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Introduction
• Les interactions avec des enfants avec TSA peuvent être 

facilitées avec des robots.
• Choix majoritaire des concepteurs  des robots humanoïdes 

(Billard, 2003; Dautenhahn & Werry, 2004; Dautenhahn et al., 2009 ; Kozima et al., 2004)

Mais (Dinet & Vivian, 2014; Ginger et al., 2019; Hwang & Hwank, 2013) :
 L’apparence humaine peut être un « frein » pour certains enfants 

avec TSA
 Les études sont souvent réalisées en laboratoire
 quid de l’écologie des situations ?
 Les interactions sont généralement du type « un enfant / un 

robot »  quid de la situation de groupe ?
 Les études se focalisent généralement sur « l’ici et maintenant » 
 quid du transfert des compétences en dehors de la situation 
expérimentale ?

Objectif de l’étude  tester les interactions entre enfants 
avec TSA et un robot non-humanoïde (Cozmo©) sur les 
compétences communicationnelles et leur transfert

2 (Cozmo©) 



Méthodologie
• Suivi longitudinal de 4 enfants diagnostiqués TSA (âge moyen = 7,5 ans)

• 10 séances d’activités en groupe (durée moyenne = 18 min.) réalisées avec le robot Cozmo©

• Activités réalisées en classe (situation écologique)

• Scénarii d’activités conçus avec les enseignants et les familles
• Indicateurs comportementaux (fréquences et durées par session) :
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Toucher le robot Pointer vers le robotToucher un cube Pointer vers un pair Dire « bonjour »

+ analyse des périodes d’attention conjointe
(vers le robot, vers les cubes) 

+ entretiens avec l’équipe pédagogique
et les parents



Résultats

(1) Évolution des comportements communicationnels non verbaux au fil des 
séances :

 Diminution des activités de pointage vers le robot ou les cubes

 Augmentation très nette des activités de pointage vers les pairs

 Augmentation très nette des périodes et des durées d’attention 
conjointe 

(2) Transfert vers la sphère familiale (cf. entretiens avec les parents) et les 
autres activités en classe (entretiens avec enseignants et éducateurs)
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Discussion

 Une évolution rapide (10 séances) des 
comportements vers une attention conjointe 
stabilisée …

… qui est transférée aux domiciles et à 
d’autres activités impliquant la communication
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