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PRÉAMBULE 

L'évolution 
des conduites de préhension 

comme illustration 
d'un modèle du développement 

PIERRE M OUNOUD 

Université de Genève 
(24, rue Général-Dufour, 121l-Genève 4) 

Nous désirons illustrer dans ces quelques pages un modèle 
qui conçoit le développement de l'enfant comme une succes
sion d'étapes de construction de représentations (ou mémoi
res, ou modèles internes). Ce modèle (Mounoud, 1970, 1971,  
1976, 1978, 1979 ; Mounoud et  Hauert, 1982 ; Mounoud et 
Vinter, 1981 ) se situe dans une conception définissant les 
conduites comme des échanges entre un sujet et ses milieux. 
Dans ce cadre, nous aurons recours au développement des 
conduites de préhension manuelle d'objets perçus visuellement 
pour illustrer ce modèle. Ces conduites, bien qu'étudiées le 
plus souvent selon des points de vue partiels et unilatéraux, 
comme nous le verrons, constituent un excellent exemple pour 
notre propos. 

Dans les études portant sur le développement des condui
tes de préhension chez le jeune enfant, nous distinguerons 
quatre perspectives. Trois d'entre elles peuvent être qualüiées 
de « classiques» et se définissent par l'accent qu'elles met
tent soit sur les aspects moteurs, soit sur les aspects cogni
tifs, soit sur les aspects perceptifs de ces conduites. La qua
trième de ces perspectives est plus « actuelle » et se définit 
par l'usage qu'elle fait des notions de programme d'action, 
ou programme moteur, et de mécanismes régulateurs. Cette 
conception actuelle rend au sujet une unité que les concep
tions classiques avaient nettement morcelée. 

Le développement dans la première année 
Symposium de l'Association de psychologie scientifique de langue française, 1981 
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Nous tenterons de montrer comment cette nouvelle pers
pective (ce nouveau langage et les modèles qu'il véhicule) a 
progressivement modifié la manière d'envisager le dévelop
pement, en particulier celui des conduites de préhension. 
Enfin, nous essayerons de situer notre propre modèle dans 
cette perspective, c'est-à-dire d'enrichir cette perspective d'une 
problématique réellement psychologique susceptible de ren
dre compte de l'extrême richesse et diversité dont témoignent 
ces conduites. 

l BRÈVE PRÉSENTATION DU MODÈLE 

Le modèle du développement psychologique de l'enfant 
que nous développons depuis une dizaine d'années peut être 
considéré comme paradoxal vis-à-vis des conceptions habituel
les. Ce modèle se situe dans le cadre de la théorie piagétienne 
de laquelle il dérive, mais dont il diverge considérablement 
relativement à de nombreux points. Nous allons les résumer 
en essayant de définir : l / ce que l'enfant construit au cours 
de son développement et: 2 / ce qui rend possible ces 
constructions. 

S'agissant de ce que construit l'enfant, notre position s'est 
radicalisée au cours de ces dernières années. Notre réflexion 
nous a amené à nous opposer à la position piagétienne selon 
laquelle l'enfant construit des structures ou des formes nou
velles d'action ou de raisonnement. Nous pensons au contraire 
que l'enfant ne construit pas de nouvelles structures généra
les (de nouveaux moyens généraux de traiter l'information) 
au cours de son développement. Nous ne pensons pas davan
tage que l'enfant construit les coordinations générales de ses 
actions ou les opérations logico-mathématiques de ses raison
nements. De notre point de vue, les structures formelles géné
rales (des actions et des raisonnements) ne sont pas construites 
mais sont préformées. Au lieu de construire des structures 
(des capacités de traitement de l'information), l'enfant éla
bore au cours de son développement des représentations inter
nes (des modèles, des mémoires ou des schèmes) conçues 
comme le résultat de la structuration et de l'organisation de 
contenus. Ces représentations sont élaborées au moyen de 
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structures fonnelles que l'enfant possède déjà. C'est par l'ap
plication de ces structures que des représentations nouvelles 
sont construites (dans cette conception, il s'agit donc d'utili
ser des structures et non de les construire). Les représenta
tions élaborées révèlent ou manüestent plus ou moins les 
capacités structurales de l'enfant. Nous suggérons de raison
ner avec l'enfant comme nous raisonnons par rapport à 
l'adulte (tout au moins par rapport à nous-mêmes). Si un 
adulte ne présente pas telle ou telle performance ou s'il ne 
possède pas telle ou telle connaissance, on ne suspecte pas ses 
capacités structurales, on ne conclut pas à l'absence de capa
cités structurales, mais à l'absence ou l'insuffisance d'exer
cices, d'expériences ou d'informations. Il s'agit donc d'uti
liser des capacités générales (d'agir ou de raisonner) pour 
développer telle ou telle habileté (utiliser un instrument, parler 
une langue étrangère, etc.). 

Ce premier problème conduit automatiquement au second 
problème qui consiste à détenniner ce qui rend possible l'éla
boration de nouvelles représentations. Qu'est-ce qui donne à 
l'enfant la possibilité de redéfinir et de redétenniner différem
ment ses comportements aux düférentes étapes ou stades de 
son développement ? Par rapport à ce problème, nous pen
sons que des capacités nouvelles de codage apparaissent suc
cessivement au cours du développement. L'apparition de ces 
nouvelles capacités de codage serait sous la dépendance d'une 
régulation génétique. De ce point de vue, l'apparition de ces 
nouvelles capacités de codage dépend de façon non spécüi
que des interactions de l'enfant avec son milieu. Il faut rap
peler que pour Piaget la construction de nouvelles structures 
est expliquée par un processus d'interaction entre des struc
tures préexistantes et différents environnements ou différents 
aspects de l'environnement. Pour Piaget, le passage d'un 
stade au suivant est dû à l'achèvement des nouvelles struc
tures élaborées (à la « fermeture» des structures), ces nou
velles structures donnant accès à de nouveaux aspects de l'en
vironnement avec de nouvelles dimensions engendrant de 
nouvelles interactions ; ce processus peut être indéfiniment 
répété (Piaget, 1947, 1967 ). 
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Nous rappellerons notre position au moyen des proposi
tions ou postulats suivants : 

1 / Les formes ou structures générales de nos actions 
( leurs coordinations)  et de nos raisonnements ( leurs 
opérations logiques ) sont préformées. 

2 / Il existe à la naissance des représentations que nous 
appelons représentations sensorielles préformées. Ces 
représentations (couplées avec les structures préfor
mées) déterminent les formes initiales des comporte
ments, c'est-à-dire des échanges initiaux du bébé avec 
son environnement (organisation sensori-motrice ). 

3 / Le développement psychologique consiste à construire 
de nouvelles représentations (modèles ou mémoires) 
des objets, de soi et des autres et par conséquent de 
nouveaux programmes d'action. 

4 / Des nouvelles représentations sont construites parce 
que de nouvelles capacités de codage apparaissent 
successivement au cours du développement. Nous 
proposons d'appeler « perceptives» les capacités qui 
apparaissent à la naissance, « conceptuelles » celles 
qui apparaissent autour de 18 mois, ({ formelles » ou 
« sémiotiques » celles qui apparaissent autour de 
10 ans. 

5 / L'apparition de ces nouvelles capacités de codage est 
sous la dépendance d'un processus maturationnel qui 
dépend indirectement des interactions de l'enfant 
avec son environnement (rôle non spécifique du 
milieu).  

6 / Les représentations construites sont directement 
dépendantes des expériences, exercices ou échanges 
que l'enfant a eu l'occasion d'avoir ; dans cette cons
truction l'environnement joue un rôle spécifique. 

7 / Les nouvelles représentations interviennent dans les 
échanges que l'enfant entretient avec son environne
ment, elles déterminent l'organisation même des 
conduites ou échanges. Au lieu de représentations, 
on pourrait aussi parler de pattern, de stimulus, de 
programmes d'action, de procédures ou de schèmes. 
On parlera de l'organisation perceptivo-motrice 
qui se construit durant les 18 premiers mois, de 
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Naissance 

TABLEAU 1. - Les stades 

Représentations sensorielles pré
formées couplées avec structures 
préformées + capacités nouvel
les de codage perceptif 

Organisation sensori
motrice (préformée) 

=> construction de représentations perceptives 

18-24 mois Représentations perceptives cons
truites couplées avec structures 
préformées + capacités nouvel
les de codage conceptuel 

Organisation percepti
vo-motrice 
(construite) 

9-11 ans 

16-18 ans 

=> construction de représentations conceptuelles 

Représentations conceptuelles 
construites couplées avec struc
tures préformées + capacités 
nouvelles de codage sémiotique 

Organisation concep
tuo-motrice 
(construite) 

=> construction de représentations sémiotiques 

Représentations sémiotiques cons
truites couplées avec structures 
préformées 

Organisation 
sémiotico-motrice 

(construite) 

l'organisation conceptuo-motrice qui se construit 
entre 2 ans et 10 ans et de l'organisation sémiotico
motrice qui se construit entre 10 et 16-18 ans. 

8 / La construction de nouvelles représentations (au 
moyen de ces capacités de codage) se réalise à tra
vers une succession de périodes ou phases (que nous 
avions antérieurement décrites en terme de révolu
tion) dont l'apparition est également déterminée par 
une régulation génétique. Cette construction s'effec
tue selon des étapes mentionnées dans le tableau II 
(mêmes étapes et mêmes processus à chaque stade du 
développement) . 

Les principales conséquences de ces propositions (ou pos
tulats) sont les suivantes: 

a / Il existe des stades qui sont déterminés 
génétiquement. 
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TABLEAU II. - Elaboration de représentations nouvelles 

1er stade 2e stade Je stade Etapes Processus 

o� 1 mois 

1- 4 mois 

4- 8 mois 

8-14 mois 

14·18 moi. 

1 1/2· 3 on. JO·ll an. 

3· 5 an. ll·l3an. 

5- 7 ans 13·15 an. 

15·16 an. 

9·10 an. 16·18 an. 

Représentations d'ensemble 
initiRles syncrétiques 

Nouvelles représentations 
élémentaires isolées et jux
taposées 

Nouvelles représentations 
totales non décomposables 
rigides. avec relations globa
les entre elles 

Nouvelles représentations tota
les p411ieUement décompo
sables avec relations partiel
les entre elles et entre leurs 
composants 

Nouvelles représentations 
complètes totalement dé
composables avec relations 
rempiètes entre elles et entre 
leur8 composants 

Echantillonnage des pro
priétés des objets et des 
actions au moyen du 
nouveau code 

Coordination-intégration 
des nouvelles représen
tations élémentaires et 
mises en correspon
dance avec les objets 

Analyse. décomposition 
des nouvelles représen
tations totales en leurs 
oomposants et mises en 
correspondance avec 
les dimensions des objets 

Synthèse des composan
tes des nouvelles repré
sentations totales 

b / Le passage d'un stade à l'autre a lieu indépendam
ment du degré d'achèvement des constructions anté
rieures (jusqu'à certaines limites). 

c / Les représentations construites sont directement 
dépendantes des contenus des expériences particuliè
res actuelles ou antérieures. C'est la raison pour 
laquelle les représentations révèlent plus ou moins 
fortement les capacités structurales ou les capacités 
de traitement de l'information du sujet. 

En conclusion, il est possible de dire que dans la concep
tion piagétienne l'environnement joue un rôle non spécüique 
malgré les aspects interactionnistes de son modèle. Nous 
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avons pris une position contraire dans laquelle il est possible 
de distinguer un rôle non spécifique de l'environnement dans 
l'apparition des nouvelles capacités de codage à des étapes du 
développement plus ou moins déterminées et un rôle spéci
fique de l'environnement dans l'élaboration de représentations 
nouvelles. 

2 1 LES DIFFÉRENTES PERSPECTIVES D'ÉTUDE 

DES CONDUITES DE PRÉHENSION 

Les différents points de vue ci-dessous nous confrontent 
à différents langages, différentes constructions théoriques ou 
modèles utilisés par la psychologie génétique pour rendre 
compte du développement des capacités de l'enfant. Il est pos
sible de distinguer trois types principaux de constructions 
théoriques: soit en termes de structures (schèmes, opérations, 
fonctions), soit en termes de systèmes (systèmes de règles, 
algorithmes, système d'habitudes, programmes, procédures), 
soit en termes de traitement de l'information (code, mémoire, 
représentation, image, carte). Ces différents langages ne sont 
pas antagonistes mais complémentaires. La psychologie géné
tique s'est centrée tour à tour sur l'aspect structural des 
conduites (capacités de calcul), sur l'aspect procédural (capa
cité de programmation) ainsi que sur l'aspect traitement de 
l'information mais de façon moins importante (capacités mné
moniques ou représentatives). Nous essayons ici encore très 
maladroitement de rapprocher autant que possible ces diffé
rents langages. 

A / Les points de vue classiques. - Schématiquement, 
il est possible de dire que l'étude des conduites de préhension 
chez le jeune enfant a été entreprise selon trois points de vue 
principaux: relativement au développement moteur, au déve
loppement cognitif et au développement perceptif. Ces trois 
points de vue, que l'on peut appeler « classiques », manifes
tent bien le caractère morcelé de la psychologie scientifique 
contemporaine. 

Du point de vue moteur, l'accent a tout d'abord été 
mis sur la maturation du système nerveux (Halverson, 1931 ; 



82 Le développement dans la première année 

Castner, 1932 ; Gesell, 1946 ; Mc Graw, 1963 ; Twitchell, 
1965, 1970) avec des prolongements autour de la probléma
tique maturation-apprentissage (White, 1970; Cunningham, 
1979 ; Flament, 1975), puis sur la façon dont les segments 
ou éléments du mouvement s'organisent progressivement 
(Bruner, 1968, 1970 ; von Hofsten, 1979). 

Du point de vue cognitif le problème a été posé tout 
d'abord en termes de coordination de schèmes (Piaget, 1936) 
ou de systèmes sensori-moteurs (White, Castle et Held, 1964), 
puis les conduites de préhension ont été considérées comme 
indices des capacités de l'enfant relatives à la permanence de 
l'objet (Piaget, 1937), à l'identification et à la conservation 
de certaines propriétés physiques (Mounoud, 1973, 1974 ; 

Mounoud et Bower, 1974). 
Du point de vue perceptif, c'est tout d'abord relativement 

au problème de constance des grandeurs que les conduites de 
préhension ont été étudiées (Cruikshank, 1941) puis relati
vement aux dimensions ou propriétés des situations prises en 
considération par le bébé (Bower et al., 1970 a et h, 1979 ; 

Bower, 1972 ; Bruner et aL, 1972 ; Field, 1976 a et b, 1977 ; 
Dodwell et al., 1976, 1979 ; Difranco et al., 1978 ; Bresson 
et de Schonen, 1976 ; Ruff et Halton, 1978 ; Rader et Stern, 
1981 ; de Schonen, 1980 ; von Hofsten, 1980). 

Bien que différents, ces points de vue sont complémen
taires et ils n'ont été que rarement pris en considération iso
lément. Nous ne sommes pas parvenu à distinguer une véri
table filiation entre eux. 

B / Le point de vue des mécanismes régulateurs (plani
fication et contrôle). - A ces trois points de vue {{ classi
ques », vient s'ajouter un quatrième point de vue plus 
{{ actuel » relatif à ce que nous appellerons les mécanismes 
régulateurs. Dans cette perspective, ce sont principalement 
les capacités de programmation et de correction qui ont été 
prises en considération (Bower, 1974 ; Jeannerod et Biguer, 
1981 ; Hauert, 1980 ; Hauert et al. , 1980, 1981 ; von Hofsten 
et Lindhagen, 1979 ; Lasky, 1977 ; McDonnell, 1975, 1979 ; 
McDonnell et Abraham, 1979 ; Mounoud et aL, 1976 ; Pail
lard et Beaubaton, 1978 ; Paillard, 1980). 

Nous allons tenter de dégager quelques concepts 
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fondamentaux de cette nouvelle perspective, en particulier les 
concepts de programme ou d'engramme moteur, de plan d'ac
tion et de contrôle et quelques-unes des controverses appa
rues à leur sujet. Ces concepts ont permis d'envisager diffé
remment les conduites de préhension et leur développement. 
Toutefois, cette nouvelle façon d'envisager le problème a 
entraîné des simpIüications souvent déformantes, comme nous 
allons le souligner. Nous essayerons ensuite de montrer que 
les différentes conceptions relatives à la planification de l'ac
tion, au lieu de s'opposer, permettent de rendre compte de 
düférents niveaux de développement des conduites de préhen
sion que nous tenterons de mettre en correspondance avec les 
étapes de la construction de représentations brièvement pré
sentées précédemment. 

La prise en considération des mécanismes régulateurs (de 
planification et de contrôle) pour analyser les conduites de 
préhension manuelle a constitué un changement radical de 
perspective. C'est en 1964 que White, Castle et Held intro
duisent dans leur étude sur le développement de la préhen
sion chez l'enfant la distinction, classique dans l'étude du 
mouvement, entre programmation centrale et contrôle péri
phérique. Ils caractérisent en particulier deux modes de fonc
tionnement qu'ils dénomment l'un contrôlé visuellement 
(visually guided) et l'autre déclenché visuellement (visually 
elicited or triggered ). Le développement se caractérise, selon 
ces auteurs, par le

I 
passage de conduites contrôlées visuelle

ment (avant 22 semaines) à des conduites déclenchées visuel
lement (à partir de 22 semaines). Mentionnons toutefois que 
leur analyse est plus nuancée puisque l'on trouve dans leur 
description des conduites déclenchées comme le fait de frap
per (swiping) avant les conduites contrôlées. Nous y revien
drons plus loin. C'est à la suite de cette analyse que Bower, 
avec son goût prononcé pour les paradoxes, déclare dix ans 
plus tard (974) que les conduites de préhension évoluent de 
façon exactement opposée à la description fournie par White, 
Castle et Held. Selon Bower les conduites sont déclenchées 
visuellement jusqu'à six mois (26 semaines) et contrôlées 
visuellement à partir de six mois. 

D'autres auteurs suivent ce point de vue (Jeannerod et 
Biguer, 1981 ; Paillard 1980). C'est ainsi que pour Paillard 



84 Le développement dans la première année 

il existerait fondamentalement deux composantes de l'activité 
de préhension, l 'une dite balistique, l'autre dite correctrice. 
Dans cette perspective, le développement de la préhension 
devient ainsi rudimentaire. Seule la composante balistique 
(déclenchée) existerait jusque vers 5 à 6 mois puis s'y ajou
terait (ou s'y substituerait pour Bower) la composante cor
rectrice (contrôlée )  qui s'améliorerait jusque vers 12 mois 
( Bower, 1974 ; Paillard, 1980). La maturation est invoquée 
par ces auteurs comme principal facteur susceptible de ren
dre compte de cette évolution, en référence aux travaux de 
Kuypers sur les vitesses de maturation des structures contrô
lant la motricité proximale et la motricité distale chez le singe 
(Kuypers, 1962). On trouve cependant quelques variations 
dans les interprétations fournies par ces différents auteurs. 

Pour Bower (1974) il y a deux comportements distincts 
qui donnent lieu à un processus de sélection résultant d'un 
conditionnement par renforcement : le comportement déclen
ché visuellement décline, le comportement contrôlé visuelle
ment, apparu par maturation, se maintient par renforcement. 

Pour Paillard (1980) il s'agit de deux composantes qui 
apparaissent successivement et s'associent progressivement. 

Pour Jeannerod et Biguer (1981), c'est la même descrip
tion que celle fournie par Paillard, mais, pour eux, la com
posante correctrice sera finalement incorporée dans la trajec
toire et, chez l'adulte tout au moins, un freinage continu et 
régulier (sous contrôle visuel ou en « boucle fermée }} ) rem
placera la correction terminale. Une des conclusions du tra
vail de J eannerod et Biguer est précisément que « le contrôle 
visuel ne semble pas s'exercer spécifiquement sur une partie 
donnée du mouvement )}. Cette différence est intéressante et 
importante de notre point de vue car elle montre comment 
une action composée peut devenir unifiée. Or le développe
ment nous met à plusieurs reprises en face de ce type de chan
gement et surtout du changement inverse, c'est-à-dire le pas
sage d'une conduite unifiée à une conduite segmentée. 

Par rapport à l'opposition entre conduite déclenchée et 
conduite contrôlée, les données expérimentales (en particu
lier Bower, 1974 ; Halverson, 1931 ; White, Castle et Held, 
1964) sur le développement suggèrent une évolution sensi
blement plus complexe que celle imaginée par les auteurs 
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précédemment cités. Durant les deux ou trois premIeres 
semaines de vie du bébé ainsi qu'entre la vingt-deuxième et 
la trente-deuxième semaine environ, les conduites de préhen
sion seraient essentiellement déclenchées (composante balis
tique). Par contre, le contrôle visuel du déroulement de l'ac
tion de préhension semble extrêmement important à deux 
périodes: entre la treizième et la dix-neuvième semaine, d'une 
part, et entre la trente-deuxième et la quarante-quatrième 
semaine, d'autre part. Nous pensons que le recours à un con
trôle visuel du mouvement, nécessaire dans sa phase d'éla
boration ou de réélaboration, constitue un handicap dans la 
réalisation de l'action. Il n'est par exemple pas possible de 
produire un mouvement balistique du bras ou de la main sous 
contrôle visuel actif (fovéal). 

La distinction entre conduite déclenchée et conduite 
contrôlée est généralement référée à une autre distinction, 
devenue elle aussi classique, entre deux systèmes visuels (cen
tral et périphérique), entre deux modes de traitement distincts 
des informations visuelles. C'est en 1968 que Trevarthen et 
plusieurs collègues ont mis en évidence l'existence de deux 
systèmes visuels chez différentes espèces animales (Trevar
then, 1968 ; Held, 1968 ; Ingle, 1968 ; Schneider, 1968), dis
tinction confirmée chez l'homme (Semmes, 1968, Sperry et 
al ; 1969). A ces deux systèmes Trevarthen avait assigné des 
fonctions particulières de localisation spatiale d'une part et 
d'identification de l'objet d'autre part. Reprenant cette dis
tinction comme cadre général de leur étude de la préhension 
chez l'adulte, J eannerod et Biguer (1981) parleront du « canal 
de l'espace» (( space » channel} relatif aux propriétés extrin
sèques des objets à saisir et du canal de l'objet (< object » 

channel} traitant les propriétés intrinsèques des objets à sai
sir. Ces deux canaux auraient leurs centres de traitement spé
cifiques (mésencéphaliques et corticaux respectivement) et 
aboutiraient à des structures motrices spécifiques. Dans une 
telle perspective on comprend comment le canal de l'espace 
peut être associé au déclenchement d'une conduite et le canal 
de l'objet au contrôle de cette même conduite. 

Les distinctions précédentes entre conduite déclenchée, 
composante balistique, vision périphérique, motricité proxi
male d'une part et conduite contrôlée, composante correctrice, 
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vision centrale, motricité distale, d'autre part, recoupent par
tiellement l'opposition majeure entre (pré) programmation 
centrale spécüique avec ses partisans présumés (comme par 
exemple Keele, 1968 ; Hinde, 1969) et planification générale 
avec contrôles périphériques, ces contrôles pouvant être eux
mêmes sous la dépendance d'une commande centrale, système 
hiérarchique (Bernstein, 1967) ou de contrôles distribués ou 
coordonnés (Arbib, 1980, sur le modèle du traitement distri
bué imaginé par McCulloch, 1945). Ces deux modes de pla
nification ou d'organisation sont souvent présentés comme 
deux conceptions antagonistes entre lesquelles il faudrait opter 
(Newell, 1978). Cependant, pour de nombreux auteurs il ne 
s'agit pas d'opposer ces deux modes de fonctionnement, mais 
de faire accepter que pré programmation et feedback ne sont 
pas incompatibles ni nécessairement associés. En particulier 
pour Keele (sous presse),  il s'agit de faire admettre qu'un pro
gramme moteur est « une représentation centrale d'une habi
leté (skill) qui peut conduire à un mouvement organisé en 
l'absence d'un feedback ». Glencross (1980) signale toutefois 
qu'une analyse détaillée des performances résultant de telles 
programmations sans utilisation de feed back a révélé des 
imperfections dans de nombreux cas. C'est en particulier ce 
qu'a montré Hauert (1980) chez les enfants de 3 1/2 - 4 ans 
chez lesquels ce mode de programmation centrale est prédo
minant et dont les performances manifestaient de nombreu
ses imperfections. Cependant, il existe des cas de program
mation centrale qui s'avèrent entièrement satisfaisants dans 
le sens où tous les détails du mouvement sont spécüiés (Bizzi 
et al, 1976). 

Ce débat nous paraît central pour comprendre le dévelop
pement des conduites de préhension. En particulier, les con
duites de préhension précoce nous paraissent précisément rele
ver d'un tel mode de programmation centrale spécüique sans 
utilisation de feedback, même s'il est possible de mettre en 
évidence plus d'une imperfection dans le déroulement de ces 
conduites. Mais nous reviendrons sur cette évolution plus 
tard. 

Pour terminer cette partie, nous désirons énumérer un 
certain nombre de points sur lesquels la plupart des auteurs 
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étudiant la préhension du point de vue des mécanismes régu
lateurs (planification et contrôle) devraient pouvoir se met
tre d'accord : 

a / Les actions sont planifiées, cette planification pour
rait être plus ou moins générale. 

b / Cette planification spécifie certaines caractéristiques 
du mouvement qui seront pour certains auteurs la 
distance à parcourir (Bernstein, 1967), pour d'autres 
la force à déployer (Evarts, 1968), pour d'autres 
encore la vitesse et le déplacement (Brooks et Stoney, 
1971). 

c / Il existe différentes voies, systèmes ou structures 
sensori-moteurs, en particulier plusieurs voies visuo
motrices qui peuvent fonctionner de façon conjuguée 
ou disjointe (multichanneling). De notre point de vue, 
les modes de fonctionnement conjugués ou disjoints 
sont fonction soit du degré de développement, soit du 
type de tâche proposé au sujet, soit du degré d'inté
grité du système. 

d / Certains systèmes ou structures définissent les con
duites de façon plus ou moins générale ou plus ou 
moins spécifique. A ce sujet Evarts (1973) signale que 
les structures motrices corticales sont plus ({ concrè
tes)} et « spécifiques» que les structures sous
corticales qui sont plus ({ abstraites)} et « générales ».  
Ce type de considération fait dire à certains auteurs 
que l'on est passé de modèles où le pouvoir était tenu 
par les structures supérieures (hiérarchie) à des modè
les où le pouvoir est tenu par des structures inférieu
res (lowerarchy), ou encore réparti entre différentes 
structures (heterarchy) (Greene, 1972; Massion, 
1978 ; Newell, 1978 ; Turvey, 1977). On retrouve la 
même opposition (spécifique versus général) entre les 
voies motrices directes et indirectes, les premières ren
dant possibles les ajustements distaux spécifiques, les 
secondes les ajustements proximaux plus généraux 
(Kuypers, 1962) distinction reprise par Lockman et 
Asmead (1981) dans le cadre du développement des 
activités de préhension manuelle chez le jeune enfant. 
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Certains physiologistes et psychologues ont voulu spécu
ler sur cette opposition entre systèmes ou structures abstrai
tes générales et structures concrètes particulières en dévelop
pant le paradoxe suivant : les conduites seraient tout d'abord, 
dans la genèse, déterminées de la façon la plus abstraite pour 
n'être qu'ultérieurement et progressivement déterminées de 
façon plus concrète, plus spécifique (Hayek, 1969 ; Bower, 
1976). Il est suffisant de rappeler à quel point les montages 
héréditaires du nouveau-né définissent spécifiquement les 
comportements pour écarter un tel postulat et admettre que 
le développement est un processus plus complexe (Mounoud, 
1976). 

e / Enfin, la planification tient compte des conditions 
environnementales qui vont déterminer, chez l'adulte 
tout au moins, le niveau d'analyse de la situation et 
la nature des paramètres codés (déplacement, vitesse 
accélération de l'objet à saisir) (Pribram, 1971). Donc 
en fonction des caractéristiques des situations expé
rimentales (niveau d'exigence, degré de liberté, infor
mations accessibles, fonctionnement en boucles « plus 
ou moins ouvertes » ou « plus ou moins fermées » 

(sic), etc.) le sujet va manifester des programmes spé
cifiques d'exécution qui ne comportent pas et/ou ne 
nécessitent pas de correction ou au contraire des 
plans généraux d'exécution qui s'accompagnent de 
corrections et de contrôles. 

Or ce qui dépend chez l'adulte essentiellement des carac
téristiques des situations expérimentales dépend davantage 
chez l'enfant du degré d'élaboration de ses représentations. 
En effet, chez l'enfant plus que chez l'adulte, il faut tenir 
compte du fait que des informations peuvent être présentes 
sans que le sujet sache les utiliser, sans qu'elles aient de signi
fications pour lui ou sans qu'elles aient les significations que 
lui attribue l'expérimentateur. Ce sont donc principalement, 
comme nous allons le voir, les représentations de l'enfant qui 
rendent les situations plus ou moins prédictibles, plus ou 
moins riches en informations (du point de vue du sujet!) et 
qui vont, par conséquent, rendre compte de la présence d'un 
programme spécifique, d'un plan général ou de sous-pro
grammes locaux. 
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3 1 LE DÉVELOPPEMENT DES CONDUITES 

DE PRÉHENSION MANUELLE 

89 

Nous avons tenté il y a quatre ans une première synthèse 
de plusieurs travaux sur la préhension en tennes de program
mation (Mounoud, sous presse). Dans cette première 
synthèse, nous avions considérablement simplüié le problème 
pour ne distinguer, à la suite des psycho - et neuro
physiologistes, que deux types de programmation. Or cette 
opposition est beaucoup trop simple, comme nous allons le 
voir. Plus récemment, nous avons utilisé le développement 
des conduites de préhension pour illustrer les étapes princi
pales de la construction de représentations nouvelles (aussi 
bien relatives au corps qu'au milieu) (Mounoud et Vinter, 
1981). Aujourd'hui nous nous hasarderons à un rapproche
ment de ces deux analyses. 

Après avoir exposé notre point de vue sur les mécanismes 
régulateurs du développement des conduites de préhension et 
avoir souligné, peut-être parfois de façon polémique, les limi
tes et le caractère abusivement simplüicateur de cette nou
velle approche, nous allons tenter de décrire les principales 
étapes du développement des conduites de préhension en ter
mes de construction de programmes nouveaux et en relation 
avec le modèle du développement des représentations nouvel
les que nous avons exposé brièvement dans notre introduc
tion. Pour faciliter ce travail, nous avons élaboré deux 
tableaux (tableaux III et IV infra). 

3.1. - L'état initial des conduites du beôé: 
programmation d'ensemble 
de mouvements coordonnés 

L'activité du bébé à la naissance est réglée par un ensem
ble de réflexes qui vont détenniner ses réactions face aux sti
mulations qui l'atteignent. Ces réflexes ne sont pas isolés ou 
hétérogènes mais définissent une organisation d'ensemble au 
sein de laquelle ils apparaissent différenciés et coordonnés 
(Mounoud, 1971). 

Le bébé est relié au milieu par une organisation 
intersensori-motrice qui détermine certaines actions quand 
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certaines stimulations (internes et externes) se produisent. 
L'organisme se montre capable de programmer certaines 
conduites quand certaines configurations de stimulus se pré
sentent. Il témoigne d'un fonctionnement totalement antici
pateur (fonctionnement {{ opérant }} ou {{ proactif }} ou « en 
boucle ouverte}}), les conduites peuvent être décrites comme 
déclenchées. Les capacités de correction apparaissent par con
tre minimales. Nous distinguons, au niveau de la naissance, 
une forme de correction élémentaire. Elle consiste simplement 
à enregistrer le résultat de l'exécution d'une action comme un 
échec ou une réussite, sorte de tout ou rien : si l'action a 
abouti, il n'est pas utile de l'exécuter à nouveau; sinon, une 
nouvelle action est programmée. Mais le bébé ne semble pas 
pouvoir utiliser l'information provenant de l'exécution d'une 
première action (par constat sur le déroulement de la trans
formation ou sur l'écart entre la situation-but et la situation 
obtenue) pour exécuter la deuxième. Si, par exemple, la pro
jection de son bras en direction d'un stimulus visuel n'entraîne 
pas un contact avec ce dernier, il n'aura pas plus de chan
ces de réussite lors de la deuxième tentative. 

Ainsi, contrairement à ce qui est communément admis en 
psychologie, nous pensons que le nouveau-né possède initia
lement une mémoire d'évocation (recall schema, cf. Schmidt, 
1975) constituée par le répertoire de ses actions et des con
séquences qu'elles doivent entraîner, et qui lui permet d'an
ticiper ses conduites, mais ne dispose pas de mémoire de 
reconnaissance (recognition schema) qui lui permettrait de 
corriger ses conduites sur la base des conduites précédemment 
initiées. 

On pourrait exprimer ceci en disant que le nouveau-né 
fonctionne en boucle ouverte, avec des rétroactions minima
les. Il possède donc un programme d'ensemble préformé de 
mouvements coordonnés d'exploration visuelle, d'approche du 
bras et de saisie manuelle (cf. tableau III, 1re colonne, par
tie du haut). 

Les conduites de préhension du nouveau-né illustrent bien 
cette description. De nombreux travaux (Bower et al., 1970, 
1970 a ; Trevarthen et al. , 1975 ; Rader et Stern, 1981 ; von 
Hofsten, 1981 a ; McDonnell, 1979 ; de SchOnen, 1980) mon
trent que le bébé est capable, durant les premiers jours de la 
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vie, d'une forme de préhension bien surprenante: il peut pro
jeter son bras en direction d'un objet en mouvement perçu 
visuellement. Les conduites de préhension du bébé manifes
tent une prise en considération de certaines catégories d'in
formations, relatives à la situation (distance, direction) à ses 
actions (amplitude, vitesse ... ) (cf. tableau III, Fe colonne, 
partie du bas), aux objets (taille, forme, volume, vitesse de 
déplacement). Ces dimensions sont spécifiées par les repré
sentations sensorielles constituées dont le bébé est équipé à 
la naissance. Ce sont elles qui effectuent des couplages entre 
des configurations complexes de messages sensoriels (infor
mant sur la distance, la taille, la forme, la vitesse de l'objet) 
et des programmes moteurs (spécifiant l'action du point de 
vue orientation, amplitude, vitesse ... ). Elles permettent de 
comprendre comment le bébé manifeste des mouvements 
complexes de préhension déclenchés par des informations 
visuelles sans qu'ils soient accompagnés de contrôle visuel en 
cours de route. Il existe ainsi des coordinations remarquables 
entre les activités visuomotrices, tactilomotrices et postura
les. Les différents auteurs sont loin d'être d'accord sur les 
catégories d'informations prises en considération par le bébé. 
Nous n'entrerons pas ici dans ce problème discuté abondam
ment ailleurs (Bower et al., 1979 ; Cunningham, 1979 ; Dod
weIl et al., 1979 ; von Hofsten, 1981 b ; Lockman et Ash
mead, 1981 ; Ruff et Halton, 1978). 

Le mode d'échange particulier existant entre le bébé et son 
milieu se réalise au travers de couplages biunivoques basés 
sur des traductions sensorielles des réalités internes et exter
nes. Si le nouveau-né réagit bien à des stimulations visuel
les, tactiles ... , celles-ci n'ont pas pour autant des significa
tions comparables à celles construites par le bébé de quelques 
mois qui pourra les référer à des objets extérieurs perceptibles. 

L'existence de coordinations intersensorimotrices initiales 
atteste l'existence de représentations d'ensemble syncrétiques, 
entre lesquelles une distinction entre représentations du corps 
propre et représentations des objets extérieurs s'avère impos
sible. Des représentations initiales sont nécessaires au fonc
tionnement des coordinations précoces qui exigent, en effet, 
la construction d'une médiation entre les afférences et les effé
rences. Nous qualifions de sensorielles ces représentations 
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pour les distinguer de celles d'une autre nature élaborées par 
le bébé ultérieurement. Ces représentations internes initiales 
ne sont pas référables à un univers d'objets. Il y a une cor
respondance étroite entre les états et les transformations inter
nes du sujet et les états et transformations externes du milieu, 
l'organisation des conduites étant adaptée à certaines carac
téristiques du milieu, mais aucun des états ou transformations 
internes du nouveau-né ne sont référables, attribuables ou rat
tachables par lui à quelque chose qui serait un élément de la 
réalité ou une partie de lui-même. Les dépendances ou liai
sons sensorimotrices (dont témoigne l'organisation sensorimo
trice) ne sont pas sous le contrôle actif du bébé. Le dévelop
pement peut être conçu comme une prise de contrôle progres
sive de ses conduites par le bébé. Nous distinguons au cours 
du développement différentes formes de contrôle des 
conduites. 

L'acquisition par le nourrisson de nouvelles capacités de 
codage (perceptif) va entraîner l'élaboration de nouvelles 
représentations et la construction de nouveaux programmes. 

3.2. - Construction de représentations partielles ou 
multiples et de programmes locaux 

Comment le système constitué par le bébé et son environ
nement va-t-il se modifier ? Au moyen du code perceptif, le 
bébé va réaliser un nouvel échantillonnage, de nouvelles 
analyses des informations relatives aussi bien à ses actions 
qu'aux objets. Alors qu'initialement les significations de ces 
informations étaient déterminées par les représentations sen
sorielles, elles vont être progressivement redéfinies au moyen 
du code perceptif et donner lieu à des représentations percep
tives. Certaines liaisons sensorimotrices initiales sont ainsi réé
laborées ; elles échappent au contrôle de l'organisation sen
sorimotrice initiale qui apparaît alors dissociée. 

Entre la quatrième et la huitième semaine, la conduite de 
préhension se transforme considérablement. Les activités tac
tilomotrices et les activités visuomotrices (du bras et de la 
main) vont progressivement se dissocier. Les phases d'appro
che et de saisie ne sont plus que partiellement coordonnées. 
Il y a construction de programmes locaux (tableau III, 
2e colonne, partie du haut). 
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A la naissance, le réflexe de préhension fait correspondre 
aux informations tactiles et proprioceptives de la main et du 
bras des flexions synergiques du coude, du poignet et des 
doigts (Twitchell, 1965, 1970). Certaines informations tacti
les fournies par la main font alors l'objet d'un nouveau codage 
et ce sont elles qui vont provoquer la flexion ou l'extension 
des doigts, donnant naissance à des représentations percep
tives partielles. Celles-ci effectuent des mises en relation de 
certaines informations tactiles avec les mouvements de flexion 
des doigts. Durant cette étape, on assiste donc à la sélection 
et à la réélaboration au niveau perceptif des liaisons sensori
motrices. Les informations proprioceptives, quant à elles, sont 
toujours couplées aux flexions synergiques du poignet et du 
coude, de même que les activités de la tête et des yeux le sont 
à celles du bras et de la main (tonie neek reflex). L'ensem
ble de ces liaisons sensorimotrices demeure déterminé par les 
représentations sensorielles initiales. Au fur et à mesure que 
le codage perceptif élabore de nouvelles représentations, il 
rend inopérantes les représentations sensorielles (inhibition). 
D'autres informations tactiles sont ensuite couplées à d'au
tres mouvements grâce aux représentations perceptives en 
construction. Ainsi, les ouvertures et les fermetures de la 
main, initialement contrôlées par les représentations senso
rielles, se trouvent redéfinies par les représentations percep
tives. L'ouverture et la fermeture de la main sont provoquées 
par des stimulations tactiles des différentes parties de la main. 
Le bébé construit ainsi une représentation de sa main comme 
objet servant à saisir. 

La phase d'approche de l'objet est aussi soumise à une 
réorganisation sur le plan perceptif et apparaît momentané
ment dissociée de la phase de saisie (construction de program
mes locaux). Entre 9 et 12 semaines, White, Castle et Held 
(1964) décrivent une réaction de swiping qui consiste en la 
projection de la main fermée sur l'objet perçu visuellement. 
Cette réaction se transforme ultérieurement (13-14 semaines) 
en une réaction d'approche lente (raising), le bébé approchant 
son bras de l'objet par un déplacement lent contrôlé visuel
lement et tactilement de proche en proche. Chacune de ces 
réactions montre, entre autres choses, comment le bébé 
parvient à intégrer, dans ses représentations perceptives 
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nouvelles, la dimension « distance de l'objet » pour commen
cer son mouvement. Field 0967 a et b, 1977), à la suite de 
Cruikshank (941), a étudié comment les bébés peuvent pro
gressivement prendre en considération la distance de l'objet 
dans leurs conduites de préhension, tout d'abord de façon très 
grossière, en distinguant les objets dans le champ de préhen
sion de ceux situés hors du champ de préhension, puis ulté
rieurement de façon progressivement plus précise. 

De leur côté, les activités visuomotrices, déterminées ini
tialement par les représentations sensorielles, vont aussi subir 
un nouveau codage. White, Castle et Held (964) montrent 
comment l'on passe d'une poursuite périphérique, dans 
laquelle les informations ne déclenchent de mouvements de 
poursuite que lorsqu'elles atteignent la rétine périphérique, 
à une poursuite dite centrale, où les informations atteignant 
les parties fovéale et périphérique de la rétine sont coordon
nées, ce qui permet déjà à ce système visuomoteur d'effec
tuer des anticipations des positions successives des objets en 
déplacement (construction d'un programme local) (tableau 
III, 2e colonne, partie du bas). 

Durant les trois premiers mois principalement, le bébé 
construit ainsi des représentations perceptives partielles aussi 
bien de son propre corps que des différentes propriétés des 
objets extérieurs. Certaines dimensions des 'réalités interne et 
externe sont objectivées par le bébé, sur lesquelles il lui est 
alors possible d'agir de manière contrôlée. Nous avons qua
lifié cette forme de représentations de « représentations mul
tiples }) (Mounoud et Vinter, 1979), afin de bien montrer 
qu'elles ne se réfèrent pas, du point de vue du bébé, à un 
objet doté simultanément d'un ensemble de propriétés. D'une 
certaine façon, la préhension d'un objet considéré seulement 
du point de vue d'une de ses propriétés fait chaque fois exister 
un nouvel objet pour le bébé. Par exemple, l'objet que pour
suit visuellement le bébé peut ne pas être le même que celui 
qu'il saisit, de son point de vue. 

Le bébé n'ayant pas construit de représentations d'ensem
ble (de soi-même ou du monde extérieur), ses capacités d'an
ticipation s'avèrent maintenant restreintes (fonctionnement en 
boucle fermée). Il lui est nécessaire de procéder à des con
trôles de proche en proche. Une mémoire de reconnaissance 



96 Le développement dans la première année 

(recognition schema) se constitue progressivement. On dira 
que le mode de fonctionnement du bébé à ce stade est de type 
« rétroactif» ou « répondant» (ci. tableaux III et IV). Nous 
devons ajouter que les liaisons sensorimotrices qui ne sont pas 
encore soumises à une réélaboration au niveau perceptif res
tent sous le contrôle de l'organisation sensorimotrice. Ainsi, 
un état de coordination partielle demeure. 

3.3. - Construction de représentations totales ou uniques 
et de programmes d'ensemble 

Au cours d'une troisième étape, s'échelonnant entre 4 et 
6 mois (16-26 semaines), les représentations morcelées anté
rieurement vont se coordonner entre elles et donner naissance 
à des représentations globales, « totales », ce qui va permettre 
le passage de programmations locales à une programmation 
d'ensemble des activités élémentaires (cf. tableau IV). 

Du point de vue du bébé, les objets, de même que ses 
actions, sont singularisés, individualisés. De la même façon, 
le bébé peut se comprendre comme un objet parmi d'autres. 
L'identification de l'objet (ou d'autrui) ne s'effectue que lors
que celui-ci apparaît avec l'ensemble des propriétés que le 
bébé a pu objectiver. Toute divergence à cette référence rigide 
rompt l'identité. A cette étape, les représentations sont de type 
« unIque ». 

Les liaisons sensorimotrices, objectivées durant l'étape 
précédente, se coordonnent de nouveau entre elles. A ce 
niveau, l'organisation perceptivomotrice, en constitution, a 
totalement supplanté l'organisation sensorimotrice, en tant 
que centre d'organisation des conduites du bébé. Les condui
tes de l'enfant prennent en considération, de manière simul
tanée, des propriétés diverses de l'objet (taille, distance, ... ). 

A ce stade, les conduites de préhension sont à nouveau 
définies relativement à la distance, la direction, la vitesse, la 
taille des objets. Toute la conduite de préhension (approche 
et capture) s'effectue en un mouvement rapide et direct. Le 
bras et la main sont projetés en direction de l'objet sans être 
contrôlés visuellement. Ainsi la trajectoire a pu être antici
pée, de même que l'ouverture et la fermeture de la main. Le 
mouvement est programmé dans son ensemble avant son exé
cution, alors qu'il était élaboré de proche en proche durant 
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l'étape précédente. La planification des actions est rendue 
possible par l'existence de ces représentations totales, qui défi
nissent a priori, de manière relativement stricte, les proprié
tés de l'objet avec lequel le bébé inter-agit. Le fonctionnement 
du bébé correspond à un fonctionnement « proactif » ou 
« opérant », anticipateur mais rigide, faiblement adaptable 
au travers des variations des situations. Il est possible de dire, 
pour reprendre une formulation de Schmidt (975), qu'il y 
a eu construction de « boucles ouvertes ». Mais, de notre 
point de vue, il est nécessaire de disposer initialement de 
« boucles ouvertes » pour pouvoir en constituer de nouvelles. 

Les conduites de l'enfant à ce niveau sont toujours limi
tées du point de vue des possibilités de correction ou de con
trôle. Ces limitations sont des conséquences directes de la 
nature des représentations perceptives disponibles à cette 
étape du développement. 

Ces représentations sont rigides, non décomposables, non 
analysables. On pourrait parler ici de « représentations simu
lation ». Il existe, en effet, une correspondance terme à terme 
entre les informations prélevées par le sujet sur les objets ou 
sur ses actions et les représentations construites de cet objet 
ou de ses actions. L'objet perd son identité, s'il est transformé, 
l'action n'est pas susceptible de modification en cours d'exé
cution. Il est ainsi possible de comprendre pourquoi les pro
grammes d'ensemble construits à cette étape sont rigides. 
C'est le niveau de programmation qui correspond le mieux 
à la conception d'une programmation centrale spécifique. 

Le contrôle présent à ce niveau consiste à exécuter l'ac
tion puis évaluer l'écart entre l'état attendu et l'état réalisé 
de manière à introduire une correction lors de la planifica
tion de l'action ultérieure (contrôle proactif ou rétroactif dif
féré) (cf. tableau IV). 

3. 4. - Construction de représentations synthétiques ou 
typiques et de sous-programmes du programme 
d'ensemble 

Les premières étapes de la construction des représentations 
délimitent une première phase (ou révolution) qui aboutit aux 
représentations uniques. A cette première phase va succéder 
une deuxième phase (ou révolution) durant laquelle ces 

SYMPO�IUM 1981 
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TABLEAU IV. - Les différents niveaux de programmation et de contr81e 
des activités de préhension manuelle 

o à 1 mois 

1 à 3 mois 

3 à 4 mois 

4 à 6 mois 

6 à 14 mois 

14 à 18 mois 

Programmation d'ensemble du mou
vement « complexe » de préhen
sion (synergies) 

Programmation locale d'activités 
élémentaires (intervenant dans la 
préhension) 
avec contrôle rétroactif immédiat 

Programmation globale des activités 
élémentaires juxtaposées 
avec contrôle rétroactif immédiat 
et successü 

Programmation d'ensemble de 
l'activité composée de préhension 
avec contrôle proactü (ou 
rétroactü düféré) 

Programmation d'ensemble de 
l'activité de préhension et 
programmation locale de ses 
düférentes composantes 
avec contrôles proactü et 
rétroactif dissociés 

Programmation conjuguée de 
l'activité de préhension et 
de ses composantes 
avec contrôles proactü et 
rétroactü couplés (ou contrôle 
mixte, ou contrôle distribué) 

Mouvements balistiques 

Mouvements discontinus 

Mouvements discontinus 

Mouvements balistiques 

Mouvements discontinus 

Mouvements continus 
(non balistiques) 

représentations deviennent modulables et décomposables. 
Entre 6-7 mois et 16-18 mois, le bébé va construire des repré
sentations qui permettent des modulations et des adaptations 
de son activité en fonction des variations dans les caracté
ristiques des objets rencontrés. Le nouveau codage des infor
mations prélevées sur les objets ou sur les actions consiste en 
des mises en relation entre parties de l'action ou entre des 
parties de l'action et des variations de situations, entre 
parties de ' l'objet ou entre différents objets. On peut ainsi 
décrire cette phase comme une période d'élaboration des 
propriétés relationnelles de l'objet et de l'action. Le bébé 
pourra maîtriser les variations dans les dimensions d'un objet 
ainsi que les variations dans les rapports que cet objet 



L'évolution des conduites de préhension 99 

entretient avec d'autres objets. Au sens piagétien, l'objet 
devient permanent : sa disparition momentanée est référée à 
l'établissement d'un nouveau système de rapports (spatial, 
temporel ou causal) entre le sujet et l'objet. Les représenta
tions caractérisant cette phase sont dites « typiques » , c'est
à-dire adaptables à une classe d'objets ou de situations ou 
d'actions. 

Au niveau de son action, le bébé prendra en considéra
tion les valeurs particulières des dimensions de l'objet auquel 
elles s'appliquent. Un tel fonctionnement, dit « mixte » , 

nécessite à la fois une préprogrammation des paramètres ini
tiaux de l'action et une adaptation de ceux-ci, par contrôle 
interne, aux données actuelles des situations. Des corrections 
pourront être introduites au cours de l'exécution même des 
actions. 

De nombreux faits expérimentaux témoignent de la réor
ganisation de la conduite de préhension vers 6-8 mois. Il faut 
tout d'abord rappeler la coupure importante remarquée par 
Halverson (931) entre les conduites antérieures et ultérieu
res à 32 semaines (7 mois 1/2). Pour cet auteur, tout se passe 
comme si, durant une première étape, la main était transpor
tée passivement vers les objets alors qu'à partir de 32 semai
nes ce sont les déplacements de la main qui déterminent le 
jeu complexe des articulations du bras (digitalisation de la 
préhension ) • 

Les résultats obtenus par McDonnell (975) sur la con
duite de préhension d'objets perçus visuellement au travers 
de prismes chez des bébés de 16 à 43 semaines montrent éga
lement une coupure située à 30 semaines. De 16 à 30 semai
nes, les bébés réussissent dans des proportions équivalentes 
la prise d'objets avec ou sans prisme ; par contre, entre 30 
et 43 semaines, les réussites sont proportionnellement plus fré
quentes sans prisme qu'avec prisme. 

Enfin, mentionnons les travaux effectués par Wishart et 
al. (978) sur l'évolution comparative de la préhension d'ob
jets perçus visuellement et perçus auditivement chez des bébés 
de 17 à 52 semaines. Elle montre, pour les objets perçus audi
tivement, une amélioration importante de la performance de 
17 à 22 semaines, suivie d'une détérioration impressionnante 
jusqu'à 39 semaines puis d'une nouvelle amélioration de 43 
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à 52 semaines, sans atteindre toutefois le niveau de perfor
mance réalisé à 22 semaines. L'évolution des performances 
pour les objets perçus visuellement est globalement la même 
mais beaucoup plus atténuée. 

Nous pensons trouver, dans ces résultats ainsi que dans 
d'autres que nous n'avons pas le temps d'analyser ici (Bres
son et de Schonen, 1976; Lockman et Ashmead, 1981 ; 
Lasky, 1977), une confirmation de la reconstruction que 
subissent les conduites de préhension durant la deuxième moi
tié de la première année et la première moitié de la seconde 
année ; cette reconstruction serait la conséquence des diffé
rentes étapes d'élaboration des représentations perceptives. 

4 1 CONCLUSION 

On peut se demander, pour conclure, si la préhension 
manuelle sous contrôle visuel doit être considérée comme une 
action simple ou complexe. Nous pensons qu'elle doit être 
envisagée comme une action complexe composée de plusieurs 
actions élémentaires ou unitaires ou de plusieurs phases suc
cessives. Toutefois, lorsque cette action complexe est orga
nisée comme une totalité, les actions élémentaires ne sont pas 
discernables. Ces actions élémentaires (ou unitaires) peuvent 
alors être décrites comme coordonnées, intégrées, groupées 
ou assemblées les unes aux autres. Par contre, lorsque cette 
action complexe n'est pas organisée comme une totalité, les 
actions élémentaires sont individualisables. Ces actions sont 
alors généralement décrites comme isolées, séparées ou 
dissociées. 

Il est également possible de décrire cette conduite comme 
une transformation complexe qui fait passer le système cons
titué par l'organisme et l'environnement d'un état initial où 
l'objet à saisir est extérieur à la main du sujet à un état final 
où l'objet à saisir est incorporé par la main du sujet. La trans
formation peut être qualifiée de complexe dans la mesure où 
elle est la résultante de plusieurs transformations élémentai
res, celles-ci pouvant être soit intégrées soit juxtaposées. 

Or après avoir examiné les données expérimentales, il nous 
semble nécessaire d'admettre que les actions ou transfor-
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mations élémentaires peuvent être alternativement coordon
nées et dissociées au cours du développement, sans pour 
autant que ces états de coordination ou de dissociation rela
tives soient équivalents entre eux. Si l'on regroupe les diffé
rents travaux expérimentaux, c'est bien ce qui semble se pro
duire (Mounoud, sous presse). Partant d'un état initial de 
coordination, les actions élémentaires composantes sont alors 
dissociées pour se recoordonner autour de l'âge de 20 à 30 
semaines. La conduite subit alors à nouveau une transforma
tion qui peut être décrite en termes de remaniement de ce 
comportement d'ensemble dont les différentes parties vont 
être progressivement ajustées les unes par rapport aux autres. 
C'est l'évolution qui a été décrite par Halverson (931) et qu'il 
situait entre 32 et 52 semaines. 

Pour conclure . . .  nous aimerions souligner le fait que les 
spécialistes actuels de l'étude du mouvement n'hésitent pas 
à rattacher le problème de la programmation motrice à la 
notion de représentation (Evarts, 1967) que ce soit en réin
troduisant le concept de carte cognitive comme le fait Arbib 
(1980) ou les concepts de schémas ou mémoires d'évocation 
et de reconnaissance commme le fait Schmidt (975), pour 
ne citer que ces auteurs. 

N euro et psychophysiologistes utilisent abondamment de 
tels concepts pour lesquels il existe de plus en plus d'éviden
ces relatives à des supports neuro-anatomiques possibles. Par 
contre, il est surprenant de constater à quel point les psycho
logues généticiens hésitent sans fin à admettre l'existence de 
représentations chez le bébé et en particulier chez le nouveau
né. Nous espérons que notre texte convaincra quelques 
psychologues de l'intérêt d'introduire le concept de niveaux 
de représentation pour l'analyse des conduites du bébé. 
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