 

robot; change in herd management; data management and alarms monitoring. 

The predominance of the animal sciences in the studies on transformations of work 

is reflected in the scales of analysis of organizational transformations. The livestock farming 

system is thus the preferred scale (31 of 90 papers) instead of the farm (farming system; 

Therond et al. 2017) or the activity system (Gasselin et al. 2012). However, even though 

milking robots are found mainly in western and northern Europe, areas where dairy farming 

is still largely linked to fodder production, it seems essential to characterize transformations 

of labor at the farming system level. In the same way, the importance of pluriactivity in 

agriculture (Blad 2010; Loughrey et al. 2013) calls for the analysis of transformations at the 

scale of the activity system. 

Furthermore, our results show how robotization reshapes the boundaries of work. 

Since they are on permanent duty, workers feel that work is intruding into their private lives. 

Analyses of work organization must integrate these new boundaries of work. 

2.8.4 Meaning of work 

Three aspects of the meaning of work are studied by our corpus: mental workload 

and technostress, changes in humansõ relationships with the animal, and robotization and the 

shaping of a new farmer. Many other dimensions of the meaning of work remain to be 

studied (i.e. usefulness, quality, recognition, autonomy, coherence, learning, relationships, 

sensoriality) (Rosso et al. 2010; Dejours 2012). The results concerning the AMS show that 

the robot changes the working relationship of the human to the animal. The relationship 

with the living (animals, plants, soil) is a central element of the farmerõs work. The other 

robots must also be examined with regard to this singular aspect of agricultural work. The 

robot is profoundly changing the autonomy of farmers. The substitution of a part of the 
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analysis of information by robots can lead to a loss of control and even of the sense of work. 

The loss of autonomy because of the dependence on the company supplying the robots must 

also be examined, especially since the development of robots in agriculture can favor 

outsourcing and delivery of services (Spykman et al. 2021). This loss of autonomy due to the 

use of robots and the need to maintain/repair them must also be investigated, as also the 

dependence in managing and using data. 

2.8.5 Work performances 

Work performance is the dimension most covered by our corpus (57 % of the 

records analyze this dimension). These performance metrics are mainly technical and 

economic and essentially concern the livestock system: labor time, revenues, margins, 

profitability, break-even, costs, productivity, yields and milking frequency. The performance 

of the robot is also studied by the impact on the animal (animal health and wellbeing) and 

on the product (milk quality) but these aspects are not included in our framework for 

analyzing work. 

Despite the wide range of economic studies on AMS, the impact of robotization on 

the sharing of added value remains little explored. In addition, a study of changes in worker 

remuneration could provide interesting insights into this « performance » dimension by 

differentiating between the types of workers (notably seasonal/permanent, 

family/partnership/employees). 

Finally, the reduction in working time resulting from the adoption of agricultural 

robotics is often taken for granted and not debated. However, our bias analysis shows that 

there is currently no evidence of a reduction in working time following the adoption of an 

AMS. The diversity of results and, in particular, the significant role of biases in quantitative 

studies call for a more in-depth assessment of working time (see « Recommendations » in 

additional material). However, the attention devoted to this reduction in working time should 

not mask the diversity of the transformations of work, which require more than just a 

quantitative view. 
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Table 3: Main research topics for each work dimension and potential for further research 

Work 

dimension 

Main current research 

topics 
Questions for further research 

Farm 

structure and 

the labor 

market 

- Farm size and farming model 
(large/small; 
organic/conventional) 

- Labor market segmentation 
(labor substitution and labor 
complementarity, low-skill 
and high-skill labor) 

- Labor supply (immigrant 
labor, labor shortage) 

- Division of labor (control, 
outsourcing) 

- What are the territorial determinants of 
labor transformations and, in particular 
in a context of territorial quality 
differentiation? 

- What are the evaluations and 
predictions of the effect of robots on 
agricultural labor markets? We suggest 
an analysis starting from the farm level. 

- How does robotization transform the 
social division of labor? We suggest an 
analysis at three different levels: within 
the farm, between the farmers and their 
professional environment (equipment 
industry, advisory structures, agro-
industry), and within territorial 
collectives (ex : designations of origin, 
farm machinery cooperatives). 

Work 

organization 

- Physical workload 

- Work flexibility 

- Relocation of tasks and time 
organization of the different 
farming tasks 

- Adjustment period during the 
transition to the robot  

- Change in herd management 

- Data management and 
alarms monitoring  

- How is the organization of work 
changing in activity systems? We 
suggest considering all agricultural and 
non-agricultural activities. 

- What are the new boundaries of work? 
We suggest studying the erosion of 
boundaries between work time and 
private time, and between work spaces 
and private spaces. 

- How are tasks reorganized within the 
work group (considering in particular 
skills, interests, hierarchy)? 

Meaning of 

work 

- Mental workload and 
technostress  

- Changes in human/animal 
relationships 

- Robotization and the shaping 
of a new farmer 

- How robots redefine the work of 
farmers in their relationship with living 
beings (animals, plants, soil)? 

- How does decision-making autonomy 
and information control evolve? 

- How is robotization changing the 
dependence of farm workers on 
employers and industrial firms? 

Work 

performances 

- Change in working time 

- Economic performances of 
work (revenues, margins, 
profitability, productivity, 
yield, break-even and cost) 

- What are the consequences of 
robotization on labor remuneration, 
labor productivity and the sharing of 
added value for the different types of 
workers (family workers vs. wage 
workers)? 

- How does working time evolve in 
different production systems and for 
different workers? 
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 Conclusion of the systematic review 

The agricultural model inherited from the second half of the 20th century is facing a 

major crisis (McMichael 2009). Agricultural robotics is often advanced as a solution to the 

problems posed by this agricultural model. Its proponents claim that it contributes precision, 

leading to a more sustainable agriculture while freeing farmers from the constraints of their 

often arduous work. According to them, agricultural robotics should therefore make it 

possible to reconcile the interests of society with those of farmers. Faced with this promise, 

some voices are warning of the replacement of a large body of agricultural workers and the 

industrialization of agriculture. The current state of knowledge on the transformation of 

work allows us to affirm three things. First, our results show that the majority of knowledge 

on work transformations concerns the AMS (67 %). Given the specificities of its 

development, it is difficult to generalize results and conclusions to all agricultural robots. 

Studies on other robots are required to better characterize these work transformations. 

Second, these transformations are challenging some of the conventional wisdom, which 

states that the robot results in a reduction in working time and is a technology best suited for 

large farms. Our results show that the adoption of robots leads more to a reorganization of 

work in time and space than to a real reduction in working time. Moreover, AMS is mainly 

being adopted in medium-sized farms, a development that differs in scale and scope from 

that of industrial robotics in large-scale factories. Agricultural work has its own specificities, 

which means that the usual patterns of robotics development from other sectors do not 

apply to agriculture. And this incites us to study the real transformations of agricultural work 

without preconceptions. Third, in the study of the transformations associated with the 

robotization of agriculture, work is not yet a field of study in itself. A major research focus 

on work seems essential to inform debates and public policies on the effects of these 

innovations. This research is all the more necessary since agricultural robotics is promoted 

as a development model for agriculture and is supported by public policies. Moreover, farm 

labor is becoming an increasingly important social and political issue. For example, the 

Common Agricultural Policy is likely to include certain labor law standards in the conditions 

for obtaining European subsidies (Foote 2021). 

The main limitation of the review process used is the potential exclusion of studies 

exploring transformations of work without the mentioned work lexicons. Indeed, work is a 

complex, multidisciplinary object of study with many representations. Therefore, this SRL 

does not consider all the approaches to work. However, it does propose a broad and 

multidisciplinary analysis of work on the farm. More results could have been found by 

extending the query to other languages and other databases. We have chosen the method of 

systematic literature review. This method allows us to synthesize a diversity of answers to 

our issue: the transformations of work arising from robotization. A narrative review would 

be complementary to this SRL and could provide a critical interpretation of certain results 
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(Greenhalgh et al. 2018). Finally, the dynamics of publication show a significant growth in 

the number of publications in the last two years (20 publications out of 90 date from the last 

two years). This is why a regular update of this SRL would be necessary in order to update 

the results as new robots appear on farms. 

Conclusion 

Le travail en agriculture connaît actuellement de profondes mutations. Le travail 

familial, bien que restant majoritaire, recule alors que le salariat progresse et se diversifie dans 

ses formes de mobilisation. La progression des usages des outils numériques et robotiques 

constitue un autre facteur dõ®volution de lõactivit® agricole. Lõ®tat des connaissances actuelles 

sur la contribution des robots agricoles à ces transformations du travail tient pour lõessentiel 

aux études sur la robotisation de la traite. Ces dernières appréhendent le travail 

principalement à travers un prisme technico-économique alors que les travaux de sciences 

sociales sont plus récents, bien moins nombreux et essentiellement focalisés sur la relation à 

lõanimal. Au-del¨ de la relation ¨ lõanimal, tr¯s peu dõ®tudes sõint®ressent aux transformations 

des relations sociales de production et des modalités de la coopération dans les collectifs de 

travail. Les rares études sur la division du travail restent théoriques et peu appuyées à des 

travaux empiriques. Si la litt®rature sõaccorde pour d®crire des d®placements du travail et des 

changements dans le métier des éleveurs, peu de travaux se sont attelés à comprendre la 

mani¯re dont ces r®agencements participent dõune nouvelle distribution sociale du travail et 

des relations sociales associées. Par ailleurs, les géographes aussi bien que les approches 

géographiques sont quasiment absents de ce corpus. Pourtant, lõactivit® agricole est plus que 

toutes autres spatialement situ®e tant elle consiste en une artificialisation dõun milieu donn® 

et que les ressources qui sont disponibles pour sa mise en ïuvre d®pendent ®troitement des 

espaces considérés. Un vaste champ de recherche reste donc ouvert pour comprendre 

comment la robotisation de la traite participe ¨ un d®placement de lõactivit® des ®leveurs 

redessinant lõorganisation sociale du travail dans diff®rents collectifs de travail et diff®rents 

espaces géographiques. Cõest dõailleurs un ®l®ment central des transformations qui ont 

accompagn® le d®ploiement des robots dans lõindustrie ¨ partir de la fin des ann®es 1970. Le 

recul du travail direct et la progression du travail indirect, lõabstraction du travail, les effets 

de d®classement et les nouvelles spatialit®s de lõorganisation collective du travail sont les 

principales caractéristiques de la nouvelle division du travail qui a accompagné 

lõautomatisation des chaînes industrielles à cette période (Chapitre 1). ë cet ®gard, lõon peut 

se demander si les déplacements du travail que la littérature sur la robotisation de la traite 

rapporte sõaccompagnent de tels effets et sinon en quoi les sp®cificit®s de lõactivit® agricole 

participent de changements singuliers quõil nous faut alors caractériser. 
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Chapitre 3  

 

Du système agraire à la division du 

travail. Itinéraire dõune recherche 

constructiviste, cadre dõanalyse et 

dispositif de recherche 

Cõest un triste t®moignage ¨ se rendre que de nõavoir jamais fait que la dix-huitième partie 

dõune ®pingle 

Jean-Baptiste Say 

Introduction  

Dans ce chapitre nous souhaitons restituer lõitin®raire de recherche de cette th¯se, les 

choix op®r®s, les inductions du terrain, lõ®volution de nos hypoth¯ses de travail, du cadre 

dõanalyse et du dispositif de recherche conséquent. Pour ce faire, nous commençons par 

pr®ciser comment sõest construit ce sujet ¨ travers les r®ductions r®alis®es et la pr®cision 

progressive dõune question de recherche (1). Ensuite nous revenons sur lõ®volution de notre 

cadre dõanalyse pour expliquer comment et pourquoi nous avons amend® notre conception 

structuraliste et technico-®conomique du travail par une analyse interactionniste sõint®ressant 

aux relations de travail et à leurs ancrages spatiaux (2). La troisième partie détaille le dispositif 

de recherche mis en place (3) avant de terminer par une succincte présentation de nos terrains 

dõ®tude (4). 

 Choix dõun objet technique et de terrains 

dõ®tude 

Un travail exploratoire nous a permis de préciser nos objets de recherche (Encadré 3). 

Nous avons ainsi décidé de nous intéresser au robot de traite dans deux petites régions 

agricoles françaises. Cette première partie restitue les résultats intermédiaires de ce travail 
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exploratoire et la manière dont ils ont participé à une réduction de nos objets et de nos 

terrains dõ®tude. 

Encadré 3 : Éléments de méthode du travail exploratoire 

- Travail bibliographique (déploiement des robots en agriculture, géographie agricole, 

etc.) ; 

- 17 entretiens semi-directifs « experts » réalisés avec des experts du monde agricole 

(institut de recherche, institut technique, chambre dôagriculture, etc.), des acteurs de la 

robotique (entreprises et institut de recherche) ; 

- 4 entretiens « éleveurs » ; 

- Analyses géomatiques des principales données de production et de structures 

(recensement agricole, production laitière départementale, cartographie des AOP, etc.) ; 

- Participation au Forum International de la Robotique Agricole (Toulouse, 2019) et 

participation au comit® de suivi du stage dõEloµse Barteau au sein de P¹le fromager AOP 

Massif central (sur le robot de traite dans les AOP du Massif central). 

 Des robots au robot de traite 

Nous avons choisi de nous intéresser au robot de traite pour diverses raisons que 

nous allons maintenant préciser. 

1.1.1 Un recul historique autorisant une analyse trajectorielle et diachronique 

Le d®ploiement du robot de traite sõinscrit en France dans une trajectoire initiée au 

début des années 1990 (Chapitre 1). Ce recul historique est plus ¨ m°me dõoffrir des situations 

de travail stabilis®es et nous permet ®galement dõanalyser les trajectoires des exploitations, 

des collectifs de travail et les réorganisations du travail qui les accompagnent. En enquêtant 

des ®leveurs en pleine r®organisation suite ¨ lõachat r®cent dõun robot de traite tout autant 

que des éleveurs équipés depuis plus de 10 ans, nous nous donnons les moyens de 

comprendre ces transformations dans un temps plus long. Ce recul temporel nous permet 

®galement dõhistoriciser notre propos, de questionner le contexte structurel dõ®mergence du 

robot de traite (politiques publiques, conjoncture économique, etc.) et dõinscrire notre analyse 

dans une dialectique rupture/continuité vis-à-vis du machinisme de la traite. 

1.1.2 Consid®rer la diversit® des formes dõorganisation du travail 

La traite robotisée a connu en France un déploiement suffisamment vaste pour 

questionner la diversit® des formes dõorganisation du travail face ¨ cette innovation. D¯s lors 

que plus de 8 % des exploitations laitières françaises sont équipées47, il apparaît nécessaire de 

questionner la diversit® des exploitations, des formes dõorganisation du travail et des systèmes 

                                                 

47 Dõapr¯s lõInstitut de lõÉlevage, chiffre de 2018. 
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de production concernée par la robotisation de la traite. Dõautant plus que le secteur laitier 

français est traversé par une grande diversité de systèmes de production (Veysset et Delaby 

2018) et de formes dõorganisation du travail (Cournut et al. 2010). Le travail reste 

essentiellement familial, mais le salariat connaît un retour soutenu après un recul historique 

initié après-guerre et de nouvelles formes dõorganisations collectives du travail ®mergent 

(ETA, groupements dõemployeurs, etc.) (Forget et al. 2019a, 49). 

1.1.3 La centralit® de lõastreinte de la traite dans lõorganisation du travail des ®leveurs 

laitiers 

La traite a toujours constitué une t©che centrale dans lõorganisation du travail des 

exploitations laitières. Sa centralité tient en premier lieu au caractère obligatoire de cette 

astreinte : les vaches doivent être traites tous les jours. Cette tâche se distingue également par 

la faible flexibilité horaire de son organisation journalière : les vaches doivent être traites à 

heures régulières. De plus, la traite représente un volume horaire de travail important oscillant 

entre 2 h par jour et pouvant aller jusquõ¨ 7 h dans certaines exploitations enquêtées. En cela 

elle représente la principale astreinte des élevages laitiers avec 50 % de temps de travail 

dõastreinte (Lefevre et al. 2010) (Encadré 4). Cõest pourquoi la robotisation de la traite nous 

apparaît particulièrement intéressante à étudier tant la traite constitue une activité centrale du 

m®tier dõ®leveur. 

 

Encadré 4 : Les trois grandes catégories de travaux en élevage - la méthode 

Bilan travail (Dedieu et al. 1998) 

Dans le but dõint®grer le travail dans lõanalyse du fonctionnement des exploitations dõ®levage, la 

méthode Bilan travail propose une décomposition des différentes tâches en trois « grands types 

de travaux » : 

- « Le travail dõastreinte, travail à réaliser quasi quotidiennement, peu concentrable et peu 

différable ; Il correspond aux soins journaliers aux animaux (surveillance, alimentation, 

paillage, soins aux nouveau-n®sé). [é] ». la traite constitue près de 50 % du travail 

dõastreinte dans les exploitations laitières (Lefevre et al. 2010). 

- « Le travail de saison regroupe les travaux les plus différables ou concentrables, consacrés 

aux cultures (de lõimplantation ¨ la r®colte), aux surfaces fourrag¯res (fertilisation, 

implantation de prairies temporaires, gyrobroyage, r®coltes de stocksé) et les travaux 

périodiques consacrés aux troupeaux (traitements, pes®esé). [é]è. Dans le cas des 

exploitations du bassin rennais, la fenaison (récolte des foins) et la moisson du maïs 

(récolte et ensilage du maïs) constituent le principal pic du travail de saison.  

- « Le travail rendu correspond au temps passé par les travailleurs de lõexploitation ¨ 

rembourser sous forme de travail lõentraide re­ue pour la r®alisation du travail de 
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saison. [é]è. Toujours dans le cas du bassin rennais, lõensilage du maµs et la r®colte des 

foins font lõobjet de chantiers dõentraide. 

 

1.1.4 Considérer la diversité géographique de la production laitière 

Le robot de traite permet également de situer les transformations du travail analysées 

au regard de la diversité des territoires laitiers. Le secteur laitier est particulièrement marqué 

par son fort ancrage au territoire, et ce pour diverses raisons que lõapproche historique du 

chapitre 4 mettra en lumi¯re. Les exploitations laiti¯res fran­aises restent pour lõessentiel 

productrices des fourrages quõelles consomment ¨ lõexception des concentrés azotés. Ainsi, 

en France, 90 % de lõalimentation des bovins est produite directement sur lõexploitation 

(Veysset et Delaby 2018). En cela, la production laiti¯re dõune r®gion agricole est fortement 

conditionnée par le milieu biophysique en présence (climat, sols, topographie, etc.). Il en 

découle une certaine diversit® territoriale des modes dõalimentation (systèmes fourragers), 

des modalités de la conduite des troupeaux (syst¯mes dõ®levage) et des logiques de 

spécialisation/diversification (systèmes de production). À la diversité des conditions 

biophysiques de la production laitière sõajoutent diff®rentes organisations territoriales de la 

production, entre la logique dõagglom®ration des industries de la collecte dans le Grand-

Ouest et les dynamiques collectives dõune organisation territoriale de lõoffre dans les zones 

dõappellation dõorigine (AOP). Cette diversité géographique de la production laitière nous 

ouvre ainsi une perspective dõanalyse ¨ lõ®chelle territoriale et de comparaison de diff®rents 

espaces géographiques. 

 Des terrains au sein de la géographie laitière française 

Par conséquent, nous avons dû appréhender la diversité des territoires laitiers français 

et nous renseigner sur les diff®rentes dynamiques territoriales dõadoption du robot de traite 

afin de choisir des terrains dõ®tude. Au moyen dõentretiens avec des experts de lõ®levage laitier 

français (voir Annexe 4), dõun travail bibliographique sur les ®volutions historiques et 

g®ographiques des territoires laitiers et dõun travail dõanalyse g®omatique r®alis® sur les 

données générales de la production laitière française nous avons pu construire une 

g®ographie ¨ grand trait de la traite robotis®e ¨ m°me dõidentifier des terrains dõ®tude. 

1.2.1 £tudier le travail ¨ lõ®chelle de la petite r®gion agricole 

Avant de choisir des terrains dõ®tude, il nous faut pr®ciser lõ®chelle ou plus 

pr®cis®ment lõespace g®ographique qui d®limitera ces terrains. La petite région agricole est 

depuis longtemps consid®r®e comme une ®chelle privil®gi®e pour lõanalyse de lõactivit® 

agricole (Cochet 2007). À partir de 1946, elle a m°me constitu® un ®chelon de lõaction 
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publique pour la modernisation de lõagriculture48. La petite région agricole permet de restituer 

lõinfluence du milieu biophysique sur les pratiques et sur la trajectoire des exploitations 

agricoles. À cet échelon, les exploitations étudiées sont réunies sous les mêmes conditions 

de milieu permettant ainsi de mettre en lumi¯re la diversit® des conditions dõacc¯s aux 

ressources et donc de mieux cerner les inégalit®s productives qui conditionnent lõactivit® 

agricole (Encadré 5). Le choix de cette ®chelle dõanalyse retranscrit donc notre premi¯re 

®pist®mologie du travail agricole, celle dõune activit® dont les conditions sont en premier lieu 

celles dõun milieu biophysique ¨ exploiter et dõun in®gal acc¯s aux ressources locales (voir ci-

dessous 2). Choisir la petite r®gion agricole comme ®chelle dõ®tude, cõest choisir un espace 

géographique dont les dynamiques agraires ne peuvent être comprises quõen restituant les 

évolutions politiques, économiques et techniques de la société qui la contient. Cõest aussi 

préciser les d®clinaisons dõune activit® agricole qui sõinscrit dans un milieu biophysique et 

social localement situé. Ainsi, étudier des petites régions agricoles oblige à des aller-retour 

entre différentes ®chelles, de la parcelle au r®gime dõ®changes macro-économique. 

Encadré 5 : La petite région agricole 

Le concept de petite région agricole (PRA) nõa, à notre connaissance, jamais fait lõobjet dõune 

description pr®cise, dõune d®finition et encore moins dõune caract®risation des moyens et des 

raisons de sa d®limitation. Finalement, cõest la pratique qui en est faite qui permet le mieux dõen 

comprendre le sens et les régularités. À partir de 1946 et à la demande du Commissariat Général 

au Plan, le territoire français est découpé en 713 petites régions agricoles : « Lõobjectif ®tait de disposer 

dõun zonage appropri® pour la mise en ïuvre dõactions dõam®nagement, destinées à accélérer le développement de 

lõagriculture. Afin dõ®tudier lõ®volution de lõagriculture, il ®tait n®cessaire de disposer dõun d®coupage stable de la 

France en unit®s aussi homog¯nes que possible du point de vue agricole, en sõaffranchissant des d®coupages 

administratifs. »49. Elle deviendra ensuite un ®chelon dõ®tude de lõagriculture notamment pour les 

agronomes et lõ®chelle privil®gi®e de lõanalyse des syst¯mes agraires pour lõagriculture compar®e 

(Cochet 2011a). 

 

1.2.2 Critères et processus de sélection des petites régions choisies 

Trois principaux crit¯res ont guid® ce travail dõidentification de nos terrains 

dõ®tude : le déploiement significatif du robot de traite (i), un territoire incarnant un archétype 

de la diversité des territoires laitiers français (ii) ainsi que la proximité avec une grande aire 

urbaine (iii). 

                                                 

48 « Les régions agricoles (RA), petites régions agricoles(PRA) è sur le site Agreste (La statistique, lõ®valuation 
et la prospective du minist¯re de lõAgriculture et de la Souverainet® alimentaire), consult® le 05/06/2023. 

49 Les régions agricoles (RA), petites régions agricoles(PRA), 2017 ð site internet Agreste (statistique agricole 
française), consulté le 03/07/2023. 
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i. Avant tout, les petites régions agricoles choisies doivent présenter un 

déploiement du robot de traite suffisant en nombre pour considérer la 

robotisation de la traite comme intégrante de la dynamique agraire actuelle. 

Nous pourrons ainsi questionner la diversité des exploitations équipées ou 

non et explorer les reconfigurations du travail au sein des dynamiques 

collectives territoriales. 

ii. Les petites régions agricoles choisies doivent incarner et illustrer les grandes 

tendances géographiques de la production laitière française. En ce sens 

quõelles doivent °tre représentatives de grandes polarités majeures au sein 

des territoires laitiers français (Encadré 6). 

iii. La proximit® dõune grande aire urbaine est également un critère de sélection 

des terrains dõ®tude. Ce crit¯re sous-tend une hypothèse qui a guidé notre 

travail exploratoire : le co¾t dõopportunit® du travail contribue ¨ expliquer, 

par sa logique spatiale, lõh®t®rog®n®it® g®ographique du déploiement du 

robot de traite50. 

Encadré 6 : les territoires laitiers français 

La géographie laitière française décrit ce que les acteurs du monde agricole nomment le croissant laitier, 

une « zone qui couvre le Grand-Ouest (Bretagne, Pays de la Loire), passe par la Normandie, le Nord-Pas-de-Calais et 

lõest (Champagne-Ardenne, Alsace-Lorraine Jura) jusquõaux Savoies pour se terminer au sud du Massif central. » 

(FranceAgriMer 2014). La littérature distingue trois grands ensembles au sein de ce croissant laitier 

(Jussiau et al. 2000; Chatellier et al. 2013a; Ricard 2014) (Carte 2): 

1. Le Grand-Ouest 

Ce premier ensemble régional assure à lui seul 50,5 % du lait collecté51 en 2020 et comprend 

des régions aux histoires laitières bien différentes. Alors que la Bretagne a fait une entrée tardive 

dans la spécialisation laitière (Canévet 1993), la production laiti¯re normande sõinscrit dans une 

longue tradition. Cette vaste zone se démarque notamment par un climat doux et humide sous 

influence océanique favorable à la production herbagère limitant le besoin en production 

fourragère et en stockage. « [é] lõherbe pousse toute lõann®e et les animaux nõont quõ¨ brouter cette 

nourriture excellente, sans que lõhomme ait besoin de pr®parer des r®serves. » écrivait en 1951 P. Veyret 

dans sa G®ographie de lõ®levage (Veyret 1951, 40). 

2. Les bassins laitiers du nord-est 

Cette couronne laitière concentre 20,5 % de la collecte nationale et sõ®tend de la vall®e de la 

Seine ¨ lõAlsace en contournant le bassin parisien principalement d®di® aux grandes cultures 

                                                 

50 Cette hypoth¯se a orient® notre travail exploratoire. Elle nõa cependant pas ®t® retenue et ne constitue pas 
une hypothèse de cette thèse. 

51 Chiffres calculés à partir des Statistiques Agricoles Annuelles de 2020 sur la production de lait et son 
utilisation à la ferme - Bureau des statistiques sur les productions et les comptabilités agricoles. 
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(Ricard 2014). Exclus ¨ la fois des effets dõagglom®ration du Grand-Ouest laitier et des logiques 

de rente de qualité territoriale du centre-est (AOP fromagères), plusieurs départements 

connaissent un fort recul de la production laitière. 

3. Les montagnes laitières du centre-est 

Enfin le dernier ensemble laitier sõ®tale du Jura au Massif central en passant par les Alpes du 

Nord (Haute-Savoie et nord de la Savoie) et concentre 16,4 % dõune production fortement 

marquée par la présence des AOP fromagères. Dans sa partie est, du Jura aux Alpes du Nord, 

la production est souvent organisée suivant le modèle historique des fruitières, coopératives de 

transformation fromagère (Guérin 1972). 

 

Carte 2 : Les trois grands ensembles du croissant laitier français en 2020 

 

 
Production laitière totale 

(en millier de hL) 
Part dans la production 

nationale 
Part collectée par lõagro-

industrie 

Le Grand-Ouest 123 800 50,49 % 98,94 % 

Les montagnes laitières 
du centre-est 

40 295 16,43 % 92,81 % 

Les bassins laitiers du 
nord-est 

50 287 20,51 % 98,65 % 

Production laitière 
française totale 

245 213 100 % 97,65 % 
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Carte 3 : Des terrains dõ®tude choisis au regard de la diversit® g®ographique de la production laiti¯re fran­aise 
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1.2.3 De lõIlle-et-Vilaine au bassin ouest rennais 

Dõapr¯s nos entretiens exploratoires, le robot de traite rencontre une forte dynamique 

dõadoption dans le d®partement dõIlle-et-Vilaine. Située au cïur du Grand-Ouest laitier, lõIlle-

et-Vilaine est le premier département laitier français que ce soit en volume ou en nombre 

dõexploitations. Il représente ainsi un pôle de spécialisation laitière au sein du modèle agricole 

breton (Canévet 1993). La tendance laitière bretillienne est le r®sultat dõun processus historique 

de modernisation consistant en une intensification de la production en intrants et en capital, 

une sp®cialisation des exploitations et un agrandissement des structures. En cela lõIlle-et-

Vilaine offre une perspective historique intéressante pour étudier la robotisation de la traite 

comme composante de trajectoires de modernisation des exploitations laitières. Pour autant, 

ce d®partement laitier est compos® dõune diversit® de syst¯mes productifs que les petites 

régions agricoles qui le composent révèlent particulièrement bien. Le pays de Fougères et 

lõorientation herbag¯re de ses exploitations de plus petites dimensions dissemblent en effet 

du pays de Dol où la production légumière et les céréales participent dõune diversification 

des exploitations laitières. Un travail exploratoire à la crois®e entre dires dõexperts, enqu°tes, 

analyses géomatiques des dynamiques agricoles et lectures des paysages nous a permis 

dõidentifier le bassin ouest rennais. Cette petite région sõ®tend ¨ lõouest de la pr®fecture du 

département, Rennes, et occupe ainsi la partie occidentale de la dépression qui traverse le 

département (Carte 4). Dõapr¯s nos entretiens, ce bassin ouest rennais se d®marque par une 

forte dynamique productiviste laitière : les exploitations y sont 

particulièrement « performantes » au sens des rendements laitiers et fourragers et de grandes 

structures se sont développées depuis ces dernières décennies. De plus, ce bassin est identifié 

non seulement comme un secteur pionnier de la robotisation des exploitations laitières 

bretilliennes, mais ®galement comme un espace o½ la part des exploitations ®quip®es dõun 

robot de traite y est plus importante (ENT S2, A4). En sélectionnant le bassin ouest rennais, 

nous choisissons un espace fortement marqué par la robotisation de la traite et très illustratif 

de ce que la modernisation laitière a produit en termes de systèmes de production et de 

structures dõexploitation. Nous reviendrons plus bas sur les principales caractéristiques de ce 

premier terrain et notre premier chapitre de résultat (Chapitre 4) détaillera les mécanismes 

historiques dõ®volution et de diff®renciation des exploitations qui en expliquent la diversité 

actuelle. 
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Carte 4 : D®limitation de notre zone dõ®tude au sein du d®partement dõIlle-et-Vilaine 
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1.2.4 De la zone Reblochon aux plateau des Bornes et massifs des Bornes-Aravis 

La robotisation de la traite concerne également des zones dõappellation fromag¯re 

dont la dynamique productive est contrainte par des cahiers des charges au service dõune 

rente de qualité territoriale (Encadré 7). Plusieurs appellations du Massif central telles que le 

Cantal, le Bleu dõAuvergne et la Fourme dõAmbert connaissent un d®ploiement significatif 

du robot de traite52 (Barteau 2020). Dõautres appellations telles que le Comt® ont 

collectivement d®cid® dõune interdiction du robot inscrite au cahier des charges alors quõen 

Beaufort, celui-ci est tout simplement incompatible avec les prescriptions du cahier des 

charges53. Mais cõest lõappellation Reblochon qui a retenu notre attention, et ce pour plusieurs 

raisons. En premier lieu, la robotisation de la traite nõy est pas r®cente et offre un recul 

int®ressant pour ®tudier des trajectoires dõexploitation et de collectif de travail. Ensuite, 

lõarriv®e du robot de traite a fait lõobjet de plusieurs proc¯s traduisant la dimension 

conflictuelle de son d®ploiement au sein des collectifs de lõappellation. Et enfin, ce 

dissentiment interne quant au robot de traite et ¨ ses effets semble sõinscrire dans des espaces 

productifs différents et ainsi révéler une forme de division territoriale du travail mise en 

lumière par ce conflit. Le choix de la zone Reblochon est également motivé par son poids 

dans la production de fromages dõappellation : deuxième AOP en tonnage derrière le Comté 

en 202154, le Reblochon est également la deuxième appellation fermière derrière le Saint-

Nectaire. La contribution de cette rente de qualit® territoriale au maintien de lõ®levage 

notamment en zone de montagne est par ailleurs prégnante (Chapitre 4).  

Au regard des limites de la zone dõappellation du Reblochon, un premier constat 

cartographique apparaît : cet espace est vaste et montagnard. Lõorigine montagnarde de ce 

fromage occupe dõailleurs une place importante dans le discours de lõappellation et dans les 

publicit®s du fromage. Si les limites de lõappellation se confondent globalement avec celles 

du d®partement, au moins au nord, ¨ lõest et au sud55, la délimitation de la zone de production 

du Reblochon exclut tout lõavant-pays haut-savoyard, vaste zone collinaire ¨ lõouest du 

département (Serrate et al. 1997). Ainsi, lõespace de production du Reblochon est un espace 

montagnard s®par® en son centre par la large vall®e de lõArve. Cependant, une zone se 

d®marque au sein des limites de lõAOP : un vaste plateau préalpin situé entre les deux 

métropoles que sont Genève et Annecy et nommé plateau des Bornes. Dès lors, on peut se 

                                                 

52 Durant cette th¯se, jõai particip® au cours de lõann®es 2020 au comit® de suivi du stage de m®moire dõEloµse 
Barteau au sein du Pôle Fromager AOP Massif central. Ce travail mõa permis de mieux cerner les enjeux de la 
robotisation de la traite au sein des AOP fromagères et de chiffrer le déploiement effectif du robot de traite. 
Dans lõAOP Cantal, 12 exploitations sur 980 sont ®quip®es et 44 sur 1400 dans les AOP Bleu dõAuvergne et 
Fourme dõAmbert soit respectivement 1,2 % et 3,1 %. 

53 Entretien téléphonique avec la responsable administrative de lõUnion des Producteurs de Beaufort (ODG de 
lõAOP Beaufort) (ENT A13). 

54 Chiffres clés 2021 des produits laitiers AOP et IGP ð INAO. 

55 Lõappellation inclut au sud lõadret du val dõArly, seule zone du d®partement de Savoie incluse dans 
lõappellation. 
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demander pourquoi un vaste ensemble préalpin non montagnard a été inclus dans la zone 

dõappellation. Ce questionnement est dõautant plus important pour cette th¯se que les robots 

de traite sont situés essentiellement sur ce plateau des Bornes (entretiens exploratoires). Afin 

dõ°tre en mesure de restituer cette diversit® paysag¯re, qui au regard du d®ploiement du robot 

de traite apparaît fonder certaines pratiques ou certaines manières de travailler, nous avons 

délimité une zone dõ®tude incluant ce plateau des Bornes ainsi quõune vaste zone 

montagnarde intégrant la vallée historique de production du Reblochon : la vallée de Thônes 

(Carte 5). 

 

Encadré 7 : Les AOP au service dõune rente de qualit® territoriale 

La rente de qualité territoriale fournit une explication au fait que les consommateurs sont disposés 

à payer un produit plus cher quand bien même ses caractéristiques intrinsèques ne peuvent 

expliquer cette différence. Pour B. Pecqueur (2001), cette différence tient donc « à la construction 

d'une image particulière et à la valorisation d'autres services implicites contenus dans le produit ». Cette rente 

est le fruit dõun processus institutionnel local qui mobilise diff®rents acteurs dõune fili¯re 

(producteurs, transformateurs, etc.) et donne lieu à des institutions chargées de la coordination 

de ces acteurs autour des règles et pratiques construisant cette rente (par exemple les organismes 

de défense et de gestion des AOP). Dans les cas des AOP, la rente est basée sur la typicité du 

produit et la délimitation géographique de son aire de production, cette dernière constituant 

®galement un outil de r®gulation de lõoffre et donc des prix. Le Reblochon, fromage dõAOP, peut 

ainsi °tre consid®r® comme un produit de rente de qualit® territoriale valorisant lõimage dõun 

produit de montagne fabriqué selon des savoir-faire locaux ancrés dans une longue tradition 

fromagère.  
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Carte 5 : Délimitation de notre zone dõ®tude au sein de lõAOP Reblochon 
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 Cadre dõanalyse : de lõagriculture compar®e ¨ la 

division du travail 

 Lõagriculture compar®e : une analyse structuraliste du travail 

et des conditions techniques et ®conomiques de lõactivit® 

2.1.1 Le système agraire 

Le travail agricole se transforme en lien ®troit avec lõ®volution des techniques de 

production agricole. Le passage de la faux ¨ la faucille, de lõaraire ¨ la charrue puis aux 

tracteurs sont autant dõexemples dõ®volutions techniques qui ont transformé le contenu du 

travail des agriculteurs (Bodiguel 1968; Sigaut 1989). Ces changements techniques 

sõaccompagnent ®galement de r®agencements des modalit®s sociales de lõorganisation du 

travail (division du travail, rapport de force, régime de propriété, politiques publiques, etc.). 

La technique modifie également les écosystèmes cultivés et, réciproquement, les 

changements environnementaux participent dõun contexte de transformation des techniques 

agricoles. Ainsi, le travail des agriculteurs ne saurait se résumer à un ensemble de dispositions 

techniques données et doit être compris dans un cadre environnemental et social plus global 

qui fa­onne les formes dõagricultures et les conditions de lõactivit® des agriculteurs. Le 

concept de système agraire nous apparaît particulièrement pertinent pour étudier les 

interactions r®ciproques entre dõun c¹t® le milieu biophysique ou plus pr®cis®ment lõécosystème 

cultivé, et de lõautre le système social productif (Mazoyer et Roudart 2002, 41). Initialement utilisé 

par les g®ographes pour d®crire lõexpression spatiale des structures agraires (habitats, modes 

de faire valoir, forme et disposition des champs, etc.), le système agraire a ensuite été enrichi 

dõune vision dynamique faisant de lõhistoire le moyen dõune compr®hension du contexte 

social, économique, politique et institutionnel dans lequel se transforment différentes formes 

dõagriculture (Cochet 2011b). Ainsi, pour M. Mazoyer et L. Roudart « chaque système agraire est 

lõexpression th®orique dõun type dõagriculture historiquement constitu® et g®ographiquement localis®, compos® 

dõun ®cosyst¯me cultiv® caract®ristique et dõun syst¯me social productif d®fini, celui-ci permettant dõexploiter 

durablement la fertilit® de lõ®cosyst¯me cultiv® correspondant. » (Mazoyer et Roudart 2002, 70). La 

caract®risation dõun système agraire passe par la mise en relation de diverses variables 

organis®es ¨ diff®rentes ®chelles, de la parcelle aux r®gimes dõ®changes mondiaux, et 

composant un système en ce sens que « si lõun[e] est modifi®[e], les autres le sont aussi et que, par 

conséquent, tout un ensemble est transformé » (von Bertalanffy 1973). Pour M. Mazoyer, les 

principales variables de ce système sont « le milieu cultivé et ses transformations historiquement 

acquises, les instruments de production et la force de travail qui les met en ïuvre, le mode dõartificialisation 

du milieu qui en résulte, la division sociale du travail entre agriculteurs, artisanat et industrie et par conséquent 

le surplus agricole et sa r®partition, les rapports dõ®change, les rapports de propri®t® et les rapports de force, 
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enfin, lõensemble des id®es et institutions qui permettent dõassurer la reproduction sociale... » (Mazoyer 1987, 

p. 12 cité par Cochet 2011a, p. 33). 

 Point de départ choisi pour caractériser les formes dõagriculture en pr®sence et en 

retracer lõ®volution au cours du temps, le syst¯me agraire nous apparaît particulièrement 

efficace pour décrire les conditions techniques et sociales du travail des éleveurs. En 

particulier, la caractérisation des systèmes agraires implique une analyse diachronique nous 

permettant de restituer la robotisation de la traite et ses effets sur le travail dans les trajectoires 

historiques des exploitations laiti¯res et dõen comprendre les moteurs et bifurcations56. 

Lõagriculture compar®e propose ®galement une caract®risation de la diversit® des unit®s de 

production : « Ces moyens de production et ces activités productives sont organisés dans des unités de 

production, ou exploitations, qui sont caractérisées par le syst¯me de production quõelles pratiquent et par la 

cat®gorie sociale ¨ laquelle elles appartiennent. Le syst¯me de production dõune exploitation agricole se d®finit 

par la combinaison (la nature et les proportions) de ses activités productives et de ses moyens de production. 

La cat®gorie sociale dõune exploitation se d®finit par le statut social de sa main-dõïuvre (familiale, salariale, 

coop®rative, esclave, serve), par le statut de lõexploitant et son mode dõacc¯s à la terre (libre accès aux terres 

communes, réserve seigneuriale, tenure serve, tenure censitaire, faire-valoir direct, fermage, métayage) et par la 

dimension de lõexploitation. » (Mazoyer et Roudart 1997, 6768). Cette conception de 

lõexploitation agricole encourage ¨ consid®rer le travail dans une unit® de production 

caractérisée à la fois par son accès aux ressources (et donc ses dimensions économiques), par 

les différents systèmes de culture et dõ®levage qui la composent (et donc son fonctionnement 

technique), et enfin par sa forme dõorganisation sociale du travail. Ainsi, le syst¯me agraire 

représente une perspective analytique à même de préciser la diversité des conditions 

structurelles, fonctionnelles et sociales de lõunit® ®l®mentaire dõorganisation du 

travail : lõexploitation agricole. Choisir le syst¯me agraire comme entr®e pour lõanalyse des 

transformations du travail, cõest adopter une conception large et syst®mique du travail 

relevant autant des moyens (outils et machines) dõartificialisation dõun milieu naturel donn® 

que des conditions sociales de son organisation. Cõest aussi une entr®e par les structures du 

travail qui cherche à décrire les conditions naturelles, techniques, sociales et institutionnelles 

qui façonnent le travail. 

2.1.2 Analyse des deux systèmes agraires étudiés 

Afin de caract®riser les deux syst¯mes agraires ®tudi®s, jõai encadr® deux stages de fin 

dõ®tude dõing®nieures agronomes en 2020 (Encadré 8). Lõobjectif principal de ce travail a ®t® 

                                                 

56 Face à la diversité des conceptualisations du terme trajectoire, nous faisons ici référence au travail dirigé par A. 
Mendez (2010, 7) qui définit la trajectoire comme « un ensemble de phénomènes organisés dans le temps qui combine des 
ingr®dients et des moteurs dont le changement ®ventuel permet dõidentifier des s®quences. Lorsque ces changements modifient 
lõorientation même du processus, ils correspondent à des bifurcations. ». Une bifurcation peut être définie comme un 
« Segment temporel dõune trajectoire caract®ris® par une recomposition intense de la configuration des ingr®dients et qui d®bouche sur 
un changement dõorientation de la trajectoire. » (Oiry et al. 2010, 90). 
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de caract®riser la diversit® des exploitations laiti¯res au moyen dõune typologie des syst¯mes 

de production selon la m®thode dõanalyse du diagnostic agraire port®e par lõagriculture 

comparée (Cochet 2011a, 113). Lõhypoth¯se sous-jacente à ce travail est que le robot de traite 

se rencontre seulement au sein de certains types de systèmes de production : des structures 

de grande dimension ®conomique et des syst¯mes dõ®levage intensifs en intrants et ¨ forte 

productivit® laiti¯re (litres/vache). Selon la place quõoccupe la machine dans la th®orie 

historique de différenciation des exploitations et des systèmes agraires, le robot de traite 

devait en premier lieu être compris comme une nouvelle étape de la productivité du travail 

en élevage laitier réservée aux exploitations les mieux loties en ressources (foncier et capital 

notamment) : « [é] la traite des vaches laiti¯res, qui est elle aussi pass®e par une succession dõ®quipements 

toujours plus puissants, qui ont permis autant dõaccroissements significatifs de la productivit® du travail : alors 

quõun vacher pouvait traire ¨ la main une douzaine de vaches deux fois par jour, il pouvait en traire le double 

avec un pot trayeur baladeur, et il peut en traire une cinquantaine avec une salle de traite en épi avec tank à 

lait, une centaine avec un manège à traire (rotolactor), et plus de 200 avec une salle de traite entièrement 

automatisée du dernier modèle. » (Mazoyer et Roudart 2002, 506). Deux principaux résultats de 

ce travail dõanalyse des syst¯mes agraires nous ont conduits ¨ repenser cette perspective 

analytique. Le premier est que le robot de traite est présent dans une grande diversité de 

systèmes de production et nõest pas apparu comme un facteur de diff®renciation majeur entre 

les exploitations laitières (voir typologie en Annexe 2). Le second est que la recherche de 

gains de productivité ne nous apparaissait pas suffisante pour comprendre pleinement ni ce 

qui motive ¨ robotiser la traite ni ce qui se produit dans lõorganisation du travail en traite 

robotis®e. Quelque chose dõautre semblait se mettre ¨ lõïuvre, des transformations que la 

perp®tuation dõune m®canique historique dõam®lioration de la m®canisation du travail, 

dõaccroissement de la productivit® du travail et dõagrandissement de la taille des exploitations 

ne pouvait pleinement contenir. Qui plus est, le travail de revue systématique de la littérature 

et plus particuli¯rement lõanalyse de biais des ®tudes sur lõ®volution du temps de travail en 

traite robotis®e ont r®v®l® lõabsence dõ®vidence quant ¨ une diminution r®elle du temps de 

travail des éleveurs. Dès lors, les transformations du travail en traite robotisée ne pouvaient 

plus être seulement comprises comme lõav¯nement dõune nouvelle ®tape de productivit® du 

travail. 

Encadré 8 : La méthode du diagnostic agraire 

(Ferraton et Touzard 2009) 

Les objectifs du diagnostic agraire sont de décrire et analyser les dynamiques agraires, en 

particulier les conditions de milieu, lõhistoire agronomique, ®conomique et sociale, la 

différenciation et la caractérisation des systèmes de production, leur fonctionnement et leurs 

performances technico-économiques, en vue de caractériser et interpréter des transformations 

en cours. 
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1. Comprendre le milieu exploité 

Lõanalyse de paysage consiste ¨ identifier la diversit® des unit®s agro®cologiques 

entendues comme les différents espaces exploités et leurs caractéristiques biophysiques 

(géologie, sols, topographie, climat, etc.) et comment celles-ci contribuent à expliquer 

les types de cultures, dõ®levages et de pratiques mises en ïuvre. 

2. Analyser les transformations historiques de lõagriculture et ses déterminants 

Ensuite, lõanalyse dõun syst¯me agraire n®cessite dõidentifier diff®rentes p®riodes au cours 

desquelles les formes dõagriculture (cultures, ®levages, pratiques, outils, etc.) et leur 

environnement (milieu biophysique, politiques publiques, marchés, prix, organisations 

sociales, etc.) apparaissent relativement stables et décrivent des systèmes de production 

stabilis®s. Il faut ensuite pr®ciser les bifurcations qui expliquent le passage dõune p®riode 

à une autre en décrivant les changements et leurs déterminants puis la manière dans ces 

modifications recomposent les différents systèmes de production : allocation des 

ressources (terre, travail capital, eau, etc.), modes dõexploitation du milieu (pratiques, 

infrastructures, etc.), régulations et r®gimes dõ®change, etc. Il d®coule de ces diff®rentes 

trajectoires la diversité actuelle des systèmes de production. 

3. Caract®riser les diff®rents syst¯mes de culture et dõ®levage 

Pour comprendre les pratiques culturales, les différents systèmes de culture doivent être 

identifiés. Ces derniers sont définis par la nature des cultures, leur ordre de succession 

et les itinéraires techniques associés (Sébillotte 1977). Il en est de même avec les systèmes 

dõ®levage en pr®sence que lõon peut d®finir comme ç un ensemble d'éléments en interaction 

dynamique, organisé par l'homme en fonction de ses objectifs, pour faire produire (lait, viande, cuirs et 

peaux, travail, fumure...) et se reproduire un collectif dõanimaux domestiques en valorisant et renouvelant 

différentes ressources » (Dedieu et al. 2008, 46). 

4. Décrire la diversité des systèmes de production  

Au moyen du concept de syst¯me de production, ces pratiques culturales et dõ®levage 

sont replac®es dans un syst¯me coh®rent organis® ¨ lõ®chelle de lõexploitation 

agricole. Un système de production représente le fonctionnement dõune exploitation 

type caractérisée par son accès aux ressources (terres, travail, capital, cheptel, 

équipement, eau, information, etc.), par les activités agricoles et les productions associées 

dans l'espace et dans le temps pour assurer la production végétale et/ou animale en vue 

de satisfaire les objectifs des responsables de l'unité de production agricole (identifié par 

leurs statuts sociaux) et permettre la reproduction du système dans un environnement 

socio-économique et écologique donné (Cochet et Devienne, 2006). La comparaison 

des performances techniques et économiques de différents systèmes de production 

permet dõobjectiver les diff®rentes stratégies de valorisation des ressources disponibles 

pour un type dõexploitation donn® (Dufumier 1996). La construction, la distribution et 

lõintensit® de la valeur ajout®e (VA) pour diff®rentes ressources (VA/actif, VA/ha, 

VA/vache, etc.) au sein de chaque système de production permettent de révéler 
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différentes stratégies socio-économiques. La répartition de la valeur ajoutée ainsi que les 

différents transferts réalisés entre agents économiques (subventions, taxes, taux 

dõint®r°t, etc.) permettent de calculer le revenu agricole de ces diff®rents syst¯mes de 

production. 

Tableau 1 : Bilan des entretiens réalisés dans le cadre des deux diagnostics agraires (Delaunoy 2021; Lafabrie 
2021) 

Thématiques Paysage et milieu Histoire agraire 
Technico-

économique 
Total 

Type d'entretien Semi-directif Semi-directif Directif  

Personnes 
enquêtées 

Experts Agriculteurs Experts 
Agriculteurs 
(en activité 
et retraités) 

Agriculteurs en 
activité 

 

C. Delaunoy 0 3 3 35 37 78 

C. Lafabrie 1 4 3 44 28 80 
 

 

 La division du travail 

Si les transformations du travail en traite robotisée ne peuvent pleinement être saisies 

par un prisme technico-économique, alors pourquoi et comment dépasser cette perspective ? 

Tout dõabord elle ne permet pas de restituer les r®agencements du travail qui sõop¯rent, les 

nouveaux acteurs que ces réagencements impliquent, les nouvelles temporalités qui se 

dessinent et les nouveaux espaces qui en résultent. Pourtant, cõest bien ces r®agencements 

qui nous ont interpelé lors de nos entretiens exploratoires et qui apparaissent en creux de 

notre revue systématique de la littérature (Chapitre 2). De nombreux travaux décrivent le 

remplacement dõune ç astreinte physique » par une « astreinte mentale », inscrivant ainsi les 

changements observés dans une division historique entre travail manuel et travail intellectuel 

(Chapitre 2). Or, nous verrons que cette perspective retranscrit un imaginaire de substitution 

du travail (disparition du travail physique) qui ne résiste pas à une analyse du travail réel. Ce 

qui semble en premier lieu distinguer la traite robotis®e des autres machines ¨ traire, cõest la 

temporalit® de la traite. Cõest pourquoi nous avons choisi de nous intéresser aux implications 

du passage ¨ une traite continue, cons®quence directe de lõarriv®e du robot de traite. Cette 

continuité du processus de production a fondé notre nouvelle hypothèse : le robot de traite 

transforme la traite en un processus continu dont le maintien est garanti par des 

r®agencements du travail. Suite ¨ nos entretiens exploratoires, ces r®agencements sõinscrivent 

dans un spectre large impliquant de nouveaux acteurs tels que les techniciens de 

maintenances, de nouveaux dispositifs tels que le système de circulation des vaches ou encore 

de nouvelles collaborations locales telles que le partage des astreintes entre éleveurs voisins. 

Par cons®quent, il nous fallait construire un nouveau cadre dõanalyse capable de saisir ces 
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réagencements du travail et dõen identifier certaines dimensions pour une ®tude plus 

approfondie. Le concept de division du travail nous est apparu particulièrement pertinent 

pour préciser et cerner ces réagencements, mais aussi pour décrire les nouvelles relations de 

travail qui les articulent. La division du travail est un prisme dõanalyse du travail qui recouvre 

une grande diversit® analytique et disciplinaire. Cõest pourquoi nous reviendrons 

succinctement sur ce concept avant dõen pr®ciser notre acception et de présenter les moyens 

mis en ïuvre pour son ®tude.  

2.2.1 La division du travail dans la th®orie historique de lõagriculture compar®e 

Les relations étroites entre les changements techniques et la division du travail sont 

déjà conceptualisées en agriculture comparée de telle manière que la division du travail intègre 

la définition du système agraire et constitue une des variables de son analyse. À la suite de la 

définition du système agraire, M. Mazoyer et L. Roudart précisent : « Le système productif est 

caract®ris® par le type dõoutillage et dõ®nergie utilis® pour d®fricher lõ®cosyst¯me, pour renouveler et pour exploiter 

sa fertilit®. Le type dõoutillage et dõ®nergie utilis® est lui-même conditionné par la division du travail régnant 

dans la soci®t® de lõ®poque. Un système agraire ne peut donc pas être analysé indépendamment des activités 

dõamont qui lui fournissent des moyens de production ; il ne peut pas non plus être analysé indépendamment 

de lõutilisation qui est faite de ses produits par les activit®s dõaval et par les consommateurs, ni ind®pendamment 

des autres systèmes agraires qui concourent, eux aussi, à la satisfaction des besoins de la société. » (Mazoyer 

et Roudart 2002, 7071). La division du travail est ici envisagée dans une perspective 

sectorielle ¨ m°me de restituer les relations quõentretiennent les activit®s agricoles avec les 

autres secteurs productifs et notamment lõindustrie. Par exemple, les auteur.e.s interpr¯tent 

la deuxième révolution agricole des Temps modernes57 comme la mise en place dõune 

nouvelle division du travail, analysée selon deux perspectives : horizontale et verticale 

(Mazoyer et Roudart 2002, 520). Horizontalement, la spécialisation des exploitations et des 

r®gions agricoles participe ¨ la mise en place dõune division spatiale du travail, chaque syst¯me 

agraire régional contribuant ainsi à une production limitée de denrées agricoles et 

interagissant avec les autres sous-syst¯mes r®gionaux. Verticalement, lõindustrie dõamont 

produit des biens de production pour lõagriculture (machines, engrais, aliments pour le b®tail, 

etc.) alors que les produits agricoles constituent autant de matières premières pour la 

transformation agroalimentaire dõaval. 

En agriculture comparée, la division du travail est donc conçue essentiellement 

comme un d®coupage des activit®s productives au sein dõun secteur et entre secteurs et 

sõagence ¨ trois ®chelles : entre les exploitations agricoles (la spécialisation des exploitations 

traduit la diversit® dõacc¯s aux facteurs de production58), entre les régions agricoles (chaque 

                                                 

57 Période que les historiens du XXe désignent sous le nom de modernisation agricole (Lyautey et al. 2021). 

58 En économie et agroéconomie, la terre, le travail et le capital constituent les facteurs de production. Certains 
auteurs consid¯rent que lõeau ou les connaissances peuvent également être considérées comme telles compte 
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région tend à se spécialiser dans les productions où la productivité du travail est la plus élevée, 

celles-ci diffèrent dõune r®gion ¨ lõautre59) et entre les différents secteurs économiques 

(agriculture, industrie et service). Si cette conception de la division du travail retranscrit 

lõimportance pour cette discipline dõune navigation entre diff®rentes ®chelles dõanalyse, elle 

se limite cependant à une conception technique et économique de la division du travail. 

2.2.2 La division du travail : un concept riche dõune diversit® disciplinaire et analytique 

Dõautres conceptions de la division du travail existent et m®ritent dõ°tre tr¯s 

succinctement abordées afin de comprendre comme cette riche littérature a influencé notre 

propre cadre dõanalyse de la division du travail. Lõid®e ici nõest pas dõen faire un r®sum® 

exhaustif, mais bien dõillustrer le large spectre analytique que ce concept recouvre. Si lõid®e 

dõune r®partition sociale des t©ches et des m®tiers est retrouv®e chez plusieurs penseurs de 

lõAntiquit®60 (Séris 1994), cõest au XVIIIème que lõexpression apparaît et fait lõobjet de 

premières théories : « Quoique la division du travail ne date pas dõhier, cõest seulement ¨ la fin du si¯cle 

dernier que les sociétés ont commencé à prendre conscience de cette loi, que, jusque-là, elles subissaient presque 

à leur insu. » (Durkheim 1893, 1). Lõ®mergence de la division du travail comme prisme 

dõanalyse des transformations sociales autour du travail est donc concomitante au 

d®veloppement dõun mode de production capitaliste quõelle permet dõ®clairer. Cõest A. Smith 

qui en fait le premier une th®orie centrale de son trait® dõ®conomie politique. Pour 

lõ®conomiste, la division du travail sõaccroit en lien ®troit avec le d®veloppement des ®changes 

et augmente la « puissance productive du travail », permettant ainsi la croissance économique des 

nations (Smith 1776, 1:18). Pour ce qui nous concerne ð à savoir les relations entre la machine 

dõun côté et la division du travail de lõautre ð A. Smith précise que le machinisme ne saurait 

se d®velopper sans la mise en place pr®alable dõune certaine division du travail : « c'est à la 

division du travail qu'est originairement due l'invention de toutes ces machines propres à abréger et à faciliter 

le travail è (Smith 1776, p. 19). Cõest dõailleurs la difficult® ¨ s®parer les t©ches compte tenu de 

la saisonnalité du travail agricole qui explique selon lui une innovation mécanique moins 

rapide en agriculture que dans les manufactures (Ibid., p. 18). Le concept de division du travail 

a par la suite été enrichi, notamment par E. Durkheim pour qui elle constitue le fondement 

de la solidarité des sociétés modernes (Durkheim 1893). À la lecture de la préface de la 8ème 

édition de lõouvrage de E. Durkheim, on comprend ce qui distingue la conception 

durkheimienne de celle dõA. Smith : « Le plus remarquable de ses effets nõest pas dõaugmenter le 

                                                 

tenu des in®galit®s dõacc¯s observ®es et de la diversit® des syst¯mes de production qui en r®sulte (P. Gasselin, 
communication personnelle). 

59 Les auteurs différencient ainsi les régions céréalières dans les plaines limoneuses et facilement mécanisables, 
les régions laitières sur la façade atlantique au climat doux et humide (stabulation hivernale courte et production 
herbagère importante), etc. (Mazoyer et Roudart 2002, 540). 

60 Pour Aristote « ce nõest pas entre deux m®decins que na´t une communaut® dõint®r°ts, mais entre un m®decin 
par exemple et un cultivateur, et dõune mani¯re g®n®rale entre des contractants diff®rents et in®gaux [é] » 
(Ethique à Nicomaque, V, 8, 1133a, 16. cité par Manon 2009). 
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rendement des fonctions divisées, mais de les rendre solidaires. Le résultat ne se retrouve pas principalement 

dans la sph¯re des int®r°ts ®conomiques, mais dans lõ®tablissement dõun ordre social et moral sui generis. » 

(Paugam 2013, 15). Au XXe, la division du travail devient un objet central de la sociologie du 

travail et de lõ®conomie en contribuant notamment ¨ d®crire, parfois m°me ¨ d®finir, le 

d®veloppement du taylorisme puis du fordisme comme formes dõorganisation de la 

production et du travail (Freyssenet 1983). Plus récemment, les géographes ont exploré les 

structures spatiales de la division du travail (Massey, 1994, 1995, Scott and Leriche, 2018). 

Pour ces auteurs, si la division du travail ne peut saisir à elle seule les structures géographiques 

du capitalisme, elle sõav¯re indispensable pour en comprendre les logiques à différentes 

®chelles. Lõapproche g®ographique de la division du travail reste cependant cantonn®e ¨ une 

pens®e structuraliste sõint®ressant aux espaces internationaux et nationaux, plus rarement 

régionaux ou territoriaux. Aujourdõhui, la division du travail peut ainsi être étudiée à 

diff®rentes ®chelles (lõespace g®ographique, les unit®s de production, les unit®s domestiques, 

les secteurs et branches économiques, etc.) et selon différents opérateurs (tâches, âge, genre, 

niveau de qualification, groupe social, etc.) comme en témoigne son appropriation par de 

nombreuses disciplines (anthropologie, économie, sociologie, géographie, histoire, etc.). 

Parce que la recherche a pour sa part connu une division accrue du travail intellectuel (Shinn 

and Ragouet, 2000), chaque courant se limite usuellement à une certaine conception de la 

division du travail. Les relations entre les différentes dimensions et entre les différentes 

®chelles dõanalyse sont souvent d®laiss®es (Elleboode 2006) : « Autant dõaspects, autant 

dõapproches du ph®nom¯ne de la division du travail peuvent n®anmoins °tre examin®es conjointement et plus 

quõune possibilit®, cõest une n®cessit®, tant il est vrai que toute division du travail est nécessairement sociale, 

tant il est notable que la division des t©ches ¨ lõint®rieur dõune soci®t® trouve son prolongement dans la division 

internationale et enfin, tant il est vrai que lõune et lõautre de ces formes refl¯tent lõorganisation dõune soci®t® en 

un lieu et en un temps donné. » (Elleboode 2006, 7). 

Malgr® la diversit® des variables et ®chelles, le temps et lõespace repr®sentent une 

perspective transversale et indispensable ¨ lõanalyse de la division du travail. Cõest au sein de 

ces deux dimensions que prend forme et se matérialise la division du travail. Pour le 

g®ographe marxiste anglais D. Harvey, les conceptions objectives du temps et de lõespace 

sont au service de lõordre social en place et constituent le support des hiérarchies, des rôles 

et de la division du travail (Harvey 1990, 419). Il illustre ses propos avec le travail 

ethnographique de P. Bourdieu sur les Kabyles dõAfrique du Nord. La maison et le jardin 

constituent un espace sacré, protégé et féminin, le dedans, alors que les mosquées, cafés et 

marchés composent le dehors, un espace masculin ouvert et support des relations sociales, de 

la vie politique et religieuse (Bourdieu 1972, 4950). Au sein m°me des maisons, lõespace est 

support de la division du travail : « La partie basse et obscure s'oppose aussi à la partie haute comme le 

féminin et le masculin : outre que la division du travail entre les sexes (fondée sur le même principe de division 

que l'organisation de l'espace) confie à la femme la charge de la plupart des objets appartenant à la partie 

obscure de la maison, le transport de l'eau, du bois et du fumier par exemple, l'opposition entre la partie haute 
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et la partie basse reproduit à l'intérieur de l'espace de la maison celle qui s'établit entre le dedans et le dehors, 

entre l'espace féminin, la maison et son jardin, lieu par excellence du haram61, c'est-à-dire du sacré et de 

l'interdit, et l'espace masculin. » (Bourdieu 1972, 66). Le temps sõorganise ®galement de mani¯re 

à renforcer cette opposition sur laquelle se fonde la division sexuelle du travail : « la fonction 

qui incombe ailleurs à une opposition spatiale est ici impartie à un rythme temporel et les femmes vont à la 

fontaine à certaines heures, à la tombée de la nuit par exemple, et il est mal vu qu'un homme aille les épier. » 

(Bourdieu 1972, 50). Lõorganisation de lõespace et du temps est donc une construction sociale 

au service dõune division du travail et son analyse nous apparaît indispensable pour identifier 

la manière dont celle-ci sõincarne dans la vie mat®rielle et symbolique des soci®t®s. 

 Proposition dõun cadre théorique de la division du travail en 

agriculture 

Lõagriculture int¯gre certes une division sociale du travail construite ¨ lõ®chelle de la 

société, mais connaît également ses propres logiques et spécificités productives et 

organisationnelles62. Il en découle une division du travail qui lui est propre et dont lõanalyse 

ne peut faire lõ®conomie dõun cadre th®orique sp®cifique ¨ la production agricole. Cõest 

pourquoi nous allons maintenant présenter une proposition de cadre théorique de la division 

du travail en agriculture. Notre conception de la division du travail sõinscrit en premier lieu 

dans la continuit® de la th®orie historique des syst¯mes agraires d®j¨ riche dõune conception 

de la division du travail à différentes échelles. Cependant, nous amenderons cette conception 

technico-économique de la division du travail par une perspective sociologique qui considère 

aussi le travail comme la construction de relations notamment de coopérations63. Nous 

commencerons par pr®ciser en quelques mots quel travail fait lõobjet dõune division (2.1.1). 

Puis, nous présenterons les quatre dimensions analytiques de la division du travail qui nous 

apparaissent structurantes en agriculture (2.1.2). Le troisième point détaillera en quoi le temps 

et lõespace participent dõune lecture transversale de ces quatre dimensions de la division du 

travail (2.1.3). Enfin, nous verrons que ce cadre invite avant tout à une analyse constructiviste 

à même dõidentifier les dimensions de la division du travail propres ¨ chaque situation (2.1.4). 

Ces quatre points participent dõun cadre dõanalyse g®n®ral sur lequel nous nous appuierons 

pour mettre en lumière les reconfigurations du travail en traite robotisée. 

                                                 

61 En italique dans le texte. 

62 La place occup®e par lõagriculture dans les diff®rentes th®ories sur la division du travail a longtemps été 
restreinte et souvent dichotomique. Elle sõest longtemps inscrite dans une opposition entre travail manuel et 
travail intellectuel, travail des villes et travail des campagnes. Plus récemment, certains ont cherché à appliquer 
¨ la production agricole une division du travail issue de lõindustrie. Cõest le cas de certains travaux au d®but de 
la période modernisatrice qui cherchent à théoriser, voire insuffler ¨ lõagriculture une organisation scientifique 
du travail (Piel-Desruisseau, 1948). 

63 Pour C. Dejours, la coop®ration est ce qui fonde un collectif de travail et le distingue dõun groupe consid®r®, 
comme la simple réunion de plusieurs agents en un lieu et temps donné (Dejours 1993). 
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2.3.1 Le travail divisé 

Le travail divis® qui fait lõobjet de notre cadre dõanalyse correspond ¨ lõensemble des 

activités qui participent à la production agricole. Les frontières de ces activités sont difficiles 

à identifier tant elles bougent au bon vouloir des objectifs que chaque société et chaque 

®poque conc¯de ¨ lõagriculture. Par exemple, les diff®rentes injonctions contemporaines 

envers lõagriculture remettent profond®ment en question la vocation alimentaire de lõactivit® 

agricole : production dõagrocarburants, de services ®cosyst®miques, dõesth®tisme paysager, 

etc. Notre cadre dõanalyse de la division du travail se construit autour de lõexploitation 

agricole, ®l®ment central autour duquel sõarticulent les diff®rentes dimensions, les diff®rentes 

spatialités et temporalités de notre analyse. 

2.3.2 Les quatre dimensions analytiques de la division du travail 

Malgré la diversité des opérateurs de la division du travail, quatre dimensions 

analytiques de la division du travail nous apparaissent structurantes de la diversité des 

configurations historiques et géographiques de la division du travail en agriculture.  

La division du travail intra-exploitation 

La premi¯re dimension analyse la division du travail au sein de lõexploitation agricole 

consid®r®e comme lõunit® fondamentale de lõorganisation du travail agricole. Ici, le travail des 

agriculteurs est ®tudi® au sein dõun collectif de travail principalement organis® et coordonn® 

dans lõexploitation agricole. ë cette ®chelle se pr®cise la répartition des tâches, leur 

organisation et les relations de travail au sein du collectif. Cette division sõop¯re suivant 

différentes catégories : le genre, lõ©ge, la qualification, le statut des travailleurs, etc., et 

constitue une interface entre lõanalyse de lõorganisation technique du travail (qui fait quoi et 

quand ?) et lõanalyse des relations sociales de travail (statut, autonomie, partage de la valeur, 

etc.). Concernant lõorganisation technique du travail, une large communaut® sõest structur®e64 

afin dõ®tudier lõorganisation du travail dans les exploitations et ses liens avec des trajectoires 

de transition, des pratiques, des formes dõorganisation collective, le sens du travail, etc. 

(Cournut et al., 2010, Hostiou and Dedieu, 2010, Béguin et al., 2011, Gasselin et al., 2014). 

Pour ce qui est des relations sociales de production, la division genrée du travail et la division 

capitaliste du travail constituent historiquement les deux principales perspectives dõanalyse 

de cette dimension intra-exploitation. Compte tenu de la pr®dominance de lõorganisation 

familiale du travail, la question du genre a occup® une place importante dans lõanalyse des 

transformations du travail (Sigaut 1989; Tremblay 2008; Caroly et Bohórquez 2014; 

Demathieu 2022b; Demathieu 2022a; Dufour, Courdin et Dedieu 2010). De même, le 

maintien du caract¯re familial du travail en agriculture et lõins®parable question de la 

                                                 

64 Notamment au sein du d®partement ACT (anciennement SAD) de lõINRAE et autour du RMT travail en 
agriculture. 
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pénétration du salariat en agriculture ont structuré de nombreux débats qui traversent 

notamment la question agraire (Kautsky 1900) et lõabsorption de lõagriculture par le 

capitalisme (Servolin 1972). Bien que lõexploitation reste encore aujourdõhui une ®chelle 

indispensable de lõanalyse de la division du travail, certaines ®volutions contemporaines 

questionnent ses fronti¯res voire son existence en tant quõ®chelle dõorganisation du travail. 

Cõest le cas du d®veloppement de lõagriculture de firme (Purseigle et al. 2017), de la délégation 

partielle ou intégrale de tâches à des entreprises de travaux agricoles (ETA), à des 

coop®ratives dõutilisation du mat®riel agricole (CUMA) ou ¨ des groupements dõemployeurs. 

La division du travail extra-exploitation 

Les trois autres dimensions analytiques de la division du travail sõint®ressent ¨ replacer 

lõexploitation en relation avec dõautres unit®s de production au sein des secteurs agricole, 

industriel et des services. Nous nous intéressons ici à deux formes de découpage de 

lõorganisation du travail : les grands secteurs économiques (primaire, secondaire, tertiaire) et 

les unit®s dõorganisation du travail au sein de chacun de ces secteurs. Il sõagit de la distribution 

du travail et de ses interactions à la fois entre les exploitations agricoles elles-mêmes, mais 

aussi entre ces exploitations et les autres acteurs de lõ®conomie agricole. Ces derniers sont les 

différentes unités de production qui contribuent à la production agricole au moyen de biens 

et services qui lui sont nécessaires. Trois nouvelles dimensions analytiques de la division du 

travail apparaissent alors : (i) la division du travail entre les exploitations agricoles, (ii) la 

division du travail entre les exploitations agricoles et lõindustrie, (iii) la division du travail entre 

les exploitations et les structures productrices de services.  

i. La division du travail entre exploitations agricoles : Dans le secteur agricole français 

contemporain, le travail est distribué entre différentes exploitations plus ou 

moins spécialisées : les exploitations de grandes cultures produisant des 

céréales et des oléoprotéagineux, les exploitations laitières produisant du lait, 

les exploitations viticoles produisant du vin, etc. Si la diversification des 

systèmes de production nõest pas chose rare (Chapitre 4), le modèle 

modernisateur porte une conception de la division du travail entre 

exploitations qui a encouragé leur spécialisation (Servolin 1989). Cette 

distribution du travail entre les exploitations donne lieu à différentes 

interactions que sont, par exemple, les dispositifs de coopération locale et 

dõ®change tels que les groupes dõentraide autour de lõorganisation collective 

des chantiers intensifs en travail ou les CUMA autour du partage des outils 

de production (Lucas et al. 2015; Lucas 2018). Elle donne également lieu à de 

la comp®tition pour lõacc¯s au foncier, ¨ lõeau, au march® ou encore aux aides 

publiques (Gasselin et al. 2021a). 

ii. La division du travail entre les exploitations agricoles et lõindustrie : Dans le secteur 

agro-industriel, on distingue couramment lõamont et lõaval. Lõamont regroupe 
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lõensemble des industries produisant des moyens de production n®cessaires ¨ 

lõactivit® agricole : intrants, équipements, machines, aliments pour le bétail, 

etc. Lõaval rassemble les industries qui collectent, transforment et distribuent 

les mati¯res premi¯res agricoles. Lõinteraction entre lõexploitation agricole et 

ces acteurs de lõagro-industrie peut être étudiée par le prisme des relations 

marchandes, des rapports de force, des dispositifs de coordination, de 

contractualisation voire dõint®gration dans le cas de certaines fili¯res de 

productions animales. La filière et la chaîne de valeur sont des concepts qui 

sõint®ressent respectivement aux coordinations et ¨ la distribution de la valeur 

ajoutée entre les exploitations et les agro-industries. Ces deux concepts 

représentent la principale perspective par laquelle cette dimension de la 

division du travail est aujourdõhui ®tudi®e. 

iii. La division du travail entre les exploitations agricoles et les services : Le secteur tertiaire 

contribue ¨ la production agricole ¨ travers la fourniture dõune grande 

diversit® de services n®cessaire ¨ lõactivit® agricole elle-même. Cela peut 

correspondre ¨ de la d®l®gation de travaux agricoles dõordinaire assur®s par le 

collectif de travail de lõexploitation (CUMA, ETA). Mais au-delà des tâches 

en lien direct avec la production agricole, un vaste r®seau dõacteurs procure 

des services qui sont nécessaires à cette activité. Par exemple, les services 

v®t®rinaires et les ins®minateurs fournissent aux exploitations dõ®levage des 

opérations techniques qui lui sont indispensables. Une partie du travail relatif 

¨ la prise dõinformations et de décisions est déléguée à un tissu économique 

construit autour du conseil, terme recouvrant un large ®ventail dõactivit®s de 

services et dõacteurs (chambres dõagriculture, associations, coop®ratives, 

contrôle laitier, instituts techniques, etc.) (Faure et al. 2011). Les banques, les 

organismes de comptabilité (CER France, Afocg, etc.), les organismes de 

formation agricole, la recherche (instituts techniques, INRAE, etc.) sont 

autant dõexemples de structures aux statuts divers et vari®s qui nouent des 

relations de service avec les exploitations agricoles. 

Bien entendu, ces divers produits manufacturés et services nécessaires à la production 

agricole ne sont pas sp®cifiques dõun type dõorganisation, une industrie pouvant aussi bien 

fournir des équipements et machines que des services de conseil. De même que certaines 

exploitations de grandes cultures produisent des aliments vendus à des exploitations 

dõ®levage. Ainsi les fronti¯res entre ces dimensions peuvent parfois apparaître poreuses. Pour 

autant, ces quatre dimensions embrassent et structurent la diversité des manières dont la 

littérature se saisit de la question de la division du travail. De plus, ces dimensions permettent 

de restituer la distribution des tâches nécessaire à la production agricole entre différents 

acteurs et travailleurs, mais aussi de préciser les relations sociales qui articulent cette 

distribution du travail. Ce concept de relation sociale de travail renvoie pour nous à trois 
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dimensions que sont i. lõorganisation hi®rarchis®e des relations entre groupes sociaux (formes 

de domination, de subordination, de coopération, etc.) qui conditionnent lõorganisation du 

travail, lõautonomie des travailleurs et les modalit®s de partage de la valeur ajout®e ; ii. les 

relations notamment de propriété qui façonnent un accès différencié aux ressources et 

facteurs de production (terre, travail, capital, eau, etc.) (Rioux and Dufour, 2008); iii. enfin, 

les relations et rapports de forces entre individus au sein dõun territoire qui fa­onnent 

différents rapports au territoire (Bernard et al. 2006) et qui conditionnent la forme et la 

gouvernance des institutions de ce territoire. 

2.3.3 Le temps et lõespace comme forces dõagencement de la division du travail 

Intrinsèquement, la division du travail est une question dõorganisation du travail qui 

se lie par le prisme du temps et de lõespace. Le temps et lõespace constituent donc deux 

perspectives transversales de notre cadre dõanalyse. 

Lõespace 

Lorsque lõon examine la division du travail par le prisme de lõespace g®ographique, 

de nombreuses d®clinaisons apparaissent, quõune approche par les acteurs de la division du 

travail ne peut pleinement r®v®ler. Par exemple, en d®crivant des logiques dõagglom®ration et 

de sp®cialisation spatiale, lõespace g®ographique met en lumi¯re certaines configurations 

dõune division du travail entre les exploitations et lõindustrie (Rey 1987; Chatellier et al. 2013a; 

Antoine 2016). En agriculture, différentes échelles peuvent être appréhendées pour délimiter 

les espaces géographiques de la division du travail. Par exemple, le développement de 

systèmes de production spécialisés a rendu de nombreuses exploitations dépendantes du 

travail saisonnier de travailleurs étrangers précaires ce qui peut être analysé comme une forme 

de division internationale du travail (Soussi 2013). Par ailleurs, lõaccentuation de la 

spécialisation des régions agricoles au cours du XXe siècle correspond à la mise en place 

dõune division r®gionale du travail (Bonneuil and Thomas, 2012). Plus localement, la 

coop®ration entre agriculteurs peut sõinscrire dans des espaces de voisinage (Darré 2018) ou 

dans des espaces socialement construits, des espaces vécus (Frémont 1968). Enfin, le 

regroupement des exploitations accompagnant la logique économique de restructuration 

peut engendrer différentes polarités spatiales du parcellaire et du bâti agricole sur lesquelles 

sõorganise une division du travail (exemple : un ®leveur sõoccupe des génisses sur un site et 

lõautre des vaches en production sur un autre site). Enfin, nos quatre dimensions analytiques 

de la division du travail sõinscrivent dans un espace social qui produit des normes et valeurs 

sur le travail (droit du travail, représentations, sens communs, etc.). Le travail des agriculteurs 

se transforme donc aussi en lien ®troit avec lõ®volution des repr®sentations collectives du 

travail dans une soci®t® donn®e et ce dõautant plus que le travail agricole ne peut se r®duire ¨ 
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lõespace rural telle lõopposition marxienne entre ville et campagne65 (Marx and Engels, 2012), 

lõagriculture ®tant parfois urbaine (Aubry and Pourias, 2012) et le rural devenant parfois 

urbain (Lussault 2016). Autant dõexemples qui r®v¯lent la force structurante de lõespace 

géographique dans la division du travail en agriculture. 

Le temps 

En inscrivant ce cadre dõanalyse dans lõh®ritage de la th®orie historique du syst¯me 

agraire, la division du travail doit être analysée comme « historiquement constitué[e] et 

géographiquement localisé[e] » (Mazoyer and Roudart, 2002, p. 70). Ainsi, lõenjeu est de d®crire 

son ®volution au cours de temps en favorisant les analyses diachroniques. Le temps nõest pas 

seulement celui de lõanalyse historique, il est une condition m°me du travail et un moyen 

central de son analyse (Thompson 2004). Lõorganisation du travail repose sur des 

conventions et dispositifs qui participent dõun temps objectif socialement construit et propre 

à chaque société. Le travail agricole ne fait pas exception et connaît de plus ses propres 

logiques r®sultant dõune activit® par essence saisonni¯re puisque soumise aux variations 

temporelles du climat. Lõ®tude de la division du travail agricole ne peut donc sõaffranchir des 

conditions temporelles sp®cifiques de lõactivit® agricole. Les animaux et v®g®taux imposent 

au travail agricole leur propre temporalit®, celle du vivant dont les rythmes sõagencent au sein 

dõune journ®e, dõune saison, dõune ann®e voire dõun ensemble dõann®es (le temps de la 

plantation pour les cultures pérennes par exemple). En lien étroit avec ces différents temps 

de lõactivit® agricole, le travail des agriculteurs sõest construit loin du temps des ouvriers et 

des villes, sans la séparation entre temps du labeur et temps domestique préalable à 

lõexpansion du travail marchand (Barthez 1986). À cet effet, la modernisation agricole 

fran­aise a consist® en lõ®v¯nement dõune nouvelle conception temporelle du travail dans 

lõexploitation (Barthez 1986). Cette sp®cificit® temporelle du travail agricole nõimpacte pas 

seulement la division du travail dans lõexploitation, mais ®galement la division sectorielle. Les 

produits agricoles sont des denrées périssables dont les contraintes temporelles influencent 

lõorganisation des ®changes marchands, les r®seaux de distribution, les services de d®pannage, 

etc. Par exemple, la division du travail au sein du secteur laitier doit être comprise au regard 

des contraintes temporelles qui sõimposent ¨ la transformation, au transport et à la 

commercialisation du lait (Vatin 1996). Enfin, le temps est aussi celui des trajectoires au cours 

desquelles le travail démarre (installation), sõarr°te (transmission), se reconfigure 

                                                 

65 Voir notamment ce passage : « La plus grande division du travail matériel et intellectuel est la séparation de 
la ville et de la campagne. Lõopposition entre la ville et la campagne fait son apparition avec le passage de la 
barbarie ¨ la civilisation, de lõorganisation tribale ¨ lõ£tat, du provincialisme ¨ la nation, et elle persiste à travers 
toute lõhistoire de la civilisation jusquõ¨ nos jours. Lõexistence de la ville implique du m°me coup la n®cessit® de 
lõadministration, de la police, des imp¹ts, etc., en un mot, la n®cessit® de lõorganisation communale, partant de 
la politique en g®n®ral. Cõest l¨ quõapparut pour la premi¯re fois la division de la population en deux grandes 
classes, division qui repose directement sur la division du travail et les instruments de production. Déjà, la ville 
est le fait de la concentration, de la population, des instruments de production, du capital, des plaisirs et des 
besoins, tandis que la campagne met en ®vidence le fait oppos®, lõisolement et lõ®parpillement. » (Marx et Engels 
2012, 80). 
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(bifurcations), etc. Ainsi lõ®tude des transformations de la division du travail doit °tre 

envisag®e dans une perspective processuelle suivant les m®thodes dõanalyse des trajectoires 

(Oiry et al. 2010; Chaxel 2015; Bathfield et al. 2016).  

2.3.4 Une approche constructiviste 

La division du travail est donc ici considérée autant comme la répartition du travail 

entre différents acteurs sociaux que comme la nature des relations sociales de travail qui 

articulent cette division. Par relations sociales de travail, nous entendons les relations de 

travail aussi bien au sein de lõexploitation quõentre diff®rents acteurs de la production agricole 

(exploitations agricoles, industries et services). Ce cadre dõanalyse permet une conception tr¯s 

large de la division du travail en agriculture et favorise une navigation entre différentes 

dimensions analytiques, différents espaces géographiques et différentes temporalités. De fait, 

il invite ¨ une approche constructiviste tant lõ®tendue de ce cadre oblige ¨ un fort travail de 

r®duction qui ne saurait sõop®rer sans faire place au terrain, ¨ ce que chaque situation donne 

à voir de singulier dans les reconfigurations du travail. Nos entretiens exploratoires ont ainsi 

constitu® une premi¯re ®tape de travail de terrain dont le premier but ®tait dõidentifier les 

différentes dimensions, les espaces et les temporalités de la division du travail que le robot 

de traite semblait transformer. Deux éléments ont guidé notre choix : les acteurs du terrain 

et lõhistoire de la division du travail sur ces terrains. Au cours de nos entretiens exploratoires, 

les acteurs nous ont révélé différents réagencements de la division du travail accompagnant 

la traite robotisée. De plus, notre travail historique a mis en lumière des déclinaisons 

spécifiques de la division du travail de production laitière sur nos différents terrains. Cõest 

donc un constructivisme qui renvoie autant aux pr®occupations des acteurs quõ¨ lõhistoire de 

nos terrains qui a guidé les choix analytiques que nous allons maintenant préciser. 

 Application de ce cadre à la traite robotisée 

2.4.1 Le travail divisé : lõastreinte de fluidit® 

« Les mauvaises langues disent quõavec un robot de traite tu nõas jamais commenc®, mais tu 

nõas jamais fini non plus. Mais cõest vrai, tu vas toujours voir ce quõil se passe, mettre un coup 

de jet dõeau, mais tu nõas jamais commencé non plus. Je ne sais pas si tu vois la subtilité. » 

(ENT E4 - 74) 

Ce court extrait dõentretien illustre la transformation de la temporalit® du processus 

de traite et du travail associ®. Passer au robot de traite, cõest admettre une traite continue qui 

met en retrait le geste humain. Là est le point de départ de notre analyse, le premier constat 

de nos entretiens et observations exploratoires. Notre prisme dõanalyse des transformations 

de la division du travail a donc ®t® de consid®rer lõensemble des r®agencements qui 

contribuent au maintien de la traite continue. Autrement dit, le travail étudié par cette thèse 
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est le travail qui participe au maintien de la traite continue, principe qui, nous le verrons, est 

indispensable au bon déroulement de la traite avec un robot. Ce principe de continuité est 

présent dans les industries de flux continu telles que la production pétrolière et a été théorisé 

au début du XXe siècle, au moment même où Frederick Taylor d®veloppe lõid®e dõune 

organisation scientifique du travail (Vatin 1985). Si le travail à la chaîne constitue lõimage 

dõ£pinal du travail industriel, cõest ®galement cette forme dõorganisation de la production qui 

a connu le plus dõint®r°t dans la sociologie du travail dõapr¯s-guerre (Rot 2002)66. Plus 

tardivement, F. Vatin th®orisera le principe de fluidit® industrielle et d®crira, avec dõautres 

coll¯gues ses cons®quences sur lõorganisation et le contenu du travail dans lõindustrie 

chimique, pétrolière, nucléaire et même laitière (Galle et Vatin 1981; Vatin 1987; Vatin 1990; 

Rot et Vatin 2017). Pour le sociologue, la logique de production fluide se définit comme un 

« principe techno-®conomique selon lequel la production sõeffectue par la circulation continue de la matière à 

lõint®rieur des installations. Dans sa forme idéelle, la production fluide élimine le travail humain. De fait, 

lõop®rateur humain ne peut r®ellement disparaître, mais son rôle consiste de moins en moins à intervenir par 

son corps dans la production, et se limite alors à une responsabilité de surveillance-contrôle des flux productifs » 

(Vatin 1987, 141). Dõautres travaux ont d®crit les r®agencements du travail autour de ce 

principe de production fluide notamment dans lõindustrie automobile pourtant longtemps 

associée à une industrie de chaîne (Rot 2002) et plus récemment dans la téléphonie (Bidet 

2005). ë la lecture de ces travaux, le concept de fluidit® comme principe dõorganisation de la 

production nous est apparu particulièrement éclairant pour révéler les nouvelles modalités 

de la division du travail dans une production laitière en traite robotisée. En ce qui nous 

concerne, le travail n®cessaire au maintien de cette fluidit® sõinscrit dans le cadre particulier 

dõune organisation majoritairement familiale du travail, dans des unités de production où les 

t©ches restent peu sp®cialis®es et o½ le travail consiste en la gestion dõ°tres vivants (ici des 

vaches). Lõenjeu sera donc de confronter la place quõoccupe le principe de fluidit® dans la 

traite robotis®e ¨ la mani¯re dont les travailleurs sõen saisissent. Pour cela, nous recourons au 

concept de script (Encadré 9) comme un cadre dõaction de lõactivit® contenu dans un objet 

technique, ici le robot de traite (Akrich 2013). Lõid®e sera de pr®ciser la centralit® du principe 

de fluidit® dans la traite robotis®e et dõidentifier le travail prescrit par ce script pour ensuite 

le confronter aux usages réels que les éleveurs et les techniciens font du dispositif de traite 

robotisée. 

  

                                                 

66 Lõon peut par exemple citer Le Travail en miettes de G. Friedmann, un des travaux fondateurs de la sociologie 
qui d®crit la parcellisation des t©ches comme cons®quence de lõorganisation scientifique du travail (Friedmann 
1964). 
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Encadré 9 : Du travail prescrit par lõinstrument au travail r®el : script, scénario et 

sch¯me dõutilisation 

Plusieurs concepts th®orisent la capacit® dõun instrument ¨ porter en lui une certaine conception 

de lõactivit®, de la mani¯re de travailler et dõorganiser le travail. En ergonomie, P. Rabardel (1995) 

distingue ainsi deux composantes de lõinstrument : lõartefact et les sch¯mes dõutilisation. Lõartefact 

peut être autant matériel que symbolique et les schèmes résultent « dõune construction propre ou de 

lõappropriation de sch¯mes sociaux pr®existants » (Rabardel 1995, 4). Lõid®e est que les artefacts ne sont 

pas des objets à étudier en soi, mais à considérer comme « m®diateurs de lõusage è puisquõils 

transforment et sont transform®s par lõactivit® (Rabardel 1995, 26). Lõauteur pr®cise dõailleurs que 

ces derniers sont « porteurs de partage et division du travail » (Rabardel 1995, 42). Cette conception est 

aussi celle de M. Akrich pour qui chaque objet technique est compos® dõun cadre dõaction, un 

script ou un scénario qui contient des « hypoth¯ses sur les ®l®ments qui composent le monde dans lequel lõobjet 

est destin® ¨ sõins®rer » (Akrich 1987, 3). Pour la sociologue, sõint®resser aux objets techniques 

implique donc des aller-retour entre le travail prescrit qui est encapsul® dans lõobjet, et le travail 

r®el qui r®sulte de lõappropriation par des travailleurs de cet objet et de son script (Akrich 2013). 

Cette perspective dõanalyse des objets techniques a aussi ®t® celle de F. Sigaut sans pour autant le 

conceptualiser. Lõagronome et historien des techniques explique par exemple comment le 

déploiement des outils lancés (faux, sape, volant), se substituant à la faucille, a reconfiguré la 

division sexuelle du travail en Europe (Sigaut 1989). Les écrits de F. Sigaut ont particulièrement 

influenc® notre conception de lõanalyse de la division du travail et nous avons fait du script un 

concept central de notre analyse. Cette perspective implique autant dõidentifier la force 

structurante des objets techniques sur la division du travail que les différentes appropriations et 

transformations dõusage qui r®sultent de la rencontre entre cet objet et des travailleurs situés dans 

un espace social donn® et dot®s dõune agentivit®. 

2.4.2 Lõ®leveur et ses coop®rations pour le maintien dõune traite continue 

Nous avons choisi de nous int®resser au travail de lõ®leveur, principal travailleur et 

figure de la production laiti¯re et dõidentifier non seulement les transformations du contenu 

de son travail, mais ®galement les nouvelles relations quõil noue autour du maintien de la 

traite continue. Dans un premier temps nous nous int®ressons ¨ lõexploitation agricole, 

première dimension analytique de la division du travail. Nous verrons comment le passage à 

la traite continue redessine une division du travail entre exploitants, salariés et animaux 

(Chapitre 5). Dans un second temps, nous étudierons les nouveaux liens que lõ®leveur noue 

avec dõautres travailleurs au sein de diff®rents espaces. Plus sp®cifiquement nous d®crirons 

les implications de la traite continue en termes de coopération locale entre des éleveurs 

voisins et de coop®ration entre lõ®leveur et les techniciens de maintenance du robot de traite. 

Ainsi cette th¯se sõint®resse ¨ une division du travail centr®e sur lõ®leveur et mis en interaction 

avec dõautres travailleurs dans trois dimensions analytiques : lõexploitation agricole, les 

relations entre ®leveurs et les relations entre les exploitations et lõindustrie dõamont. Ce choix 

résulte de la centralité du travail des éleveurs et des techniciens dans le maintien de la traite 
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continue et du caract¯re in®dit de lõorganisation du travail qui en r®sulte, pour lõ®leveur 

comme pour le technicien du machinisme.  

2.4.3 Lõespace et le temps de la division du travail 

Puisque notre hypoth¯se est que la traite robotis®e participe dõune nouvelle 

disposition de la division du travail, alors il nous faut commencer à caractériser notre 

situation contrefactuelle, cõest-à-dire la division du travail préalablement présente. Notre 

analyse est donc diachronique dans le sens où les nouvelles dispositions de la division du 

travail sont relatives à un préalable historique. Cõest pourquoi le prochain chapitre (Chapitre 

4) sera consacré à décrire la modernisation agricole du XXe siècle comme la mise en place 

dõune nouvelle division du travail. Cette analyse historique reposera sur une comparaison 

entre nos deux zones dõ®tudes, lõobjectif ®tant de caract®riser les d®clinaisons territoriales de 

la modernisation agricole et de la division du travail quõelle produit. Le chapitre 4 repose 

donc sur lõhypoth¯se que la modernisation agricole du XXe a consisté en la mise en place de 

nouvelles divisions du travail spatialement situées. Nous pourrons ensuite préciser en quoi 

le robot de traite perpétue, accentue ou transforme la division du travail en place. 

Par ailleurs, lõ®leveur d®veloppe plusieurs relations de coop®ration afin dõassurer le 

maintien de la traite continue. Ces coop®rations sõancrent dans trois dimensions spatiales et 

de gestion : lõexploitation agricole (i), lõespace de la coop®ration locale (ii) et enfin les bassins 

de maintenance (iii) : 

i. Dans le cas de lõexploitation agricole, nous examinerons plus particuli¯rement 

deux espaces particulièrement concernés dans la réorganisation du travail en 

traite robotisée : la stabulation et le parcellaire. Dans le premier cas, nous 

montrerons en quoi le dispositif de circulation des animaux au sein de la 

stabulation constitue le principal espace dõorganisation de la fluidit® en traite 

robotisée. Dans le second, nous verrons comment cette fluidité exacerbe le 

rôle de la disposition du parcellaire et de lõacc¯s au foncier dans le maintien 

du pâturage. 

ii. Lõespace de la coop®ration locale correspond aux relations de voisinage o½ la 

coop®ration sõorganise au sein dõun espace de proximit® entre les 

exploitations. Nous verrons comment le travail dõastreinte de fluidité met en 

jeu et encourage la coopération locale déjà en place. Cet espace est aussi celui 

de la construction dõune rente de qualit® territoriale dans le cas de la zone de 

lõAOP Reblochon. Le travail est soumis à des prescriptions contenu au sein 

du cahier des charges et contrôlé par des institutions locales. 

iii. Puis, nous développerons le concept de bassin de maintenance comme un nouvel 

espace dõorganisation du travail de maintenance des robots de traite ¨ lõ®chelle 

des concessions et franchises du machinisme de la traite (lõamont de la traite 

robotisée). 
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Enfin, nous portons une attention particulière aux évolutions du travail des éleveurs 

en lien avec le reste de la société, que ce soit dans le cadre du travail (relation de travail entre 

les éleveurs et les techniciens de maintenance), mais aussi en dehors du travail (lõinfluence de 

sociabilités nouvelles sur les aspirations au travail). 

Quant au temps, cõest bien le point de d®part de notre analyse ð la traite continue ð 

et le fil conducteur de celle-ci. Ainsi nous verrons que les transformations décrites peuvent 

être comprises comme des changements de temporalité du travail. Le passage à la traite 

robotis®e sera ®galement replac® dans des trajectoires dõexploitation o½ le travail ®volue, et 

parfois se reconfigure profond®ment donnant lieu ¨ des bifurcations dont lõidentification est 

n®cessaire pour comprendre lõarriv®e du robot de traite et ses effets sur la division du travail. 

 Dispositif de recherche 

 Caractériser la construction historique de la division du 

travail (chapitre 4) 

3.1.1 Objectif et démarche 

Lõobjectif de cette premi¯re ®tape de travail est de caract®riser la construction 

historique de nouvelles dispositions de la division du travail suivant le cadre dõanalyse 

précédemment décrit. Nous nous appuyons sur une démarche comparative entre nos deux 

terrains ð le bassin rennais, et la zone Reblochon ð capable de restituer les déclinaisons 

territoriales de cette division du travail de production laitière. 

3.1.2 Matériel 

Deux diagnostics agraires 

Après la phase exploratoire67, nous avons encadré les diagnostics agraires réalisés par 

C. Delaunoy et C. Lafabrie, où respectivement 38 et 47 entretiens historiques ont été réalisés 

avec des agriculteurs en activité et retraités, mais aussi avec des personnes-ressources 

travaillant dans des organisations agricoles locales (chambre dõagriculture, syndicat 

interprofessionnel du Reblochon, coopératives, etc.). Sur chacun de ces terrains, un entretien 

collectif en maison de retraite a ®galement permis dõobtenir des informations sur les formes 

dõagriculture du milieu du XXe siècle. Ces entretiens, menés de manière semi-directive, ont 

permis de comprendre et préciser les transformations des exploitations agricoles depuis 2 à 

3 g®n®rations. Lõ®volution des techniques, des ®quipements et machines, des écosystèmes 

cultivés, des exploitations (taille, organisation du travail, etc.), des organisations sociales, des 

                                                 

67 17 entretiens « experts » et 4 entretiens avec des éleveurs ð Encadré 3, page 89 
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structures (prix, politiques agricoles, projets locaux) sont autant de thèmes abordés de 

manière assez ouverte et dans un souci dõarticuler ces ®l®ments pour construire une 

représentation systémique et périodique ces évolutions. 

Des entretiens « trajectoire de lõexploitation » 

Ce travail dõenqu°te a ®t® compl®t® par des entretiens men®s suivant un cadre plus 

systématique et un échantillonnage raisonné auprès de 39 éleveurs (Annexe 4 - Tableau 9 & 

Tableau 10). Réalisée entre août 2021 et février 2022, la première partie de ces entretiens 

consistait en un récit de trajectoire centré sur trois thématiques : lõ®volution de la structure 

(nombre de vaches laitières68, SAU, références de production69), lõ®volution des conditions 

techniques (principaux ®quipements notamment de traite, syst¯me dõ®levage) et lõ®volution 

du collectif de travail (nombre dõactifs, statuts, r¹les, organisation du travail, entente, etc.). 

Nous proposions g®n®ralement de commencer le r®cit ¨ partir de la date dõinstallation de 

lõ®leveur. Et si nous laissions la personne libre dans la mani¯re de raconter et se raconter, 

nous réorientions et questionnions de manière à comprendre les différentes composantes de 

la trajectoire suivant les trois th¯mes identifi®s. Lõ®chantillonnage a ®t® r®alis® de mani¯re ¨ 

couvrir une diversit® dõexploitations au regard des crit¯res suivants : la situation géographique 

(couvrir les différents espaces géographiques au sein de nos deux terrains), le type 

dõinstallation de traite (avec et sans robots), lõorganisation sociale du travail (exploitation 

uniquement familiale, présence de salariés ou GAEC non familial sans salariés) et enfin le 

statut social du travailleur (chef dõexploitation, associ® familial ou non familial, salarié) 

(Annexe 4). Pour le cas spécifique du terrain savoyard, nous avons également cherché à 

enquêter des éleveurs partageant différentes positions idéelles vis-à-vis du robot : des 

®leveurs oppos®s au robot de traite, dõautres proactifs pour son autorisation au cahier des 

charges de lõappellation, etc. 

Travail dõarchives 

Suite ¨ ces entretiens, un travail dõarchive a ®té réalisé afin de compléter les 

informations obtenues. Aux archives de la Bibliothèque nationale de France70, nous avons 

pu obtenir des données historiques en consultant la presse agricole régionale (principalement 

Paysan Breton et Le Paysan savoyard) à des pas de temps r®guliers de 1960 jusquõaux ann®es 

1980. La presse agricole r®gionale constitue un fonds dõarchive pertinent pour lõhistoire du 

XXe si¯cle et repr®sente une source dõinformations historiques qui a d®j¨ fait ses preuves 

pour retracer la division du travail en agriculture (Tremblay 2008). Dõautres presses 

                                                 

68 Dans cette thèse, le nombre de vaches laitières (VL) fait référence aux vaches en lactation et aux vaches taries 
soit lõensemble du troupeau en ©ge de produire ce qui exclut les génisses. 

69 La référence laitière est une sorte de droit à produire accordé par les laiteries et dans la continuité des quotas 
laitiers. 

70 Site Tolbiac, bibliothèque François Mitterrand à Paris. 



 

127 
 

spécialisées ont été consultées telles que la Revue du machinisme agricole ou Éleveur de bovins et 

Production Laitière Moderne (Annexe 5). Nous avons également consulté les collections 

sp®cifiques sur lõagriculture aux archives d®partementales de Haute-Savoie à Annecy et 

notamment une revue de presse classée par thématique et réalisée pour les décennies 1960 et 

1970. Si certaines informations nous ont permis de comprendre et décrire les grandes 

tendances de transformation de lõagriculture locale, les archives nous ont aussi, parfois, 

procur® des donn®es ¨ m°me de confronter nos informations dõentretiens (exemple : le 

nombre de tracteurs et machines à traite par commune). 

Données complémentaires 

Enfin, le recours à des données statistiques et/ou géomatiques (recensements 

agricoles, registre parcellaire graphique, statistiques agricoles annuelles, etc.) a constitué une 

ressource complémentaire de notre analyse historique (Annexe 6 - Tableau 17). À celle-ci 

sõajoute la litt®rature scientifique, tout dõabord parce quõun certain nombre de travaux ont ®t® 

réalisés sur nos terrains à différentes périodes, mais aussi, car les transformations agraires qui 

nous int®ressent sõins¯rent dans un contexte politique, r®glementaire et ®conomique dont la 

compréhension impose un changement dõ®chelle (mise en place des quotas laitiers, 

®volutions du march® laitier, politiques dõacc¯s au foncier, etc.). 

3.1.3 Méthode dõanalyse 

Le temps 

Faire de lõhistoire impose en premier lieu de choisir une p®riode et de la diviser au 

moyen dõune périodisation pertinente et justifiée (Le Goff 2016). La p®riode sõ®tendant de 

lõapr¯s-guerre (1945) ¨ aujourdõhui nous est apparue suffisante pour expliquer la diversit® des 

formes dõagriculture actuelle et surtout pour comprendre les processus de mise en place de 

la division contemporaine du travail de production laitière. Cette période correspond à ce 

que les historiens du XXe siècle nomment la ou les modernisation(s) agricole(s) et qui 

expliquent pour lõessentiel lõorganisation du travail et les faits techniques des exploitations 

contemporaines (Brunier 2018; Lyautey et al. 2021). La p®riodisation nõa pas ®t® chose ais®e, 

car chaque terrain a connu sa propre temporalité vis-à-vis du processus de modernisation. 

Nous avons n®anmoins choisi une p®riodisation commune ¨ nos trois zones dõ®tudes afin 

dõen faciliter la comparaison. Ce d®coupage en p®riodes a ®t® r®alis® au regard des grands 

tournants de la politique de régulation des marchés laitiers aux niveaux français et européen. 

Le secteur laitier a été marqué par une forte régulation publique (Trouvé and Kroll, 2013) 

qui contribue grandement à expliquer les évolutions structurelles et techniques sur lesquelles 

se fonde la division du travail. 
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Lõespace 

Afin de d®crire au mieux la mise en place dõune nouvelle division du travail de 

production laitière et ses déclinaisons territoriales, nous avons choisi une analyse par 

comparaison g®ographique. Comparer nos diff®rentes zones dõ®tude offre ici deux 

perspectives intéressantes. En premier lieu, elle permet de mettre en lumière les spécificités 

territoriales des transformations agraires et de la division du travail qui en r®sulte. ë lõinverse, 

elle permet dõidentifier des traits communs, des transformations partag®es et des 

composantes de la division du travail qui nõaffichent pas de d®clinaisons locales. 

 Analyser la contribution du robot à une nouvelle disposition 

de la division du travail (chapitres 5 et 6) 

3.2.1 Objectif et démarche 

Après avoir décrit les dispositions spécifiques de la division du travail sur chacun de 

nos terrains et les conditions historiques de celles-ci, nous avons précisé en quoi la 

robotisation de la traite contribue à un renouvellement de cette division du travail. Ce travail 

a été réalisé en suivant les trois dimensions analytiques choisies : la division du travail dans 

lõexploitation agricole (Chapitre 5), la division du travail entre les exploitations et la division 

du travail entre les exploitations et lõamont (Chapitre 6). 

3.2.2 Matériel 

Enquêter les éleveurs 

Les 39 entretiens mobilis®s pour lõanalyse historique du chapitre 4 (trajectoires des 

exploitations) ont également permis de questionner les éleveurs sur les transformations du 

travail en traite robotisée. Après le récit de trajectoire, ces entretiens continuaient de manière 

semi-directive autour des grandes thématiques qui participent à la division du travail telle que 

nous nous proposons de lõanalyser. Les entretiens combinaient un questionnement sur le 

travail autour dõune grille th®matique pr®®tablie, mais aussi de mani¯re inductive, en laissant 

lõenqu°t® mettre en r®cit son travail selon ses propres prismes. La grille thématique utilisée 

est celle qui a structuré notre travail de revue systématique de la littérature (Chapitre 2) : i. Le 

marché du travail et les structures des exploitations (le travail comme facteur de 

production) ; ii. Lõorganisation du travail (le travail comme fait technique collectivement 

organisé) ; iii. Le sens du travail (le travail subjectif et ses affects) ; iv. La performance du 

travail (le travail mesuré, évalué). Nous avons construit lõ®chantillonnage raisonn® de ces 

entretiens au regard des variables pouvant participer de transformations différenciées du 

travail et précédemment précisées (3.1.2) : la situation g®ographique, le type dõinstallation de 

traite, lõorganisation sociale du travail et enfin le statut social du travailleur. Les enqu°tes dans 

des exploitations ®quip®es dõautres machines ¨ traite (salle de traite, pot trayeur suspendu) 
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nous permettent dõanalyser la robotisation au regard dõautres choix dõ®quipement, dõautres 

trajectoires possibles. La diversité des éleveurs enquêtés est restituée dans un tableau agencé 

suivant les principales variables descriptives de lõexploitation (Annexe 4 - Tableau 9 & 

Tableau 10).  

Observations 

Ces entretiens se sont quasi syst®matiquement accompagn®s dõune visite de 

lõexploitation au cours de laquelle une attention particuli¯re a ®t® donn®e ¨ lõobservation du 

robot en fonctionnement, ¨ lõorganisation des b©timents et aux espaces de travail tels que le 

bureau de contr¹le du robot. Nous avons de plus eu lõoccasion dõobserver des ®leveurs 

travailler avec le robot que ce soit ¨ distance (au cours des entretiens, il nõ®tait pas rare dõ°tre 

coupé par une notification téléphonique relative au robot) ou directement auprès du robot 

(faire passer une g®nisse, pousser une vache, etc.). Ces observations ont pour lõessentiel ®t® 

r®alis®es dans des exploitations enqu°t®es plusieurs fois (jusquõ¨ 3 fois). La r®p®tition des 

enqu°tes permet dõinstaurer une relation de confiance et dõ®change plus favorable ¨ 

lõobservation du travail r®el. Pour compl®ter ces observations post-entretien, deux 

observations participantes ont ®t® r®alis®es dans des exploitations sans robot afin dõobserver 

et comprendre le déroulement de la traite et les gestes associés. Une a eu lieu dans une grande 

exploitation de plus de 400 vaches au cïur du bassin ouest rennais. Le travail repose quasi 

exclusivement sur des salariés, essentiellement spécialisés sur une ou deux tâches (traite, 

alimentation, soin, etc.). La traite en stabulation est accomplie au moyen dõune salle de traite 

de deux fois 20 postes. Lõautre observation participante a ®t® r®alis®e dans une petite 

exploitation de 30 vaches laitières en zone de montagne en Haute-Savoie. Lõexploitation est 

®quip®e de pots trayeurs reli®s ¨ un lactoduc et dõun tabouret pour la r®alisation de la traite 

en stabulation entravée. Le lait y est transformé en Reblochon deux fois par jour, après 

chaque traite. Alors que la première ferme repose uniquement sur du travail salarial, la 

seconde occupe un couple dõexploitants ponctuellement aid® par la famille. Ces deux 

arch®types nous ont permis de comprendre lõ®tendue du spectre des situations de travail en 

dehors des conditions de la traite robotisée afin de ne pas réduire notre situation 

contrefactuelle à un idéaltype unique71. Dans les deux cas, nous avons participé à toute une 

journée de travail que nous avons restituée par écrit dans notre cahier de terrain et 

accompagnée de photos. 

Enquêter les vendeurs et techniciens de robots de traite 

Durant la phase exploratoire de ce travail, 8 entretiens ont été menés par D. Quentin 

pour son stage de master réalisé dans le cadre de cette thèse (Quentin 2020). Ces entretiens 

ont été effectués avec des commerciaux, des techniciens et des responsables des concessions 

                                                 

71 Bien entendu, toute une diversité de situations de travail (structures, système de production, organisation du 
travail, etc.) existe entre ces deux archétypes.  
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et franchises vendant des robots de traite sur les deux départements étudiés (Ille-et-Vilaine 

et Haute-Savoie) (Annexe 4 - Tableau 12). Lõobjectif ®tait avant tout de comprendre le 

fonctionnement et lõorganisation dõentreprises absentes du paysage analytique de la litt®rature 

scientifique. Nous avons ensuite approfondi en réalisant 5 enquêtes auprès de commerciaux, 

responsables ou techniciens des concessions et franchises (Annexe 4 - Tableau 11). Si la 

plupart des enquêtés sont en activité, deux entretiens ont été réalisés avec des vendeurs 

retraités ayant connu le début du déploiement du robot de traite et pouvant ainsi nous fournir 

des informations sur la dynamique historique du marché des robots de traite. Ces entretiens 

cherchaient plus pr®cis®ment ¨ comprendre le travail dõastreinte des techniciens en charge 

du maintien de la traite continue et dõidentifier le script du robot de traite et la manière dont 

les vendeurs lõadaptent aux situations r®elles des ®leveurs. Ces 13 entretiens sont le fruit dõun 

échantillonnage raisonné de manière à inclure les principales marques de robot de traite sur 

le marché français, des vendeurs locaux et des responsables nationaux ainsi quõune bonne 

répartition géographique entre nos deux terrains (Annexe 4). Si les 8 entretiens exploratoires 

sõorganisaient autour de th®matiques larges (repr®sentation de la diversit® des clients, strat®gie 

de vente, organisation géographique, etc.), les 5 suivants se sont resserrés autour de la 

th®matique de lõastreinte de maintenance et de d®pannage des concessions et franchises et de 

ses conséquences organisationnelles. 

Entretiens complémentaires 

Dõautres entretiens ont ®t® r®alisés avec des acteurs du monde agricole à même de 

discuter ces transformations du travail en traite robotisée : travailleurs du contrôle laitier, 

experts de lõinstitut de lõ®levage, experts du machinisme de la traite, etc. Dans le cas sp®cifique 

de la Haute-Savoie, nous avons en plus effectué 11 entretiens avec des acteurs centraux de 

lõappellation Reblochon et/ou impliqués dans le conflit qui oppose les éleveurs équipés de 

robots de traite avec ceux ïuvrant ¨ son interdiction (membres du Syndicat 

Interprofessionnel du Reblochon, avocat, représentant des éleveurs robotisées, représentants 

de lõINAO, de Certipaq, etc.) (Annexe 4 - Tableau 11). 

Données complémentaires 

Dõautres informations et donn®es ont ®t® collect®es dans la documentation technique 

et commerciale des constructeurs de robots de traite, sur leur site internet (géoréférencement 

de lõensemble des points de vente, vid®os de promotion du robot de traite, etc.), sur le site 

internet des sous-traitants publicitaires, etc. Ce type de matériaux nous a permis de préciser 

le script du robot de traite, script que des entretiens auprès des concepteurs de robots 

auraient permis de mieux d®crire, mais nous nõavons pas r®ussi ¨ obtenir dõentretiens aupr¯s 

de ces acteurs. Concernant les exploitations agricoles, nous avons analysé des données 
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fournies par le contr¹le laitier dõIlle-et-Vilaine72 (Eilyps) et dõautres issues du recensement 

agricole afin de discuter les liens entre la taille des structures, la robotisation de la traite et 

lõorganisation du travail. Enfin, nous avons eu recours à de nombreuses bases de données 

géomatiques pour la réalisation des différentes cartes qui illustrent ou argumentent notre 

démonstration (Annexe 6 - Tableau 17). 

3.2.3 Méthode dõanalyse 

Analyse transversale des entretiens 

Les 39 entretiens auprès des éleveurs ont été retranscrits et agencés suivant un 

canevas dõanalyse qui reprend nos quatre th®matiques dõanalyse du travail73 (voir le canevas 

en Annexe 9) puis une analyse transversale sur le logiciel Nvivo nous a permis un codage 

inductif faisant émerger différentes thématiques en lien avec la division du travail telle que 

nous avons choisi de lõ®tudier. Les 5 entretiens auprès des concessions et franchises ont 

également été retranscrits et leur analyse sõest faite de mani¯re transversale en portant une 

attention particulière aux différences entre les marques et entre nos trois terrains. Dans les 

deux cas, notre analyse a suivi une d®marche compr®hensive et lõ®chantillonnage raisonn® 

nous a permis de comprendre lõinfluence dõune grande diversit® de facteurs sur les 

transformations du travail sans prétendre à une analyse de corrélations, mais en identifiant 

parfois certaines affinités électives. Que ce soit dans le chapitre 5 ou dans le chapitre 6, nous 

avons cherché à mettre en discussion, à confronter les discours des éleveurs à ceux des 

vendeurs et commerciaux, des ®leveurs ®quip®s dõun robot avec ceux qui ne le sont pas, ceux 

du bassin rennais à ceux du plateau des Bornes ou des massifs des Bornes et Aravis, etc. La 

comparaison entre différents discours, différentes représentations et différentes situations 

g®ographiques, techniques ou organisationnelles a constitu® le fil dõAriane de notre analyse. 

Espace 

La comparaison géographique est centrale dans notre analyse qui sõinscrit dans une 

dialectique différences/ressemblances. Cependant, il nous a été nécessaire de naviguer entre 

diff®rentes ®chelles d®passant lõespace g®ographique de nos terrains. Cette navigation a ®t® 

dictée par les repr®sentations de lõespace port®es par les enqu°t®s : lõespace de travail des 

®leveurs (le parcellaire, le b©ti, le voisinage, la zone dõappellation, etc.), lõespace v®cu ¨ lõ®chelle 

dõune zone AOP (le ç bas » et le « haut è), lõespace de travail des vendeurs de robot et 

techniciens (le département, les isochrones délimités par des temps de déplacement, etc.). 

Notre analyse confronte souvent dõun c¹t® un espace g®ographique analys® par des donn®es 

                                                 

72 Malgr® plusieurs tentatives, nous nõavons pas pu obtenir de semblables donn®es pour la Haute-Savoie. 

73 i. Le marché du travail et les structures des exploitations (le travail comme facteur de production) ; ii. 
lõorganisation du travail (le travail comme fait technique collectivement organis®) ; iii. le sens du travail (le travail 
subjectif et ses affects) ; iv. la performance du travail (le travail mesuré, évalué). 
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objectives et souvent agencé par découpage administratif avec de lõautre des espaces v®cus 

et des représentations spatiales portés par les acteurs. Notre usage de la cartographie tend à 

restituer cette large conception de lõespace g®ographique au moyen de cartes o½ la statistique 

spatiale est confrontée avec des verbatims illustratifs de certaines représentations. 

Tableau 2 : Synthèse des entretiens réalisés au cours de la thèse 

 Experts Éleveurs Autres Total 

Entretiens exploratoires 17 4 0 21 

Entretiens approfondis 0 39 (trajectoire) 23 62 

Total T. Martin 17 43 23 83 

Entretiens stagiaires 7 151 9 167 

Total 24 194 32 250 

 

 Pr®sentation des terrains dõ®tude 

Nous avons pr®c®demment vu la justification du choix de nos deux terrains dõ®tude 

et pr®cis® lõimportance de la comparaison g®ographique dans notre analyse. Nous souhaitons 

maintenant succinctement décrire ces terrains pour mieux comprendre par la suite les 

conditions biophysiques, infrastructurelles, ®conomiques et sociales dans lesquelles sõinscrit 

lõactivit® des ®leveurs. Nous verrons dõailleurs que notre terrain haut-savoyard se décline en 

deux sous-zones dont la distinction est essentielle pour comprendre non seulement les 

différences géographiques dans la division du travail, mais également les dynamiques spatiales 

de lõadoption du robot de traite. 

 La plaine de la Meu et de la Flume 

La plaine de la Meu et de la Flume constitue le principal ensemble paysager de la 

partie occidentale du bassin rennais (Carte 6). Sous un climat oc®anique cõest-à-dire doux 

(relativement protégé des sécheresses et des périodes gélives) et humide, cette petite région 

agricole offre une production herbagère régulière favorable à la production fourragère. Les 

sols, constitués sur des schistes briovériens et des limons éoliens, sont majoritairement de 

texture limoneuse et profonds (supérieurs à 80 cm) rendant possibles de nombreuses cultures 

fourragères (Annexe 3 - Carte 18). Lõessentiel des exploitations produit du lait ¨ partir de 

vaches laiti¯res et au moyen de syst¯mes fourragers reposant pour lõessentiel sur une rotation 

entre du maïs fourrager (généralement ensilé), une céréale (souvent du blé) et une prairie 

temporaire implantée pour 3 à 5 ans. Le paysage illustre particulièrement bien la vocation 

agricole de cet espace et plus encore lõimportance de lõ®levage laitier74 : prairies, maïs, blé, 

                                                 

74 Dans cette th¯se, lõ®levage laitier fait r®f®rence ¨ la production de lait de vache. 
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stabulations, silos, digesteur de méthanisation, etc. (Figure 17). Les parcelles de grande taille 

sont ponctuées de bocages particulièrement présents dans les bas-fonds humides dõun 

paysage légèrement vallonné. Ces fonds de vallée sont souvent laissés en herbe et pâturés par 

les génisses et vaches taries. Dans sa partie est, le paysage t®moigne de lõ®talement urbain de 

la métropole rennaise. La production laiti¯re est dans sa grande majorit® destin®e ¨ lõagro-

industrie (ici principalement Lactalis, Agrial et Sodiaal) qui sõoccupe de la collecte et de la 

transformation du lait. De fait, la production laitière de cette petite r®gion sõinscrit dans une 

économie des matières premières (commodities) particulièrement sensible aux fluctuations du 

march®. La vocation laiti¯re de cette petite r®gion participe dõun tissu ®conomique 

particulièrement dense : vendeurs de machines, dõaliments pour le b®tail, agro-industries 

laitières, entreprises de conseil, recherche et formation agricole, etc. 

 La zone Reblochon 

La zone dõ®tude identifi®e au sein de la zone de lõAOP Reblochon comprend deux 

grands espaces géographiques. 

4.2.1 Le plateau des Bornes 

Au sein de la zone dõAOP Reblochon, le plateau des Bornes est nommé par les 

éleveurs comme le « bas ». Ce vase plateau préalpin est délimité par le mont Salève au nord, 

la vall®e de lõArve ¨ lõest, le massif des Bornes au sud et le bassin du lac dõAnnecy au sud-

ouest (Carte 6). Ce plateau culminant entre 600 et 800 m dõaltitude est longtemps rest® isol® 

et r®put® pour la rudesse de son climat et lõimportance des zones humides en bas dõun paysage 

très vallonné. Soumis à un climat montagnard sous influence océanique, très humide et avec 

de récurrents gels printaniers, le plateau des Bornes constitue un ensemble paysager très 

vallonné, rural et boisé (Figure 18). Les sols sont constitués sur des dépôts glaciaires 

(moraines) à dominante argileuse participant au caractère marécageux des nombreux fonds 

de vallée (Annexe 3 - Carte 19). La pr®dominance des prairies naturelles sõaccompagne de 

nombreux bocages et illustre lõimportance de lõ®levage dans cet espace rural. Contrairement 

au bassin ouest rennais, les parcelles y sont de plus faible taille et la culture de céréales 

fourragères y est bien moins présente. Le maïs est encore bien plus sporadique dans un 

paysage qui restitue la composante herbag¯re de lõ®levage laitier ins®r® dans les zones 

dõappellation fromag¯re Reblochon et Abondance. Dans sa partie nord-est, en se 

rapprochant de la vall®e de lõArve, le plateau des Bornes montre des signes dõurbanisation et 

dõintensification fourrag¯re (pr®sence plus importante de maµs fourrager, de prairies 

temporaires et c®r®ales). Lõessentiel des producteurs laitiers livre leur lait ¨ des fruiti¯res qui 

le transforment en Reblochon et autres fromages de reports (Abondance, Tommes, Raclette 

et Emmental). 
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4.2.2 Les massifs des Bornes et Aravis 

Si le plateau des Bornes constitue pour les éleveurs le « bas », les massifs des Bornes 

et Aravis intègrent la zone montagneuse désignée comme le « haut ». Les massifs des Bornes 

et Aravis sont limités au nord par le plateau des Bornes, au sud par la chaîne des Aravis et 

sont s®par®s du massif du Chablais par la vall®e de lõArve (Carte 6). Ils sont constitu®s dõun 

ensemble de vallées orientées du nord-est au sud-ouest. La Pointe Percée au sein du massif 

des Aravis est le point culminant (2 750 m) de cet ensemble de moyenne montagne. Le climat 

montagnard sous influence continentale (plus sec que dans le plateau des Bornes, fortement 

exposé au gel en hiver et aux étés orageux) couvre les vallées de neige pendant une longue 

période hivernale. Sur des sols principalement calcaires et drainants, des pelouses 

diff®renci®es de lõ®tage montagnard ¨ lõ®tage alpin cohabitent avec de vastes espaces rocheux 

et quelques espaces boisés (Annexe 3 - Carte 19). Le paysage, boisé et minéral sur les versants 

calcaires dõubac laisse apparaître des replats dõalpage sur les versants plus expos®s aux soleils 

(adret) et sur substrat plus érosif (type schiste)75 (Figure 19). Dans les fonds de vallées, les 

villages disposent dõimportantes infrastructures pour un tourisme aussi bien hivernal (sports 

dõhiver) quõestival. Les bords des fonds de vallées constituent les rares espaces exploités par 

une agriculture reposant essentiellement sur le pâturage et la fauche de prairies permanentes. 

Plus haut, les alpages sont exploités en période estivale et fondent un mode de vie pastorale 

où une partie de la famille monte vivre en alpage. Les stabulations entravées de petite taille 

et souvent attenantes au bâti domestique renseignent la présence de petites exploitations 

laitières où le lait est transformé à la ferme en Reblochon deux fois par jour. Ces Reblochons 

fermiers sont marqués par une pastille de caséine verte les distinguant des Reblochons laitiers, 

produits en « bas » (plateau des Bornes), vendus moins cher et identifiables par leur pastille 

rouge. 

                                                 

75 Observation du paysage par T. Martin et échange avec J. M. Dorioz sur la géologie.  
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Tableau 3 : Synthèse comparative de nos 2 terrains d'étude (qui définissent 3 espaces géographiques) 

 Terrain ouest rennais 

(Ille-et-Vilaine) 

Terrain en zone Reblochon 

(Haute-Savoie) 

Petite région agricole Plaine du Meu et de la Flume Le plateau des Bornes Les massifs des Bornes et Aravis 

Climat Océanique (doux et humide) Montagnard sous influence océanique Montagnard sous influence continentale 

Milieu biophysique Plaine du bassin rennais Plateau préalpin vallonné Chaînes préalpines 

Systèmes fourragers
76

 Système fourrager à base de maïs, 

céréales, prairies temporaires 

Système fourrager à base de prairies 

permanentes et temporaires 

Système fourrager à base de prairies 

permanentes et alpages 

Principale race bovine 

 

PrimõHolstein 

 

Montbéliarde 

 

Abondance 

Aval Agro-industrie (Lactalis, Sodiaal) Transformation en fruitière (coopérative) Transformation fermière 

Marché ð prix en 2021
77

 Marchés mondiaux 

364 û/1000 L 

AOP Reblochon laitier 

593 û/1000 L 

AOP Reblochon fermier 

Valorisation à 1662 û/1000 L 

Robot de traite Forte densité Densité moyenne Absent
78

 

                                                 

76 Dõapr¯s la typologie propos®e par M. Marie et al. (2015) ¨ partir du RPG de 2010. Suite ¨ notre lecture des paysages, cette typologie sõest av®r®e pertinente pour comparer nos 
terrains. 

77 Prix payé aux producteurs par Lactalis en 2021 (source : Lactalis) / Prix payé aux producteurs livrant du lait à Reblochon en 2021 (source : La France Agricole) / Prix du kilo de 
Reblochon en 2021 (FranceAgriMer), sachant quõil faut 8 litres de lait pour faire 1 kg de Reblochon, alors la valorisation du litre de lait en transformation fermière est de 1,662 û/L. 

78 ë notre connaissance, seulement une exploitation situ®e en zone de montagne est ®quip®e dõun robot de traite au sein de lõAOP Reblochon. 
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Carte 6 : Nos deux terrains dõ®tude : trois nuances paysagères des territoires laitiers français 
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Figure 17 : La plaine de la Meu et de la Flume : un paysage marqué par la prédominance de lõ®levage (photo prise ¨ Muel en direction du sud, au premier plan une vaste parcelle de maµs, au 
second plan la rivière du Meu aux bords boisés et en arrière-plan la for°t de Paimpont, d®limitant notre zone dõ®tude dans sa partie sud). 
(source : Atlas des paysages dõIlle-et-Vilaine) 
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Figure 18 : Le plateau des Bornes : un plateau préalpin vallonné et bocager où quelques parcelles céréalières parsèment un vaste parcellaire prairial [photo prise du Mont Salève (premier plan) 
délimitant la limite nord-ouest du plateau des Bornes (second plan) puis les massifs des Bornes et Aravis (troisième plan)]. 
(Source : T. Martin, 2021)  
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Figure 19 : La Clusaz : une vall®e de moyenne montagne au cïur des massifs des Bornes et Aravis [photo prise de lõadret, au premier plan le hameau de la Patton, puis la commune de La 
Clusaz en fond de vallée (second plan) et la chaîne des Aravis (troisième plan) qui marque la limite sud notre terrain haut-savoyard]. 
(Source : Office de tourisme Th¹nes cïur des vall®es) 
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Conclusion 

Ce chapitre a restitu® lõitin®raire dõune recherche constructiviste par laquelle nous 

avons choisi de nous intéresser aux effets de la robotisation de la traite sur de nouvelles 

dispositions de la division du travail. Ainsi, lõhypoth¯se centrale de ce travail est que la 

robotisation de la traite recompose fondamentalement la division du travail dans lõ®levage 

laitier bovin. Deux terrains dõ®tude (le bassin ouest rennais et la zone Reblochon), regroupant 

trois petites régions agricoles - la plaine de la Meu et de la Flume, le plateau des Bornes et les 

massifs des Bornes et Aravis ð ont été choisis dans une démarche comparative et 

géographique à même de préciser les déclinaisons territoriales de cette division du travail. Ce 

chapitre propose également un cadre théorique de la division du travail en agriculture. Celui-

ci se veut suffisamment large pour intégrer la diversité des espaces, des temporalités et des 

dimensions de la division du travail. Quatre dimensions de la division du travail en agriculture 

sont ainsi identifiées : la division du travail dans lõexploitation agricole, la division du travail 

entre les exploitations, entre les exploitations et lõindustrie et enfin entre les exploitations et 

le secteur tertiaire. 

Cõest donc ce d®coupage qui structurera lõorganisation des prochains chapitres. Notre 

hypothèse impose une démarche diachronique afin de préciser les caractéristiques de la 

division du travail préalables au déploiement du robot de traite. Le chapitre suivant (Chapitre 

4) sera par cons®quent consacr® ¨ d®crire les conditions historiques de la mise en place dõune 

nouvelle division du travail dans la production laitière. Nous analyserons dans le Chapitre 5 

la contribution de la traite robotis®e ¨ une nouvelle division du travail dans lõexploitation 

agricole. Puis, le chapitre 6 restituera le travail mené pour préciser la nouvelle division du 

travail entre les éleveurs et entre les éleveurs et lõamont ici ®tudi® par les concessions et 

franchises du machinisme de la traite.  

 



 
 

Deuxième partie 
 

La contribution du robot de traite à une 
nouvelle division du travail dans la 

production laitière
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Chapitre 4  

 

Trois nuances de blanc. Une analyse 

comparée de la modernisation dans deux 

petites régions laitières (1945-2020) 

Introduction  

Ce premier chapitre de résultats a pour intention de situer géographiquement et 

historiquement la robotisation, de la restituer dans un processus historique de transformation 

systémique de lõagriculture. Pour cela, nous étudions la trajectoire de modernisation propre 

à chacun de nos terrains, et la diversité des trajectoires des exploitations au sein de chacun 

de ces terrains (1). Cette première partie confirme que la modernisation agricole a été un 

processus de différenciation sociale (Bermond 2004), mais également de différenciation des 

espaces. Ainsi, nos deux terrains donnent à voir trois nuances de la modernisation laitière 

entendue ici comme des déclinaisons spatialement situées du processus de modernisation. 

Ensuite, nous détaillons en quoi cette modernisation peut être lue comme la mise en place 

dõune nouvelle division du travail (2). La place de ce chapitre dans la thèse se justifie à double 

titre. Dõabord, il pr®cise la construction historique dõune division du travail pr®alable au 

déploiement du robot de traite. Ce travail nous permettra donc de préciser en quoi la traite 

robotis®e participe dõune nouvelle disposition de cette division du travail (chapitres 5 et 6). 

Ensuite, cõest cette histoire, celle des évolutions techniques et économiques au sein des 

exploitations, qui nous permettra de comprendre pourquoi et comment la robotisation de la 

traite a fait son apparition. Bien que le matériel utilisé et les moyens de son analyse soient 

pr®cis®s dans le chapitre 3, rappelons bri¯vement que notre analyse sõappuie sur deux 

diagnostics agraires (Delaunoy 2021; Lafabrie 2021)79, 39 entretiens sur les trajectoires des 

                                                 

79 Avec respectivement 35 et 47 entretiens historiques réalisés entre mars et août 2021, voir Delaunoy 2021 et 
Lafabrie 2021. 
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exploitations laiti¯res, des documents dõarchives80, de la littérature scientifique et des données 

statistiques (Annexes 4, 5 et 6). 

 Trajectoires de modernisation de deux petites 

régions laitières 

 Lõapr¯s-guerre : les systèmes de polyculture-élevage à la 

veille de la modernisation 

Décrire et caractériser les exploitations agricoles présentes à la fin de la guerre est 

n®cessaire afin de mieux comprendre les cons®quences de la modernisation sur lõagriculture. 

Pour autant, reconstituer la diversité des systèmes de production présents avant la 

modernisation nõest pas chose facile. Les entretiens historiques avec des agriculteurs en 

activit® ou retrait®s permettent dõacc®der aux d®clinaisons locales des r®cits de lõhistoire 

rurale, mais ces entretiens restituent des « représentations actualisées du passé, mêlant éléments du 

passé et préoccupations du présent » (Descamps 2006, 53). Cõest pourquoi nous avons crois® ces 

entretiens aux sources écrites des archives, à la littérature scientifique disponible et aux 

données statistiques afin de limiter les risques de mésinterprétation des faits et processus 

historiques (Chapitre 3). Cette analyse nous a permis dõidentifier les grands traits structurels 

et fonctionnels des exploitations de cette p®riode, et dõidentifier les grands moteurs de la 

différenciation technique et sociale des exploitations ainsi que les principales caractéristiques 

de la division du travail. 

1.1.1 Lõapr¯s-guerre : pauvreté rurale, migration et crise de la production 

Au sortir de la guerre, lõagriculture fran­aise est marqu®e par les tumultes de la 

première partie du XXe siècle que sont les deux guerres mondiales ainsi que la grande 

dépression des années 1930. En 1945, alors quõun actif sur trois travaille dans lõagriculture 

(Bourgeois et Demotes-Mainard 2000), la France connaît un important déficit du commerce 

agricole extérieur (Klatzmann, 1953, p. 643). Par ailleurs, si lõagriculture occupe encore 

beaucoup dõactifs, la faible productivit® du travail ne permet pas de nourrir le reste de la 

population française. En effet, les exploitations ont été fortement impactées notamment par 

la Seconde Guerre mondiale. Le manque de main-dõïuvre (mobilisation et déportation), la 

p®nurie dõengrais et de carburant (réquisition), le recul de la force de traction (réquisition des 

chevaux), le difficile renouvellement des rares machines déjà déployées et lõ®rosion des 

cheptels sont autant dõ®l®ments qui ont particip® au recul de la production et de la 

productivité des facteurs de production (terre, travail, capital) (Barral 1980 ; Risse 1985). La 

                                                 

80 Archives nationales de la BnF (site Tolbiac), archives d®partementales dõAnnecy, archives des Amis du Val 
de Th¹nes (membre de lõUnion des Sociétés Savantes de Savoie) et archives en ligne (voir Annexe 5). 
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pauvret® touche beaucoup de paysans et sõincarne autant par la faiblesse des revenus que par 

le faible d®ploiement des infrastructures modernes (acc¯s ¨ lõeau courante, ¨ ®lectricit®, etc.). 

En cons®quence, lõ®migration des populations rurales est dõautant plus soutenue que les 

campagnes sont isolées, éloignées des villes et faiblement ®lectrifi®es et connect®es ¨ lõeau 

courante. Cõest le cas des massifs des Bornes et Aravis en Haute-Savoie où ce dépeuplement 

est bien plus marqué que sur le plateau des Bornes. La forte croissance démographique des 

villes dõAnnecy et Gen¯ve dans les années 1950 illustre ce départ des campagnes des paysans 

les plus pauvres. 

1.1.2 Fonctionnement et différenciation des systèmes de production 

Cette partie mobilise essentiellement un raisonnement qui provient dõune lecture 

transversale de nos entretiens historiques, parfois crois®e avec des donn®es dõarchives et de 

la litt®rature scientifique. Au lendemain de la Seconde Guerre mondiale, lõessentiel des 

exploitations agricoles de nos deux r®gions dõ®tudes est, au m°me titre que le reste de la 

France, marqué par une forte diversité de productions animales et végétales. Cette diversité 

conf¯re une forte autonomie fonctionnelle ¨ des dõexploitations encore peu int®gr®es au 

complexe agro-industriel. À travers les interactions entre agriculture et élevage, elles assurent 

par elles-mêmes la reproduction de la fertilité et la sélection des espèces. La diversité des 

productions et la faible m®canisation dõun travail encore essentiellement r®alis® 

manuellement ou par traction attelée rendent ces systèmes de production très dépendants du 

travail humain et animal. Un quart de la population vit de lõagriculture (25,3 % dõapr¯s le 

recensement de 1946)81, ce qui fait du travail le principal ressort de lõintensification des 

systèmes de production. Si la forte autonomie fonctionnelle est une caractéristique partagée 

par lõessentiel des exploitations, plusieurs facteurs de diff®renciation expliquent la diversit® 

sociotechnique et les inégalités de productivité et de revenu qui en découlent. 

Le premier facteur de différenciation des exploitations tient ¨ lõacc¯s aux facteurs de 

production et notamment ¨ un foncier dont les caract®ristiques agronomiques nõoffrent pas 

les m°mes possibilit®s. Si lõacc¯s aux machines ne constitue pas encore un vecteur de 

différenciation des exploitations, cõest dans lõacc¯s ¨ la traction animale et aux intrants que 

sõop¯rent les in®galit®s de productivit® et de revenu entre les exploitations (Goreux 1956). La 

force de traction est assurée par les animaux et la productivité physique du travail dépend 

étroitement de la disponibilité du travail animal. Au sortir de la guerre, près des trois quarts 

des surfaces agricoles sont destinés à nourrir des animaux, principalement de trait et dans 

                                                 

81 Archive de la Bibliothèque nationale de France, Collection numérique: Bibliothèque de la statistique 
publique, ark:/12148/bc6p06x1hjp, Recensement général de la population du 10 mars 1946. Volume VII. 
Exploitations agricoles, 1950. Dans les communes rurales, la part de la population vivant de lõagriculture est de 
50,1 %. En Ille-et-Vilaine, ce chiffre sõ®l¯ve ¨ 58,7 % et en Haute-Savoie 55 % de la population vit de 
lõagriculture dõapr¯s les crit¯res du recensement g®n®ral de la population de 1946. 
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une moindre mesure pour la production (viande, lait, etc.) (Salette 2006b, 412). De plus, les 

animaux occupent un rôle central dans le renouvellement de la fertilité en réalisant des 

transferts horizontaux de fertilité82 entre différents terroirs83. Dõune mani¯re g®n®rale, 

lõorganisation du finage84 de nos deux terrains traduit cette autonomie fonctionnelle des 

systèmes de production ainsi que le rôle des animaux dans les flux de matières entre différents 

espaces. Ces finages révèlent des espaces différenciés suivant leurs caractéristiques 

agronomiques dont lõorganisation suit le mod¯le romain85 dõhortus, ager, saltus et silva. Dans le 

bassin rennais, les bas-fonds humides constituent des espaces non labourables et sont laissés 

à la pâture des bovins (saltus). Dans les massifs des Bornes et des Aravis, le bâti est regroupé 

en bas des vall®es, en proximit® de lõacc¯s ¨ lõeau et des terres labourables. À côté de la ferme, 

un jardin clos concentre les productions maraichères et la bassecour (hortus). Puis, non loin, 

sur les espaces les moins inclinés du fond de vallée se découpent les parcelles labourables où 

les céréales et pommes de terre y sont cultivées (ager). Les espaces plus pentus sont quant à 

eux fauch®s pour stocker un foin n®cessaire ¨ lõalimentation des animaux en p®riode hivernale 

puis p©tur®s avant lõarriv®e de la neige. Ce saltus montagnard représente également une source 

indispensable de fertilit® pour lõager via le transfert des déjections animales. Enfin, les espaces 

trop pentus sur le flanc des vall®es restent bois®s et procurent aux m®nages du bois dõïuvre 

et un combustible pour le chauffage et la cuisine (silva). Lõacc¯s non seulement à une surface 

agricole suffisante, mais également à ces différents espaces complémentaires, constitue à 

cette époque un facteur de différenciation sociale important. Il en découle la capacité à 

entretenir des animaux de trait et à renouveler la fertilit® de lõager. Les exploitations les moins 

dotées en terre ne peuvent cultiver suffisamment pour nourrir des animaux et sont par 

conséquent limitées dans leur capacité à travailler des terres labourables. Pour compenser la 

                                                 

82 Le concept de fertilité  est ici consid®r® non comme un absolu au sein dõune grille de lecture déterministe, 
mais bien comme une construction sociotechnique ancré dans un milieu : « Elle est conçue comme la potentialité 
productive dõun agro-écosystème dans une société historiquement constituée et géographiquement localisée. Comme nous lõavons 
démontré, la fertilité comporte quatre dimensions étroitement articulées : une dimension agroécologique, une dimension économique, 
une dimension sociale et une dimension culturelle. La fertilité est une construction à la fois théorique et empirique qui doit être 
envisag®e simultan®ment ¨ diff®rents niveaux dõorganisation, de la parcelle au territoire et dans une perspective diachronique. » 
(Gasselin et al. 2010, 11). 

83 Nous utilisons le terme terroir dans sa conception originelle, celle de la géographie rurale et agraire, à savoir 
comme une portion dõun finage caract®ris®e par des conditions agronomiques spécifiques r®sultantes dõun 
milieu naturel et des pratiques associées. Cette précision est nécessaire tant ce concept a ®volu® vers dõautres 
significations, souvent au service de la patrimonialisation de certains espaces et de certains produits pour faire 
valoir des savoir-faire spécifiques ancrés à un milieu physique (Levy et Lussault 2013, 1008). 

84 Le finage d®signe dans la tradition g®ographique lõensemble des parcelles exploit®es par une communauté 
villageoise. Sa conception sõest plus r®cemment ®tendue au territoire dõune commune voire dõune exploitation 
agricole (au rythme des restructurations, les exploitations exploitent de plus en plus des terres réparties sur 
différentes communes) (Finage sur le site géoconfluence, ENS Lyon, 2017). Nous en avons ici une conception 
large qui cherche avant tout à retranscrire les relations entre les différents terroirs. 

85 Si cette dénomination a longtemps prévalu en histoire rurale et en géographie agraire pour retranscrire non 
seulement la diversité des modes de mise en valeur, mais également les relations fonctionnelles entre ces 
espaces, elle semble aujourdõhui assez peu utilis®e par la g®ographie rurale malgr® sa r®actualisation par certains 
géographes ou agronomes (Poux et al. 2009; Bainville 2021). 
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faiblesse du revenu agricole, ces paysans doivent souvent vendre leur force de travail dans 

les exploitations les plus grandes. Ces dernières, mieux loties en terre peuvent nourrir assez 

dõanimaux de trait, renouveler la fertilit® de lõager et ainsi dégager des excédents 

commercialisables tels que le bl®, lõorge, le beurre ou le cidre dans le bassin rennais. 

La diversit® des modalit®s dõacc¯s au foncier constitue un autre ®l®ment de la 

diff®renciation sociale des exploitations. Dõapr¯s les donn®es du recensement général de la 

population de 1946, le faire-valoir direct constitue en Haute-Savoie la premi¯re voie dõacc¯s 

à la terre pour 86 % des exploitations (Figure 20). En comparaison, le faire-valoir direct ne 

concerne que 38 % des exploitations dõIlle-et-Vilaine, département où prévaut le fermage 

(61 % des exploitations). Si nos deux r®gions dõ®tude offrent ainsi un exemple contrast® de 

la diversité de la répartition des modes de faire-valoir sur le territoire français, cela révèle des 

inégalit®s dõacc¯s ¨ la propri®t®. Apr¯s-guerre, une part importante des terres du bassin 

rennais est aux mains de grands propriétaires qui divisent ce patrimoine en plusieurs 

exploitations louées en fermage. Si beaucoup de propriétaires possèdent moins de 5 ha, la 

propriété nobiliaire reste très présente. Les fermiers sont non seulement pénalisés par 

lõobligation de payer la rente fonci¯re, mais p©tissent ®galement dõun manque de garantie 

freinant les investissements n®cessaires au d®veloppement de lõexploitation. En Haute-

Savoie, le paysan propri®taire est bien plus r®pandu ce qui confirme les travaux sur dõautres 

zones de montagne et lõEst fran­ais sous influence dõun r®gime de propri®t® dõEurope 

Centrale (De Farcy 1951; Barral 1977). Nous verrons que la répartition de ces faire-valoir 

connaîtra dès les années 1960 de profondes évolutions en lien étroit avec la mise en place de 

politiques de transformation des régimes de propriété (voir 1.2). 

 

Figure 20 : Nombre dõexploitations agricoles selon le mode de faire-valoir 
(recensement 86 général de la population du 10 mars 1946) 

                                                 

86 Archives de la Bibliothèque nationale de France - Collection numérique : Bibliothèque de la statistique 
publique ð « Recensement général de la population du 10 mars 1946. Volume VII. Exploitations agricoles » - Cote 
ark:/12148/bc6p06x1hjp ð consulté le 01/02/2023. 
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Un autre facteur de différenciation socio-économique des exploitations, commun à 

nos deux terrains, est la proximité aux aires urbaines. Les villes que sont Rennes pour notre 

terrain breton et Annecy ou Genève pour la Haute-Savoie ouvrent de plus vastes possibilités 

marchandes que les espaces ruraux. Cette proximit® rend ®galement lõacc¯s g®ographique aux 

marchés plus facile et diminue le coût des transports. Enfin la proximité urbaine conditionne 

également le prix payé aux producteurs en diminuant la part prélevée par les intermédiaires 

qui passent de ferme en ferme. 

 

Figure 21 : Répartition des exploitations en 1955 selon la surface totale (bois non compris) pour les trois petites 
régions agricoles étudiées & moyennes mobiles (données du recensement agricole de 1955) 

1.1.3 Haute-Savoie : transformation fermière en haut et fruitière en bas 

Que ce soit en haut ou en bas87, les exploitations de notre terrain haut-savoyard 

mettent en place des systèmes de production assez similaires, basés sur une forte autonomie 

fonctionnelle et se traduisant par une grande diversité de productions animales et végétales. 

Cependant, trois principaux éléments semblent les distinguer. Le premier tient à la division 

du travail. Alors quõen haut, les exploitations transforment quotidiennement le lait en 

fromage et notamment en Reblochon, les exploitations du bas livrent le lait à des fruitières 

qui assurent la transformation fromag¯re. Lõ®levage de porc permet de valoriser le petit lait 

produit lors de la transformation fromagère. En haut, les porcs suivent la famille en alpage 

alors quõen bas cõest souvent ¨ c¹t® des fruiti¯res que lõon trouve les ®levages porcins. Non 

contraints par la transformation fromagère quotidienne, les paysans du bas peuvent 

                                                 

87 Le haut et le bas sont des expressions vernaculaires qui font réf®rence aux repr®sentations locales de lõespace. 
Cette géographie du vécu (Frémont 1968) retranscrit ici un découpage de lõespace physique qui façonne différentes 
pratiques agricoles : la zone de montagne correspond au haut et le plateau des Bornes et la vall®e de lõArve au 
bas. 
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consacrer plus de temps ¨ la production fourrag¯re et disposent donc de plus dõanimaux pour 

la production laitière, mais aussi pour assurer la force de traction nécessaire à la mécanisation 

des cultures. Les surfaces fourrag¯res, mais aussi les c®r®ales, sont dõautant plus pr®sentes en 

bas quõen plus dõune plus grande disponibilit® du travail, elles disposent de plus de terres 

labourables88. Ainsi, en 1955, 24 % des fermes du plateau des Bornes possèdent plus de 10 

bovins contre 19 % dans le Pays de Thônes89. Les exploitations du plateau des Bornes sont 

également légèrement plus grandes en surface (Figure 21). Bien que cette disponibilité 

fourrag¯re permette dõavoir un peu plus dõanimaux en bas quõen haut et facilite ainsi la 

production dõexc®dents et la vente du lait, cette production laiti¯re reste limit®e par un travail 

encore manuel notamment la traite. En 1962, 64 % des agriculteurs du département 

apportent moins de 20 000 l. de lait par an90. En montagne, le bas des vallées concentre les 

terres labourables destinées à la production des céréales et les prairies de fauche occupent les 

parties accessibles des versants. En montagne, 60 % des fermes91 comptent entre 2 à 9 

vaches92 lõhiver, troupeau dont la taille augmente lõ®t® avec les vaches de ç location » (Annexe 

3 - Figure 53). Ces vaches en location proviennent souvent du bas ou des fermiers du haut 

les mieux lotis en terres (entretiens). Pour les paysans du bas, le chantier de fenaison 

repr®sente un travail important et la location permet de se d®charger des astreintes dõ®levage 

pendant cette période. La principale limite technique de ces exploitations montagnardes 

r®side dans la capacit® ¨ produire du foin lõ®t® pour nourrir les animaux lõhiver. La mont®e ¨ 

lõestive de vaches en location lõ®t® traduit cette variabilit® saisonni¯re de la disponibilit® 

fourragère pour les animaux. En haut, les vaches et la famille montent en alpage pour 

valoriser les grands espaces herbagers. La traite est réalisée matin et soir, souvent par 

lõhomme aid® notamment lõ®t® par les enfants et sa femme (ENT E2-74). La transformation 

du lait en beurre et Reblochon est quant à elle réalisée par la femme. Cette asymétrie dans 

lõacc¯s ¨ des prairies de fauche, mais aussi lõin®gale intensit® de la variabilit® saisonni¯re de la 

ressource herbagère (alpage en haut) constituent donc le second élément de différenciation 

entre les exploitations du haut et celles du bas. Enfin, la proximité des aires urbaines 

                                                 

88 En 1950, les terres labourables représentent 53 % de la surface totale du département brétillien contre 
seulement 11 % en Haute-Savoie. De même, la surface boisée couvre 7 % du département brétillien contre 27 
% en Haute-Savoie. Si les donn®es ¨ lõ®chelle communales ne sont pas disponibles, il ne fait nul doute que la 
part de terres labourables dans la zone de montagne est bien plus basse que sur le plateau des Bornes et que la 
surface boisée y est plus importante (Statistiques Agricole Annuelle de 1950 ð voir Annexe 3.2, Figure 54Figure 
55). 

89 Recensement Général de l'Agriculture de 1955 : caractéristiques générales des exploitations - Bibliothèque 
nationale de France, archives en ligne, cote ark:/12148/bc6p06wcd9v. 

90 Donnée extraite des archives départementales de Haute-Savoie, cote 31 228, « Lõagriculture de la Haute-
Savoie plac®e devant dõautres facteurs ®conomiques », période 1962-1966, consulté le 17 janvier 2023 à Annecy. 

91 Recensement Général de l'Agriculture de 1955 : caractéristiques générales des exploitations - Bibliothèque 
nationale de France, archives en ligne, cote ark:/12148/bc6p06wcd9v. 

92 Comme dans lõensemble des massifs alpins septentrionaux, cõest la race abondance qui prédomine et se 
démarque par son aptitude laitière et sa rusticité en milieu montagnard (Mahaut 1940). Lõabondance est 
originaire du Val dõAbondance dans le Chablais au Nord du d®partement. 



 

149 
 

dõAnnecy et Gen¯ve facilite lõacc¯s aux march®s et la vente des exc®dents commercialisables 

tels que le lait, le cidre, le vin ou les céréales. Au contraire, pour les fermes montagnardes, 

lõespace marchand est souvent r®duit au march® dõune vall®e encore tr¯s isol®e. Ainsi, bien 

avant la modernisation agricole des années 1960, la structure agraire du plateau des Bornes 

rend le processus dõaccumulation (terre, ®quipements de mécanisation légère et cheptel) plus 

marqué que dans les massifs des Bornes et Aravis.  

1.1.4 Bassin rennais : vente de lait, de beurre dans des systèmes intensifs en travail 

Au sein de la région bretonne, le bassin rennais se distingue par la précocité de son 

agro-industrie laiti¯re et par lõimportance de lõorientation laiti¯re de ses exploitations avant la 

modernisation laitière (Canévet 1993, 120). La ferme type du bassin rennais exploite entre 7 

et 10 ha et 68 % des fermes comptent entre 2 à 9 bovins14. Les races du cheptel bovin 

proviennent de différents croisements entre les races indigènes (pie-noire et pie-rouge) et des 

races venues de lõext®rieur93 (Flatrès et Le Lannou 1952; Gautier 1959). Lõagrandissement des 

troupeaux est limité par une traite encore manuelle et la faible capacité de production 

fourragère. Si une mécanisation légère a eu lieu précocement en Bretagne (Flatrès 1979),  la 

force de traction est essentiellement assurée par des chevaux de race bretonne. La diversité 

des conditions de milieu du bassin rennais nõest pas un facteur de diff®renciation des 

exploitations aussi marqué que sur notre terrain haut-savoyard. Alors que les bas-fonds 

humides, longtemps engorgés et difficilement mécanisables sont laissés à la pâture des 

animaux et notamment des bovins, les parcelles situées plus haut dans le paysage sont 

généralement occupées par des cultures sarclées (betterave, choux, navette, colza fourrager 

et pomme de terre) (entretiens). Déjà, le bassin rennais se distingue du reste du département 

par lõimportance des c®r®ales dans lõassolement (Ibid.), notamment permis par lõimportance 

des placages limoneux. Compte tenu dõun milieu plus favorable que le reste du Massif 

armoricain, cette petite r®gion agricole sõ®tait d®j¨ d®marqu®e au cours du XIX e siècle par le 

développement précoce des prairies artificielles puis par la betterave fourragère au cours du 

XXe siècle (Flatrès et Le Lannou 1952, 61). Bien que les petites exploitations dominent cette 

petite région agricole (Meynier 1940), céréales, prairies artificielles et cultures sarclées 

permettent aux ®leveurs dõentretenir ç trois à quatre bêtes par ferme [bovins] » (Ibid.). Alors que 

la production fromagère représente le principal débouché de la production laitière de notre 

terrain haut-savoyard, cõest la production de beurre qui constitue le principal exc®dent laitier 

commercialis® dans le bassin rennais comme dans lõessentiel de la Bretagne. Les tâches liées 

¨ la production et la transformation laiti¯re telles que lõ®cr®mage du lait et la fabrication du 

                                                 

93 Tout au long du XIX e et jusquõau sortir de la Seconde Guerre, le cheptel breton connaît une profonde 
transformation qui accompagne la révolution agricole initiée à la fin du XVIIIème et qui sõ®tend jusquõau XXe 
siècle (utilisation des amendements calciques, défrichement des landes et expansion des cultures sarclées 
fourragères et des prairies artificielles). La race armoricaine va ainsi se répandre en Bretagne comme le résultat 
dõun croisement entre la race locale pie-rouge (ou froment) et la race britannique Durham (Flatrès et Le Lannou 

1952, 6061). 



 

150 
 

beurre sont typiquement des tâches réalisées par les femmes (entretiens). Les chantiers de 

fenaison et de moisson constituent un important pic de travail et mobilisent une main-

dõïuvre abondante : « Derrière [les hommes à la faux], les femmes et les enfants, équipés de fourches ou 

de r©teaux en bois, [®talent] lõherbe en couche aussi fine que possible afin dõen faciliter le s®chage. On retournait 

le foin coupé à plusieurs reprises, puis on le chargeait sur des charrettes et on le ramenait à la ferme, afin de 

lõentreposer dans des greniers bien a®r®s, g®n®ralement dispos®s juste au-dessus de lõ®curie ou de lõ®table, pour 

faciliter le remplissage des crèches (logettes, NDLR) en hiver »94. 

1.1.5 En résumé de la situation au sortir de la guerre 

Avant la modernisation agricole, les exploitations de nos terrains sont essentiellement 

des systèmes de polyculture et polyélevage dont la part de la production commercialisée est 

encore restreinte. La faible mécanisation de tâches telles que la traite se traduit par une faible 

productivit® du travail. Les animaux de trait (chevaux et bïufs) fournissent la force de 

traction nécessaire à la mécanisation notamment des céréales et participent au 

renouvellement de la fertilit®. Lõin®gal acc¯s au foncier en g®n®ral et aux parcelles 

m®canisables en particulier, mais aussi lõin®gal acc¯s ¨ la force de traction que repr®sente les 

animaux de trait, constituent les principaux facteurs de différenciation sociale et technique 

des exploitations. En Haute-Savoie, la zone de montagne se différencie déjà et présente des 

conditions moins favorables ¨ lõaccumulation fonci¯re, en ®quipement et en cheptel que le 

plateau des Bornes et la vall®e de lõArve. 

 Années 1960-1984 : la modernisation laitière des plaines 

À lõ®chelle nationale, la modernisation de lõagriculture sõest traduite d¯s les ann®es 

1960 par un ensemble de transformations politiques et sociotechniques dont les résultats les 

plus pr®gnants sont la chute du nombre dõactifs agricoles et lõaugmentation de la production 

agricole (en volume et en valeur). Toutes deux résultent dõune hausse historique sans 

précédent de la productivité du travail et de la terre (Charroin et al. 2012). Pour autant, ces 

transformations ont connu des déclinaisons territoriales contrastées tant en termes de 

temporalit® que de modalit® et dõintensit®. Cõest pourquoi, ici, nous t©cherons de pr®ciser les 

déclinaisons locales de ce processus de modernisation tout en identifiant les traits communs 

aux différents espaces étudiés. 

1.2.1 Les politiques de modernisation de lõagriculture 

Une politique volontariste au profit de profonds changements structurels 

Après la guerre, la France met en place un vaste programme de reconstruction et de 

d®veloppement ®conomique dont lõagriculture occupera une place stratégique. Alors que 

                                                 

94 Archives maison retraite Bécherel, consulté en 2021 par Camille Delaunoy (Delaunoy 2021). 
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celle-ci occupe une part importante des actifs tout en contribuant au déficit commercial 

français, les politiques de modernisation agricole visent à en faire un secteur qui produit plus 

avec moins dõactifs (Klatzmann 1953). La modernisation agricole va ainsi chercher à 

augmenter à la fois la production du secteur agricole et la productivité du travail. Si cette 

politique a consist® en la mise en place dõune grande diversit® dõinstitutions et de r¯gles, nous 

souhaitons ici simplement rappeler les principales dimensions de lõaction publique sur 

lesquelles se sont adossées les transformations techniques et sociales des exploitations 

laiti¯res de nos terrains. Cõest certainement les lois dõorientation agricole de 1960 et 1962 qui 

traduisent le mieux la volont® transformatrice de lõ®poque. Elles instaurent une politique de 

structure reposant sur le « schéma des trois agricultures » consistant à différencier les 

exploitations selon leur taille (petite, moyenne et grande) (Boinon 2011). Le développement 

de grandes exploitations devait °tre frein® alors que lõexploitation moyenne repr®sentait la 

structure type à encourager et à soutenir. Cette « exploitation viable » est définie comme une 

exploitation familiale à deux UTH (Unité Travail Humain) (Rémy 2007). Quant aux petites 

exploitations, leur disparition devait permettre lõagrandissement des structures moyennes. 

Des mesures sociales de taxation95, dõaccompagnement et de requalification professionnelle 

incitaient le départ de ces petits agriculteurs et des indemnités viagères de départ invitaient 

les plus âgés à prendre leur retraite (Figure 22). ë cette politique de structure sõarticule une 

politique de prix qui garantit aux agriculteurs une certaine stabilité de revenu96 ainsi quõune 

politique de crédit mettant à disposition des agriculteurs des prêts à taux bonifiés et faisant 

de lõendettement le moteur des nouveaux investissements (machines, b©timents, intrants) 

(Allaire 1988; Gueslin 1988). Par ailleurs, un vaste programme de recherche, 

dõexp®rimentation, de conseil et de vulgarisation technique favorise la prescription de 

pratiques agricoles en mesure de concourir ¨ la comp®titivit® tant recherch®e de lõagriculture 

française (Muller 1984). LõInstitut national de la recherche agronomique est cr®® en 1946 

avec pour mission de contribuer à la « bataille de la productivité » agricole (Cornu et al. 2023). 

Les instituts techniques agricoles, les Chambres dõagriculture et les organismes de 

                                                 

95 La cotisation de solidarité mise en place par la loi n° 80-502 du 4 juillet 1980 vise les utilisateurs de foncier 
dont la surface mise en valeur se situe en dessous du « seuil » minimal de l'installation officielle en exploitant 
agricole (1/2 surface minimum d'installation), ce qui représente alors 100.000 travailleurs indépendants en 
agriculture. Cette « cotisation volontaire », mais obligatoire, n'ouvre pas droit aux prestations servies par la 
MSA. Ces travailleurs ne bénéficient ni de la protection sociale (assurance maladie, cotisation retraite), ni des 
droits reconnus aux exploitants agricoles comme le droit de vote aux élections professionnelles et à la MSA ou 
le droit d'être associé en CUMA (coopérative d'utilisation de matériel agricole), ni des mêmes accès au foncier 
et aux aides publiques que les autres agriculteurs. 

96 Plus spécifiquement, une forte régulation du marché se met en place à travers différents instruments que sont 
le stockage public, les aides aux exportations, les prix garantis et la protection aux frontières (taxes douanières) 
(Trouvé et al. 2014). Lõid®e est dõaffranchir les agriculteurs de lõinstabilit® inh®rente aux march®s agricoles en 
retirant des marchés les quantités excédentaires lors des phases de baisse des prix (stockage et exportation) et 
en les r®injectant lors des phases de d®ficit de lõoffre (d®stockage ou importation) (Coulomb et Delorme 1987). 
Ces mesures sõinscrivent dans un paradigme keyn®sien et fordiste qui caract®rise la politique fran­aise dõaprès-
guerre (Kroll et Pouch 2012). 
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d®veloppement se posent quant ¨ eux ¨ lõinterface entre la recherche et un monde paysan 

souvent jugé archaïque, routinier ou « en retard » (Faucher 1954; Salette 2006a; Brunier 2018; 

Bouvier et al. 2022). Cette politique fran­aise sõinscrit dans celle de la Communauté 

®conomique europ®enne (CEE) et plus particuli¯rement de lõorganisation en march® 

commun que fonde le traité de Rome en 1957. Le gouvernement des questions agricoles a 

pris la forme dõune configuration n®o-corporatiste appelée « co-gestion », c'est-à-dire dõun 

partage des responsabilit®s et des d®cisions entre lõ£tat et une profession repr®sent®e 

historiquement par un syndicat majoritaire à prétention unitaire (FNSEA et sa branche jeune 

JA) (Naylor 1994)97. Alors que lõagriculture entre dans un r®gime de rationalisation des 

pratiques impliquant la s®lection et lõexclusion dõune partie de ses membres, les pouvoirs 

publics sõassurent de prot®ger les agriculteurs de lõinstabilit® des march®s. En ce sens, le prix 

devient un opérateur important de la sélection des exploitations et de lõaccumulation 

nécessaire à une modernisation productiviste basée sur une intensification en intrants et en 

capital. Pour autant ce prix est en partie r®gul® par lõ£tat ce qui fait de cette politique 

modernisatrice un libéralisme protégé (Butault et al. 1984). 

Cette modernisation sõaccompagne ®galement dõune profonde transformation du 

régime de propriété foncière. Les statuts du fermage et du métayage freinent les 

investissements des agriculteurs non seulement par lõinstabilit® fonci¯re quõils engendrent, 

mais également par leurs implications sur le partage de la valeur ajoutée98. La loi sur le statut 

du fermage de 1946 traduit la volonté de protéger les fermiers au détriment des propriétaires 

afin dõencourager les investissements et la modernisation des fermes. Pourtant, ces nouvelles 

mesures furent assez peu appliquées et il faut attendre de nouvelles lois dans les années 1960 

pour voir de profonds changements dans les modalit®s dõacc¯s ¨ la terre (Boinon 2011). Au 

cours des années 1960, le faire-valoir direct conna´t une importante progression dans lõOuest 

français (Brun 1973). La limitation du prix du fermage et donc de la rente foncière incite de 

nombreux propriétaires bretilliens à vendre terres et bâtiments aux exploitants pour qui 

lõacc¯s ¨ la propri®t® et au cr®dit est encourag® (Brun 1973; Bariou 1975). Typique du Nord-

Ouest français, le fermage recule ainsi fortement au profit du faire-valoir direct. En Haute-

Savoie, au contraire, alors que le faire-valoir direct prédominait, le fermage progresse au cours 

de la même période (Barral 1977, 59). Notre hypothèse est que le fort développement 

touristique dõapr¯s-guerre en zone de montagne a encouragé les logiques spéculatives et la 

rétention foncière de propriétaires en faveur du développement du fermage. 

                                                 

97 Cette "co-gestion" a produit des politiques de promotion de l'agriculture conventionnelle, alors que le 
pluralisme syndical, à travers la reconnaissance officielle de syndicats minoritaires, la Coordination rurale à 
droite, et parfois la promotion de modèles alternatifs comme la Confédération paysanne à gauche, ont 
difficilement et partiellement acquis une légitimité politique (Naylor 1994). 

98 Le statut du métayage, par exemple, implique le partage de la récolte entre le métayer et le propriétaire. 
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b. 

Figure 22 : Campagne d'information sur l'indemnité viagère de départ ð archives de la Bibliothèque Nationale de 
France, site de Tolbiac, consultées en décembre 2022 (à gauche : Le Paysan savoyard du 12/02/1966, Cote : GR 
FOL-JO-4234,ð à droite : Le Cultivateur du Loiret du 19/01/1967, Cote : JO-71551) 

 

La politique de modernisation : quelle place pour la montagne ? 

La modernisation des ann®es 1960 sõincarne ainsi par une politique volontariste que 

certains qualifient de néocolbertiste (Bonneuil et al. 2021, 12). Elle touche autant au régime 

de propri®t®, aux prix, ¨ lõacc¯s aux facteurs de production quõ¨ la diffusion de nouvelles 

institutions, règles et connaissances. Cette politique révèle également une logique 

géographique qui fait de certains espaces des zones prioritaires, des zones de « compétitivité » 

alors que dõautres espaces semblent hors du viseur de cette politique. Dès les années 1950 et 

surtout 1960, les pouvoirs publics concentrent lõaction publique sur les grands p¹les de 

développement économique (Villaret 1996). Ces zones sont les plus à même de profiter de 

lõouverture du march® commun europ®en et b®n®ficient de la plupart des mesures de 

modernisation de lõappareil productif mises en place apr¯s-guerre. Il en est de même pour 

lõagriculture. Les grandes plaines c®r®ali¯res concentrent ainsi lõattention dõune politique 

visant ¨ rendre lõagriculture plus comp®titive. Par cons®quent, les zones dites ç d®favorisées » 
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et en particulier les zones de montagne resteront ¨ lõ®cart des mesures de soutien ¨ la 

modernisation des exploitations jusque dans les années 1970 et surtout 1980 où un ensemble 

de facteurs participent dõune prise en compte des particularit®s des zones de montagne (voir 

ci-dessous 1.3.1). 

Hormis quelques grands am®nagements hydro®lectriques, la montagne nõest lõobjet 

de la politique nationale de modernisation quõ¨ travers le d®veloppement des sports dõhiver 

(Ibid.). Celui-ci implique en effet dõimportants investissements et de nombreuses 

infrastructures qui sõaccommodent bien de lõesprit planificateur de lõ®poque (Hélion 2006). 

Sur notre terrain haut-savoyard, le téléphérique de La Clusaz est construit en 1956 et incarne 

le d®but dõune profonde transformation de lõ®conomie de la vall®e. Non seulement 

lõagriculture de montagne nõest pas reconnue par les lois de 1960 et 1962 pour ses sp®cificit®s 

et pour les contraintes quõelle doit g®rer, mais elle est soudainement mise en concurrence 

directe avec la plaine. Connectées par le développement du réseau routier, montagnes et 

plaines partagent dès lors les mêmes marchés (Bel 1978). Or, lõécart de compétitivité entre 

ces espaces est dõautant plus grand que la politique de modernisation contribue ¨ le creuser 

en équipant les exploitations de plaine et non celles de montagne. En conséquence, le nombre 

dõexploitations diminue plus en montagne quõen plaine (Bazin 1998). Face à ce constat, le 

milieu montagnard se mobilise à la fin des années 1960 et formalise des revendications 

spécifiques pour les zones de montagne. En 1968, la commission « montagne » est créée au 

sein de la FNSEA. Un an plus tard, lõAPCA publie un rapport sur les probl¯mes sp®cifiques 

aux montagnes. Et en 1972, le 1er congrès des éleveurs de montagne réunit à Clermont-

Ferrand un millier dõagriculteurs. Outre cette forte mobilisation des agriculteurs de 

montagne, plusieurs catastrophes naturelles vont contribuer à mettre en lumière les 

implications du d®laissement de lõagriculture de montagne. En f®vrier 1970, un centre UCPA 

est dévasté par une avalanche qui emporte 39 personnes et quelques mois plus tard, un 

glissement de terrain tue 71 personnes sur le plateau dõAssy, en Haute-Savoie (Moulin 2021). 

Le pastoralisme apparaît dès lors essentiel aux activit®s de sports dõhiver puisquõil maintient 

une strate herbacée suffisamment rase pour ®viter les risques dõavalanche et les glissements 

de terrain. Deux ans après (1972), la loi pastorale est votée et propose un cadre institutionnel 

pour le développement dõun pastoralisme de montagne en instituant notamment les 

Associations Foncières Pastorales, les Groupements Pastoraux et les Conventions 

Pluriannuelles de Pâturage, des mesures facilitant une gestion collective et adaptée du foncier 

en montagne (Bossy 1985; DRAAF Auvergne-Rhône-Alpes 2017). Cette loi introduit 

®galement une subvention dõaide ¨ la m®canisation pour lõagriculture de montagne. La 

valorisation des prairies dans de fortes pentes oblige les éleveurs à utiliser des équipements 

spécifiques tels que des tracteurs capables de conserver une bonne stabilité lors des travaux 

de fenaison sur fortes pentes. Dõautres mesures seront mises en place au cours des ann®es 

1970 telles que la Dotation aux Jeunes Agriculteurs (DJA) en 1973, subvention qui sera 

dõailleurs ®tendue ¨ tout le territoire en 1976 (Villaret 1996). Lõintention de ces mesures est 
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bien dõaider lõagriculture de montagne ¨ sõint®grer dans le mod¯le modernisateur dominant, 

celui dõune agriculture comp®titive gr©ce ¨ lõagrandissement, la sp®cialisation et la 

motom®canisation dõun travail dont la productivité doit croître. Elles prennent une 

dimension europ®enne au milieu des ann®es 1970 avec notamment lõIndemnit® 

Compensatoire de Handicaps Naturels (ICHN) et les aides aux investissements individuels. 

Cette mont®e tardive des revendications pour les zones de montagne laissera lõagriculture 

montagnarde ¨ lõ®cart de la modernisation, et ce jusquõaux ann®es 1980.  

 

 

1.2.2 Fonctionnement et différenciation des systèmes de production 

Cette partie mobilise essentiellement un raisonnement qui provient dõune lecture 

transversale de nos entretiens historiques. Sur nos deux terrains, cette modernisation laitière 

partage un contexte local marqu® par le d®veloppement dõun important tissu industriel local. 

En Haute-Savoie, la cr®ation dõun district industriel autour du d®colletage dans la vall®e de 

lõArve participe dõun nouveau co¾t dõopportunit® du travail encourageant la reconversion des 

agriculteurs des exploitations les moins rémunératrices du travail (Gide et Houssel 1992). En 

zone de montagne, cõest le tourisme qui participe au d®veloppement dõune nouvelle 

®conomie de la montagne. Quant au bassin rennais, si des industries telles que lõusine Citroën 

de La Janais (inaugurée en 1960) vont jouer un rôle dans le maintien de la pluriactivité, le 

secteur industriel du bassin ouest rennais est surtout marqu® par le d®veloppement dõun 

important tissu dõagro-industries, notamment laitières (Henry 1966; Henry 1974) et 

pourvoyeuses dõemplois (Canévet 1993, 240). Ces deux terrains sont également caractérisés 

par la croissance démographique des zones urbaines attenantes que sont Rennes (Ille-et-

Vilaine) dõune part et Annecy et Gen¯ve dõautre part (Haute-Savoie). 
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Une modernisation montagnarde portée par le tourisme 

Les transformations des systèmes de production des massifs des Bornes et Aravis 

doivent être comprises en lien étroit avec le développement du tourisme qui sõintensifie d¯s 

les années 1960. Trois grands types dõinteractions entre agriculture et tourisme permettent 

de comprendre les transformations des systèmes de production : 

i. La première tient aux nouvelles infrastructures et aménagements qui 

accompagnent le développement du tourisme hivernal (sports dõhiver) et 

estival. Lõam®nagement du r®seau routier permet aux ®leveurs de transporter 

le fumier vers certains alpages, augmentant par-là la productivité de certaines 

prairies naturelles dõaltitude. Les nouvelles routes rendent par ailleurs possible 

lõachat de foin hors de la vall®e. Cela facilite lõaccroissement de la taille des 

troupeaux et lõaugmentation des rendements laitiers. Cette intensification 

fourragère reste cependant très limitée notamment par les contraintes de la 

valorisation dõun milieu montagnard (enneigement lõhiver et mont®e en 

alpage lõ®t®). Les nouvelles voies de communication permettent non 

seulement aux ®leveurs dõacheter ¨ lõext®rieur du foin, mais aussi la paille - 

nécessaire aux stabulations entravées - et des céréales. La motomécanisation 

rempla­ant peu ¨ peu la force de traction des bïufs et des chevaux, la culture 

des c®r®ales est abandonn®e faute dõavoir ces animaux de trait ¨ nourrir. De 

plus, les terres labourables du fond de vallée subissent une artificialisation 

caus®e par la construction des infrastructures dõun tourisme en plein essor. 

Ainsi, au cours des ann®es 1970, lõessentiel des finages des massifs des Bornes 

et Aravis est converti en prairies permanentes, les systèmes de culture à base 

de céréales et prairies temporaires ®tant pour lõessentiel abandonn®s. Le recul 

de ces systèmes de culture met fin à une charge de travail conséquente 

(labour, moisson, battage, etc.). Et si la main-dõïuvre ®tait jadis abondante, 

les nouvelles opportunit®s dõemploi qui encouragent le départ des plus jeunes 

font du travail une ressource plus limitée. 

ii. Le d®veloppement du tourisme offre ®galement des perspectives dõemploi en 

vallée et contribue ainsi à freiner un exode rural particulièrement prégnant 

dans les vallées des massifs des Bornes et Aravis. La double activité des 

éleveurs montagnards se développe fortement et permet à la fois le maintien 

de petites exploitations et le soutien des premiers investissements dans la 

motom®canisation du travail. Le tourisme dõhiver est dõailleurs 

particuli¯rement adapt® au calendrier de travail des ®leveurs. Alors que lõ®t®, 

les fenaisons nécessitent une quantité importante de travailleurs, la charge de 

travail hivernale est moindre. Les éleveurs peuvent ainsi travailler comme 

saisonniers dans les stations de ski et lõh¹tellerie. 
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iii. Enfin, agriculture et tourisme se développent dans une interaction qui touche 

¨ lõentretien des espaces exploit®s :  « Les pistes de ski sont souvent installées sur des 

alpages et ont besoin des éleveurs et de leurs vaches pour y maintenir une herbe rase limitant, 

une fois la neige venue, les risques dõavalanche » (Lafabrie 2021, 60). Les ovins et 

caprins, qui jusquõalors permettaient de valoriser des espaces difficilement 

accessibles et peu appétents pour les bovins, vont quasiment disparaître pour 

faire place à une spécialisation laitière bovine. Cette spécialisation est permise 

par la diffusion des désherbants chimiques et encouragée par la 

complémentarité entre la production laitière et le tourisme de montagne. La 

sp®cialisation ¨ lõïuvre se traduit ®galement ¨ lõ®chelle du troupeau : les vêles 

sont vendues à des marchands de bestiaux et les génisses achetées avant 

lõentr®e en production. Durant les années 1960 et 1970, les exploitations 

laitières montagnardes connaissent une spécialisation laitière et une plus 

grande valorisation des prairies permanentes et des alpes. 

En montagne, trois innovations majeures marquent les transformations du travail des 

éleveurs : la motofaucheuse, la clôture électrique et les premières machines à traire (pots 

trayeurs). Au sortir de la guerre, la motofaucheuse remplace la faucheuse ¨ cheval qui sõ®tait 

répandue dans la zone dès les années 192099. Sur le canton de Thônes, on en compte 609 en 

1969 contre 394 dix ans plus tôt et en 1963, et sur la commune de Manigod, 81 exploitants 

sur 120 sont ®quip®s dõune motofaucheuse12. La motofaucheuse permet de sõaffranchir des 

chevaux de trait et augmente la productivité du travail des systèmes de culture là où les 

prairies permanentes sõimposent et les c®r®ales tendent ¨ dispara´tre. En montagne, 

lõ®lectricit® nõest arriv®e dans les chalets dõalpage quõ¨ la fin des ann®es 1970100. Avec elle se 

déploient la traite mécanique (pot trayeur) et la clôture électrique, deux éléments majeurs de 

lõ®volution des syst¯mes de production montagnards. La surveillance des troupeaux occupait 

la famille une bonne partie de la journ®e et nõ®tait possible quõ¨ la condition dõune main-

dõïuvre familiale importante. ç Les vaches nõ®taient pas parqu®es et il fallait les surveiller toute la 

journée sous un soleil ardent et parfois sous la pluie. On les sortait de 9h ¨ midi, puis jusquõ¨ la seconde 

traite (vers 4h). À 5h, elles ressortaient jusquõ¨ la nuit.101 ». Le parcage des animaux permis par la 

clôture électrique facilite le travail de la famille et permet de laisser les animaux dehors la nuit. 

Quant aux pots trayeurs, leur nombre double entre 1965 et 1969102 sur le canton de Thônes. 

                                                 

99 « La vie agricole dans la vallée de Thônes, des origines à nos jours » Revue annuelle proposée par les Amis du Val de 
Thônes ð n°17 ð juillet 1992 ðpage 135. 

100 « La vie agricole dans la vallée de Thônes, des origines à nos jours » Revue annuelle proposée par les Amis du Val de 
Thônes ð n°17 ð juillet 1992 ðpage 121. 

101 Témoignage de Madame Levet dans « La vie agricole dans la vallée de Thônes, des origines à nos jours » Revue 
annuelle proposée par les Amis du Val de Thônes ð n°17 ð juillet 1992 ð page 99. 

102 16 en 1965 et 36 en 1969 dõapr¯s ç La vie agricole dans la vallée de Thônes, des origines à nos jours » Revue annuelle 
proposée par les Amis du Val de Thônes ð n°17 ð juillet 1992 ðpage 142. 
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Les tracteurs restent relativement peu nombreux, car ils sont encore souvent inadaptés aux 

pentes des parcelles de la zone (Carte 7). La motomécanisation des exploitations 

montagnardes a dõabord ®t® une m®canisation ¨ faible puissance motrice, valorisant encore 

un travail relativement abondant. Cette m®canisation a accompagn® lõaccroissement de la 

production et la productivité du travail des prairies permanentes et des alpages, dans un 

contexte de recul du foncier disponible en vallée. Si ces innovations ont profondément 

changé la vie des travailleurs agricoles de la zone, la progression de la productivité du travail 

reste limitée et le revenu par actif souvent insuffisant. Sur cette période, la modernisation des 

montagnes se limite donc à une motomécanisation de premier niveau qui accompagne des 

syst¯mes encore peu r®mun®rateurs et d®pendants dõune pluriactivit® permise par le 

développement touristique. 

Révolution fourragère et génétique 

En Haute-Savoie, ce qui, en premier lieu, marque la différence dans lõ®volution 

agraire du bas, cõest à la fois la plus grande disponibilité foncière et les moindres contraintes 

saisonnières de la production. Les exploitations du bas nõont quõun lieu dõexploitation 

puisquõelles « nõenmontagnent » pas les vaches. De plus, le lait est apporté et transformé à la 

fruitière. Les contraintes journalières et saisonnières sur le calendrier de travail associé à cette 

plus grande disponibilité de terres labourables permettent aux éleveurs dõallouer plus de 

temps et de surfaces aux cultures fourragères. Le déploiement de systèmes de culture 

fourrag¯re et des nouvelles techniques associ®es participe dõune profonde transformation des 

exploitations du plateau des Bornes et de la vall®e de lõArve. « Lõherbe, ­a se cultive » résume en 

peu de mots lõintention et les conséquences de cette révolution fourragère (Salette 2006b). 

De nouvelles vari®t®s prairiales, des tracteurs, diff®rents outils dõattelage et des engrais 

dõorigine min®rale sont ainsi employés en vue de retourner les prairies naturelles pour y 

implanter des « prairies améliorées ». Ces nouvelles techniques encouragent la mise en 

rotation des prairies avec des céréales telles que le maïs hybride. Et avec la diffusion du maïs 

vient celle de lõensilage, technique de conservation par fermentation nécessitant également 

des équipements spécifiques (ensileuse, botteleuse, silo, etc.). Afin de valoriser ces nouveaux 

modes dõalimentation, la race PrimõHolstein se diffuse et se substitue aux races locales dans 

de nombreuses exploitations. La génétique a constitué un maillon central de cette 

modernisation laiti¯re. Si la r®volution fourrag¯re a permis dõaccroitre la ressource disponible 

pour les animaux, la diffusion des races « améliorées » a permis une meilleure valorisation de 

cette nouvelle alimentation. Cette diffusion a notamment été permise par le développement 

de la génétique et la congélation du sperme de taureau à partir des années 1960, mais aussi 

par la cr®ation dõun cadre institutionnel103 à même de promouvoir la marchandisation de cette 

                                                 

103 Notamment par la loi sur lõ®levage de 1966 comme le dit J. Pluvinage en peu de mots : « Il s'agissait, en effet, 
pour l'essentiel de l'amélioration génétique du cheptel bovin laitier français. Dire "Loi sur l'Elevage" cela 
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ressource génétique (Labatut et Tesnière 2020; Pluvinage 1991). Lõensilage et la race 

PrimõHolstein ne sont pas encore des ®l®ments interdits dans le cahier des charges du 

Reblochon et se diffusent de manière synchrone avec la révolution fourragère dans le bas de 

notre terrain haut-savoyard. Dõailleurs, à cette période, la très large majorité du lait des 

fruitières est destinée à la fabrication dõemmental dont la production nõest contrainte ni par 

une zone de production ni par un cahier des charges. 

Cette r®volution fourrag¯re est ®galement ¨ lõïuvre dans le bassin rennais. Les 

cultures difficilement mécanisables sont peu à peu délaissées au profit des plus adaptées aux 

nouveaux itinéraires techniques qui se répandent avec les machines et les intrants. Cõest 

notamment le cas des cultures sarclées telles que la betterave fourragère, intensive en travail 

et difficilement mécanisable. Elle est peu à peu écartée des rotations au même titre que le 

colza fourrager, le chou, la navette et la pomme de terre. Les rotations à bases de blé, maïs, 

orge et colza se répandent en lien avec le déploiement du machinisme et des intrants, facteurs 

consubstantiels dõune s®lection des cultures et dõune simplification des rotations. Ainsi, bon 

nombre de prairies naturelles sont retournées et intègrent des rotations où les nouvelles 

espèces prairiales104 rentrent en rotation avec les céréales (maïs, blé) et quelques rares 

oléoprotéagineuses (colza). La productivité physique du travail et le rendement fourrager par 

hectare progressent fortement avec la mise en ïuvre de ces nouveaux syst¯mes de culture. 

Ces cultures servent à nourrir les vaches pour une production laitière qui devient la spécialité 

productive de cette petite région agricole. Les amendements calciques sur les sols o½ lõacidit® 

limite la diffusion de ces systèmes de culture et le drainage de certaines parcelles souvent 

engorgées participent à une moindre différenciation des espaces cultivés et une plus grande 

expansion de ces nouvelles rotations. Pour autant, les bas-fonds inondables sont laissés en 

prairie permanente et restent dévoués au pâturage (Carte 9). Avec le déploiement du maïs 

hybride et lõusage de concentr®s azot®s, certains ®levages laitiers, encore rares, arrêtent le 

pâturage pour une alimentation uniquement ¨ lõauge. 

Cette r®volution fourrag¯re sõest r®alis®e en deux temps. Dõabord avec le 

retournement des prairies et lõimplantation de prairies artificielles. Puis dans les ann®es 1970, 

lõensilage de maµs se d®veloppe en lien avec le déploiement des ensileuses automotrices. Le 

maµs sõint¯gre dõautant plus rapidement dans les rotations que le rendement en mati¯re s¯che 

est important, que la r®colte se fait en une fois, quõil se pr°te tr¯s bien ¨ lõensilage et quõil 

présente une valeur énergétique élevée (Béranger 1998). En conséquence, avec la diffusion 

de lõensilage de maµs sõaccroissent les achats de ç correcteurs azotés » que représentent les 

tourteaux de soja et colza. Si le maïs incarne le second acte de la révolution fourragère, il se 

diffuse non dans une relation concurrentielle avec les prairies artificielles, mais plutôt en lien 

                                                 

permettait seulement de mieux passer au Parlement que si l'on avait annoncé "Loi sur le sperme des taureaux". » 
(Pluvinage 1991, 35). 

104 Exemples : gras dõItalie, ray gras anglais, trèfle blanc. 
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étroit. Non seulement ils occupent les mêmes rotations, mais le développement du matériel 

et la maitrise technique de lõensilage qui ont accompagn® lõarriv®e du maµs contribuent au 

développement de lõensilage dõherbe. 

  

Figure 23 : Deux déclinaisons de la modernisation laitière dans les années 1960 et 1970 : révolution fourragère en 
plaine et expansion des prairies permanentes en montagne ð archives de la Bibliothèque Nationale de France, site 
de Tolbiac, consultées en décembre 2022 (à gauche : Le Paysan Breton du 5/01/1963, Cote : FOL-JO-3460 ; 
à droite : Le Paysan savoyard du 10/05/1958, Cote : GR FOL-JO-4234) 

Facteurs de différenciation et de sélection des exploitations 

La diversité des cultures et des animaux qui composaient les exploitations au 

lendemain de la guerre disparaît peu à peu au cours des décennies 1960 et 1970 et laisse place 

à une spécialisation laitière sur nos deux terrains. Les vignes, pommiers et autres vergers ainsi 

que les cultures légumières sont abandonnés. Si la production porcine est longtemps allée de 

pair avec la valorisation du petit lait de la production laitière, ces transformations techniques 

sõaccompagnent dõune sp®cialisation des syst¯mes de production et donc dõune dissociation 

entre élevage porcin et élevage laitier. Cette spécialisation est encouragée par 

lõagrandissement des ateliers, logique consubstantielle des dynamiques dõendettement, et par 

la croissance des coûts de production. Mais elle est aussi le r®sultat de la mise en place dõune 

division sectorielle du travail : le lait est enti¯rement collect® par lõagro-industrie laitière. Sans 

transformation laiti¯re, lõexploitation ne produit plus le petit lait qui nourrissait jadis les porcs. 

Sur le plateau des Bornes et dans le bassin rennais, la dynamique dõagrandissement 

fait de lõacc¯s au foncier le principal op®rateur de la s®lection des exploitations. Prenant pour 

exemple le bassin rennais, voyons maintenant la trajectoire de quatre types dõexploitations 

laitières (Delaunoy 2021): 

i. Les petites exploitations (3-5 vaches laitières [VL] et 2-5 ha, 2 doubles actifs) 

ont difficilement accès aux emprunts, peinent ¨ sõagrandir et sont contraintes 

de compléter la faiblesse du revenu agricole par une autre activité 

®conomique. Le couple dõactifs continue la traite à la main ou parfois au pot 

trayeur jusquõ¨ la retraite. Trop petite et peu ®quip®e, lõexploitation nõest 



 

161 
 

souvent pas transmise et la surface libérée contribuera ¨ lõagrandissement 

dõexploitations plus viables. 

ii. Dõautres exploitations, plus grandes (5-15 VL, 5-10 ha) voient leur 

développement limité par un accès essentiellement à des parcelles de bas-

fonds. Difficilement mécanisables, elles sont laissées en herbe et destinées au 

p©turage. De fait, lõaugmentation de la production laiti¯re est limit®e par la 

faible production fourragère et oblige parfois à acheter des fourrages à 

lõext®rieur. Le revenu agricole et lõacc¯s aux investissements restent en 

conséquence limités et les productions autoconsommées perdurent 

(cochons, légumes, etc.). 

iii. Les premières exploitations à opérer une spécialisation laitière sont dotées de 

suffisamment de terres labourables pour produire le foin et les céréales 

n®cessaires ¨ lõalimentation dõun troupeau laitier plus conséquent (15-20 VL, 

15-20 ha). La vente du lait, mais aussi des excédents tels que le blé, permet 

aux éleveurs de dégager suffisamment de revenus pour assurer les 

investissements dans de nouveaux b©timents dõ®levage et dans les machines 

destinées à la mécanisation des cultures et de la traite. 

iv. Enfin les exploitations les mieux loties en terres (15-25 VL, 10-15 truies, 15-

25 ha) d®veloppent en plus dõune production laiti¯re importante, un atelier 

porcin nourri en partie avec lõorge, le bl® et le colza produits sur lõexploitation. 

Le revenu provenant de la production laitière est complété par la vente 

dõenviron 250 porcelets chaque ann®e ¨ la coop®rative. 

Si pour les deux premiers types dõexploitation le travail reste relativement peu 

motomécanis®, les revenus des deux derniers leur permettent de sõ®quiper des nouveaux 

outils de motomécanisation (tracteur, moissonneuse-lieuse, ensileuse) et de mécaniser la 

traite au moyen des pots trayeurs (posés ou suspendus) puis des premiers lactoducs105. 

Encouragée par les indemnités viagères de départ, la plupart des petites exploitations 

disparaissent rapidement au profit de lõagrandissement de celles en capacit® de sõ®quiper. 

Dõautres se maintiennent jusquõ¨ la retraite en combinant ¨ cette activit® agricole un revenu 

provenant de lõindustrie en pleine expansion. Cõest le cas des ouvriers paysans du bassin 

rennais qui travaillent ¨ lõusine Citro±n de La Janais au sud de Rennes. Dans les massifs des 

Bornes et Aravis, les paysans des plus petites exploitations ont massivement quitté la 

montagne pour occuper des emplois dõouvriers dans lõindustrie du d®colletage en plein essor. 

Ainsi, le d®veloppement du tourisme ¨ partir des ann®es 1960 freine cette dynamique dõexode 

                                                 

105 Sur nos terrains, le pot trayeur constitue la première forme de mécanisation de la traite. Le lait est aspiré par 
des gobelets trayeurs branch®s ¨ lõanimal et collect® dans un pot pos® quõil faut d®placer dõune vache ¨ lõautre. 
Ce pot est ensuite souvent suspendu pour éviter les coups des animaux et diminuer la longueur des tuyaux. Par 
la suite, le pot disparaitra pour faire place au lactoduc, un système de canalisation qui permet le transfert du lait 
vers le récipient de stockage (un tank à lait par exemple). 
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et stabilise les exploitations restantes en leur fournissant les revenus dõune double activit® 

saisonnière. 

1.2.3 Diversité spatiale et temporelle de la modernisation 

La modernisation agricole a produit de grandes disparités de développement agricole 

entre les différentes régions agricoles. Ces inégalités r®gionales sont le fruit dõun double 

processus : la sp®cialisation r®gionale de lõagriculture et lõh®t®rog®n®it® des gains de 

productivités du travail et de la terre entre les différents secteurs de production. Elle est 

encouragée par une politique de modernisation qui oriente les ressources vers les espaces de 

comp®titivit® et vers certains secteurs plus que dõautres. Apr¯s deux d®cennies de diffusion 

du mod¯le modernisateur, les disparit®s r®gionales sont dõailleurs plus marqu®es en 

agriculture que dans les autres secteurs économiques (Bonnieux 1982). Et les gains de 

productivité du travail sont très hétérogènes en fonction des secteurs agricoles. Les 

productions végétales ont connu une progression deux fois plus rapide que les productions 

animales (Bourgeois et Demotes-Mainard 2000). Concernant lõ®levage, les productions 

bovines (lait et viande) nõont progress® ç que » de 50 % entre 1960 et 1980 alors que la 

production de viandes blanches a été multipliée par trois (Ibid.). Cette asymétrie révèle autant 

des gains de productivité du travail plus ou moins importants en fonction des productions, 

mais aussi un recul de lõ®levage et une forte progression des grandes cultures. Lõimportant 

recul de la jachère durant cette période a principalement profité aux grandes cultures et 

notamment aux céréales (Ibid.). Lõ®cart, notamment en termes de productivit® du travail, sõest 

ainsi creus® entre les grandes r®gions c®r®ali¯res et les r®gions rest®es ¨ lõ®cart de la 

modernisation telles que les zones de montagne. Cette disparité spatiale de la modernisation 

se retrouve ®galement entre les diverses r®gions dõ®levage. La Bretagne a ainsi constitu® le 

cïur g®ographique de la modernisation de lõ®levage et une part importante des ressources y 

a ®t® allou®e comme lõillustrent les donn®es sur le nombre de b©timents dõ®levage 

subventionné par région (Delamarre 1976). Au contraire, nous avons vu que la politique de 

modernisation a tardé à reconnaître et intégrer les zones de montagne pour leurs spécificités. 

La diffusion de la motomécanisation sõinscrit ®galement dans la logique de s®lection des 

espaces de production opérée par les politiques modernistes. Les données collectées dans les 

archives départementales de Haute-Savoie sur le nombre de tracteurs immatriculés avant 

1962 révèlent la spatialité de ce processus (Carte 7). Si la décennie 1960 correspond aux 

pr®mices du d®ploiement de motom®canisation du travail agricole, cette derni¯re a dõabord 

concerné le bas du d®partement, cõest-à-dire le plateau des Bornes, lõentr®e de la vall®e de 

lõArve et quelques zones de pi®mont. Il faut attendre la fin des ann®es 1970 et les ann®es 

1980 pour voir des tracteurs adaptés aux spécificités de la montagne arriver dans les vallées. 

Ce processus de diffusion du tracteur en Haute-Savoie et les transformations systémiques 

qui lui sont consubstantielles r®v¯lent la tardive d®clinaison montagnarde dõune politique de 

modernisation laitière.
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Carte 7 : Diffusion du tracteur en Haute-Savoie avant 1962 






























































































































































































































































































































































































































































































































































































































