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1 Introduction au déficit de l’attention

Le déficit de l’attention avec ou sans hyperactivité (TDA/H) est un trouble du neuro-développement
(NDD) qui se définit par un déficit du développement cognitif et se manifeste dès le plus jeune
âge[1]. Ce trouble est caractérisé par des difficultés d’attention, de compréhension, d’inhibition
et de planification et peut se concrétiser dans une altération du fonctionnement personnel et des
interactions sociales. Une comorbidité élevée entre le TDA/H et les troubles du spectre autistique
(TSA) a été aussi observée : plus de la moitié des personnes ayant un TSA répondent aux critères
du TDA/H tandis que la moitié des individus ayant un TDA/H présentent aussi des traits de
TSA[2]. D’après l’Institut national de la santé et de la recherche médicale (Inserm), l’autisme
affecte environ 1% de la population française, soit 700 000 individus, tandis que la prévalence
du TDA/H est de l’ordre de 5% dans la population générale[3]. Les individus qui présentent un
TDA/H sont plus susceptibles d’emprunter une trajectoire scolaire déviante[4]. L’abandon de la
scolarité est évalué à 32% chez ces derniers, tandis que seuls 22% d’entre eux accéderont aux études
supérieures[5]. En outre, la relation enseignant-élève peut être altérée[6] lorsqu’il s’agit de jeunes
gens en difficulté scolaire et sociale, rendant la réussite scolaire encore plus difficile.

2 Nouvelles technologies de remédiation cognitive

Dans ce contexte, la robotique sociale semble un excellent outil pour compléter l’intervention
humaine. Utiliser des robots sociaux avec les enfants ayant des troubles du neuro-développement,
présente en effet plusieurs avantages pour la thérapie : les interactions sociales – verbales et non
verbales – des robots sont plus simples à prévoir car simplifiées, prévisibles, stéréotypées et capables
d’être ciblées sur la spécificité de chaque trouble. Les robots sociaux engendrent un haut degré de
motivation et d’engagement chez les enfants et chez les patients habituellement réfractaires aux
thérapeutes humains[7][8][9]. Ils permettent aussi de diminuer le stress de l’enfant dans le cadre
d’une thérapie et de le motiver plus facilement à apprendre ou à rester concentré plus efficacement
et plus longtemps [10]. Pour l’enfant, il s’agit après tout d’un jouet interactif : un outil ludique,
hautement personnalisable, avec un grand potentiel pédagogique.

Nao (figure 1) est un robot humanöıde développé par la société Softbank Robotics. Commer-
cialisé en 2007, il est actuellement utilisé dans des laboratoires de recherche et pour l’enseignement
; l’Université Paris Descartes l’a par exemple utilisé comme support pour permettre à ses étudiants
de découvrir l’Intelligence Artifcielle de façon plus attractive[11].
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Figure 1: Photographie du robot Nao.

3 Le dispositif actuel

Nous proposons l’utilisation de ce robot dans le cadre de plusieurs expériences pour améliorer la
concentration des enfants atteints de troubles du déficit de l’attention. Notre hypothèse est qu’il
est possible de créer des boucles interactives entre le robot et l’enfant en évaluant son engagement
vers la tâche à travers des caractéristiques comportementales et électrophysiologiques.

Dans le cadre de nos expériences, réaliser des interactions crédibles semble primordial. Nous
permettons au robot, donc, de bailler, de regarder à droite et à gauche, ou de signaler son intérêt
en disant : ”j’aime bien ça” ou encore ”c’est intéressant”. Une quinzaine de feedbacks ont au total
été défini afin de permettre au robot d’exprimer une sorte de personnalité. Nao manifeste son état
et, indirectement, celui de l’enfant en s’exprimant pendant que le sujet s’adonne à une activité
scolaire.

Dans ce contexte, la direction du regard et la posture peuvent suggérer que le sujet est attentif à
l’autre. En particulier, l’attention conjointe désigne la capacité à partager un événement à autrui,
à attirer et à maintenir son attention vers un objet ou une personne dans le but d’obtenir une ob-
servation commune. Cette capacité est importante pour établir aussi la notion de référence comme
celle d’identifier l’intention de son interlocuteur[12]. En conséquence, nous avons programmé Nao
pour qu’il puisse regarder de temps en temps le sujet ou bien l’activité en cours, afin de stimuler
chez l’enfant un sentiment de copresence du robot dans la tache commune.

La distance interpersonnelle est un aspect fondamental[13] des interactions sociales. On distingue
divers espaces de proxémie : un cercle intime, un cercle personnel, un social, et un public. Pendant
nos expériences, nous avons placé le robot à côté de l’enfant. Nous pensons que l’insertion de Nao
dans son cercle personnel lui permettra d’établir un lien empathique plus intime envers le robot
et que de fait, l’enfant ne sera que plus investi dans la tâche scolaire demandée.

À terme, nous souhaitons mettre en place ce prototype dans un contexte scolaire spécialisé afin
de remédier au déficit d’attention des enfants atteints de TDA/H.
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