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Les robots dit sociaux sont utilisés depuis de nombreuses années comme objets de médiation entre soi-
gnants et enfants avec Trouble du spectre de l’autisme (TSA). De multiples études ont démontré que ces outils 
de médiation améliorent l’engagement et font émerger de nouveaux comportements sociaux chez les enfants 
ayant un TSA (Chung et al. 2024). Les interactions avec les robots sont généralement préférées du fait de la 
simplicité des signaux sociaux qu’ils émettent et de leur comportement prédictible. Cependant, la plupart ont 
été conçus en laboratoire puis évalués sur de petits échantillons et sur un temps limité (Pinto-Bernal et al. 2023). 
Peu d’études cherchent à intégrer le robot dans un cadre existant ou à évaluer son impact en situation clinique. 
Enfin, même avec des études longitudinales, les résultats ne prouvent pas systématiquement la capacité à géné-
raliser les compétences acquises à d’autres contextes ou environnements (Diehl et al., 2013).

Les études portant sur la médiation robotique auprès des enfants avec TSA montrent un manque de consensus 
concernant la forme, l’apparence physique que doit prendre un robot social (humanoid, zoomorphe ou non-an-
thropomorphe). Une tendance à l’anthropomorphisme existe, qui peut s’expliquer par les attentes liées aux 
représentations collectives que nous avons des robots sociaux. La forme humanoïde à est généralement décrite 
comme favorisant l’acceptation d’un robot, mais peut aussi provoquer un sentiment de rejet ou d’inconfort 
(Mori, 1970) chez certains enfants et professionnels de santé. Cela peut être dû à la surcharge sensorielle ou 
aux attentes élevées liées à l’apparence humaine (Dubois-Sage et al., 2024).

Si nous possédons la capacité innée à attribuer des traits anthropomorphes à n’importe quel objet, la ressem-
blance à l’humain n’est peut-être pas le critère principal favorisant ce phénomène (Airenti, 2012). L’anthro-
pomorphisme est plutôt une relation que nous établissons avec un objet ou un animal, en lui attribuant des 
intentions pour donner du sens à ses actions.

Ainsi, Jastrazab et al. proposent que les robots ayant des comportements sociaux, comme des facultés à com-
muniquer ou à coopérer, sont jugés plus susceptibles de se voir prêter des états mentaux, et ce même s’ils ne 
ressemblent pas physiquement à des humains. Le fait que l’objet ait une apparence non anthropomorphe n’est 
absolument pas un obstacle à l’anthropomorphisation de cet objet. Ceci rejoint les travaux de Bianchini et al. 
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(2014) sur les objets à comportement et nous encourage à explorer de nouvelles formes comportementales 
d’anthropomorphisme.

Pour ce faire, nous comptons mener une étude afin d’élaborer un objet robotisé en nous intéressant direc-
tement au travail de terrain réalisé par les soignants. Le but est de concevoir un outil pouvant répondre à un 
besoin spécifique et qui sera donc moins généraliste que la plupart des robots utilisés actuellement. En colla-
boration avec un centre d’accueil d’enfants ayant un trouble du spectre de l’autisme, la mutuelle La Mayotte, 
nous visons la création d’un objet qui puisse être utilisé à la fois par les soignants et les parents. À rebours de 
la robotique thérapeutique développée actuellement, l’enjeu de cette collaboration est de créer un objet facile-
ment utilisable par les éducateurs et peu coûteux, autant financièrement que du point de vue environnemental.

Cet objet comportemental proposera une forme non-anthropomorphe avec comme hypothèse qu’un compor-
tement social est plus important que des critères physiques pour créer une interaction avec l’enfant (Jastrazab 
et al. 2024). En effet, une personne qui interagit avec un robot est d’abord frappée par son apparence physique 
(Scassellati et al. 2012). Afin de limiter les attentes d’interactions et focaliser l’attention sur le comportement 
de l’objet robotisé et non son design, il est donc important d’explorer des formes de design plus abstraites, qui 
véhiculent moins d’attentes.
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