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LES PARTENAIRES
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LES PARTENAIRES

Un triple ancrage disciplinaire ...

Psychologie du développement

* Apprentissages
« Compétences pivot en communication

« TSA
/’ N
7~ ‘
Ergonomie projet . :
- Acceptabilité Q ROB-AUTISM Intﬁr?cgl’p? Ht_Jmaln-Robot (HRI)
° odes d'Iinteracton

 Dispositifs innovants _ _
« Usages et comportements ' * Traitement du signal -
« Analyse de I'activité ‘ \ * Caractéristiques systemiques



CONTEXTE & ENJEUX

Des robots humanoides :

= |les plus proches possibles de I’humain avec :
* Bipédie

* Visage / expression humaine

 Membres supérieurs / inférieurs

* Voix synthétisée

« Vétements / habillements

“Because of the simplified
human-like appearance of
Kaspar, the robot was
quickly adopted to
investigate how it could be
used as a therapeutic device
for children with ASD.”
(Wood et al., 2019)



CONTEXTE & ENJEUX

Mais : Des robots humanoides :

als . . , .

R = |les plus proches possibles de I’humain dont :
Des usages quasi-exclusivement €n face-a-face « Bipédie

Pour des thérapies (22?) =1 -+ Visage / expression humaine
_ _ ap 2 _ « Membres supérieurs / inférieurs
En situations hyper-controlées (1aboratoire) - Voix synthétisée

Parfois complexes a utiliser (programmation) _ * Vétements / habillements
5. Souvent ONéreux
6. Hors contexte pédagogique

7. + I'apparence humaine peut étre un « frein »
(Dinet, in press.; Gaudiello & Zibetti, 2016;
Giger et al. 2019)

8. + Uncanny valley » 727
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CONTEXTE & ENJEUX

Uncanny
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Matériel : 'F‘gﬁ
- Cozmo®© (= Pixar’s Wall-E + Eve)

« Trés peu cher (< 120€)

e Petit, comme « un jouet »

« Trés facile d’usage (smartphone, tablette)

* hybride = camion + « expressions faciales »
« Robot + Cubes = objets d’interaction

« Fourni avec des scénarii d’'usages
 Caméra + IA

 Reconnait I'enfant (homme)
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METHODE

Participants :

- Unité d’Enseignement en Elémentaire Autisme
(UEEA ; 2017, création en France) de Dieue-sur-Meuse

* Phase expérimentale (2017) = extension et déploiement des UEEA
sur le territoire francais

» Classes travaillant en convention avec le secteur médico-social

* « Une classe dans une école »

* Enfants accueillis = age de I’école élémentaire (6 a 11 ans).

* Participants = Neuf enfants
7 garcons + 2 filles ; X = 9.1 years (SD = 8.8 months, range = 6.8-9.7 years)
+ Equipe + Familles



Tache et procédure :

Un protocole quasi-expérimental, en milieu écologique

Un ancrage dans un contexte (cf. les routines) ...

... et des objectifs pédagogiques spécifiques

Un suivi longitudinal (8 mois = plus de 200h d’enregistrements audio-vidéos)
[Une participation de toute I’équipe et des familles (transfert ?)]




Codage et analyses :

» Centration sur certains gestes primordiaux liés a la communication
o Pointer
o Toucher / prendre
o Attention conjointe

o Dire « bonjour » (parole / geste)
* Codage inter-juges (3)
* Activité choisie : « Keep away »

(d) “Point toward a peer”  (e) “Touch/take the robot”

(c) “Touch/take a cube”

(f) Joint attention



PREMIERS RESULTATS

Un comportement communicationnel n’évolue pas
(« Dire bonjour »)

Deux comportements diminuent significativement
- Pointer vers Cozmo®©
- Toucher Cozmo®©

Trois comportements augmentent significativement
- Pointer vers les pairs

- Toucher / prendre les cubes

- Attention conjointe

= Comportements toUurnés vers les autres
+ partage d'une activité commune
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PREMIERS RESULTATS

Say_Hello_to_Cozmo  Point_toward_robot Touch_Cube Point_toward_Peer Touch_Robot Joint_attention

Say_Hello_to_Cozmo  Pearson'sr -

p-value =
Point_toward_robot Pearson's r -0.481 -
p-value 0.681 - - _ _
Model Coefficients - Joint_attention
Touch_Cube Pearson's r 0.070 -0.908 — Predictor Estimate SE t p
p-value 0.955 0.275 - Intercept 8.17 0.9233 8.85 0.072
Point_toward_Peer 1.50 0.0722 20.78 0.031
Point_toward_Peer Pearson'sr 0.327 -0.986 0.966 -
p-value 0.788 0.107 0.168 —
Touch_Robot Pearson's r -0.866 0.855 -0.560 -0.756 - Model 1: R=0.999 ; R* =0.998
p-value 0.333 0.347 0.622 0.454 —
uy: . ” up 7
Joint attention” =8.17 + 1.50 * “Point toward peer’
Joint_attention Pearson's r 0.282 -0.977 0.977 0.999* -0.724 - p
p-value 0.818 0.138 0.137 0.031 0.485 -
Note. * p < .05, ** p < .01, **p <.001
40
c
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* Le pointage vers les pairs détermine |'attention conjointe 3
e Attention conjointe = compétence-pivot primordiale 104

Point_toward_Peer



1) Utiliser d’autres activités complexes 2) Evaluation - Co-conception

e.g., navigation/pilotage en collaboration e.g., centration sur la production / compréhension
des émotions




3) Investiguer le transfert vers d’autres contextes / activités

Ecole inclusive + liens école - familles (modifications des attentes et représentations)
« Les robots ne sont que des supports pour ... » (= « learning by robotics » ; —earrtrgroboties»




Merci de votre attention !



