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Pour un design de la déformation
Comment et pourquoi élaborer des objets robotisés
ayant des capacités d’adaptation matérielles
permettant de leur attribuer des qualités esthétiques,
opérationnelles et symboliques en renouvelant les
rapports d’interaction et d’interdépendance avec
'environnement ?
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Aujourd’hui, I'innovation dans le domaine de la robotique ou de l'intelligence artificielle, se
base sur une programmation complexe qui requiére une grande capacité de calcul. A cela,
s’ajoute l'usage de matériaux devenus rares, et un besoin énergétique important. Si les
objectifs que la robotique se fixe sont de plus en plus ambitieux, ils offrent une vision trés
anthropocentré, et semblent parfois, manquer de sensibilit¢é & I'égard du vivant et de
I'environnement. La thése par la pratique vise a rendre compte des qualités de la robotique
déformable a opérer, quant a elle, une transformation matérielle lui permettant de s’adapter
a un environnement naturel, humain ou artificiel. Ce projet de recherche doctorale, a ainsi
pour sujet le rapport entre la forme et sa déformation. En s'articulant autour d’'un processus
de mise en action de dispositifs techniques, ce travail joue des parametres a l'origine de la
déformation. Cette approche analogique nécessite d'investir de nouveaux modes de
fabrication et des technologies alternatives, engageant I'exploration de matériaux actifs et
réactifs. Ces dispositifs serviront a montrer le dynamisme de la déformation comme
producteur de sens ainsi que les qualités d’interaction qui peuvent naitre du soft robot en
action. La mise en mouvement interroge le rapport que I'on entretient aux objets animés, et
'émotion suscitée chez celui qui observe et ressent la déformation. La création de
dispositifs interactifs de mise en oeuvre du processus de la déformation dans sa
dynamique, cherche a démontrer I'esthétique de la déformation dans sa puissance
plastique, technique et symbolique. Enfin, le projet de thése interroge sur la pratique du
design, créatrice de formes qui se déforme.
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