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un objet à présence sensible
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Dans le cadre d’une thèse et d’un projet de recherche 
pluridisciplinaire visant à renforcer le lien entre les 
membres d’un couple de jeunes retraités, nous avons 
imaginé et conçu Yōkobo. C’est un robot à la croisée 
d’une approche sensible et d’une orientation de la 
robotique qui fait le pont entre les humains (domaine des 
Interactions Homme-Robot-Homme). Par ses 
inspirations, il est théoriquement relié aux concepts 
d’objet à comportement, de robjet, de robotique faible 
et de « technologie lente ».

Yōkobo est un vide-poche placé à l’entrée des maisons. 
Il exprime l’hospitalité de la maison et célèbre les petits 
moments de la vie quotidienne par sa présence discrète 
qui accueille les visiteurs et les habitants de la maison. 
Son nom vient de la contraction du mot « yōkoso » 
(bienvenue en japonais) et du mot « robot ». En plus de 
ces fonctions, Yōkobo rend compte de l’état de la maison  
à l’aide de données provenant d’appareils IoT connectés 
(Internet des objets) en combinant divers paramètres 
(tels que la température, la qualité de l’air, etc.) pour 
refléter, au travers de ses mouvements, « l’atmosphère » 
de la maison. Enfin, utilisé en association avec des clés 
de maison, Yōkobo peut révéler une trace, un message 
basé sur le mouvement. Où l’empreinte est une 
réminiscence du passage du compagnon.

Yōkobo est résolument innovant et perturbant. Il est en 
décalage avec la vision généralement partagée 
des robots :

• C’est un objet qui se veut discret, issu de l’informatique 
ambiante tout en ayant une présence subtile 
permanente. Il n’émet pas de sons, contrairement 
aux assistants vocaux et à la tendance à l’usage 
de la modalité vocale. Il exprime son environnement 
uniquement par le mouvement et la lumière. 

• Pour s’éloigner des robots compagnons de maison 
et préjugés qu’ils peuvent générer que ces derniers 
génèrent par la présence d’une représentation faciale, 
Yōkobo n’a pas une forme anthropomorphique et ne 
parle pas.

• Yōkobo est fabriqué à partir de matériaux naturels 
tels que la céramique, le bois ou la laine afin de rompre 
avec l’idée de robots en plastique jetables et jouets, 
et pour améliorer son intégration dans le quotidien 
de la maison.

• En tant que produit issue de la « technologie lente », 
comprendre et intégrer Yōkobo dans sa vie prend du 
temps et nécessite d’accepter de ne pas avoir une 
réponse instantanée, claire et répétitive en réponse 
à une action. Son apport ne se mesure pas en termes 
d’efficacité et d’utilité. C’est la somme des différentes 
expériences avec le produit au fil du temps qui donne 
du sens et de la valeur à l’objet. Apprendre à connaître 
les mouvements expressifs de Yōkobo est un processus 
continu et progressif. Yōkobo est un objet qui se 
comprend par la perception, et touche la sensibilité 
poétique de chacun. 

Yōkobo est un concept qui place l’humain au centre. 
C’est un objet qui met en avant la relation entre les 
personnes. Il n’a pas pour but de s’imposer, et ne vise pas 
une relation exclusive Homme-Objet. Il révèle la présence 
de l’autre à travers la trace éphémère de son passage. 
C’est un objet à présence sensible.

Ce travail est le résultat d’une recherche 
interdisciplinaire entre roboticien.nes, designer.euses 
et ergonomes. La navigation (directions et superposition) 
de ce pan.able montre les processus de conception 
et d’ingénierie, ainsi que les modalités d’interaction 
de Yōkobo.

Pour reproduire au mieux l’expérience originale en ligne, il est conseillé aux lecteur.ices de consulter cette 
contribution à partir du milieu (voir double page images pleines plus loin). La lecture se fait ensuite, au choix, 
vers la gauche ou vers la droite.
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Cette contribution a été publiée sur www.able-journal.org 
dans un format pan.able : 

www.able-journal.org/fr/yokobo

Lorsque l’utilisateur.trice fait défiler, chaque couche se 
déplace de gauche à droite à des vitesses différentes, 
ce qui donne une impression de profondeur. 
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