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LA ROBOTIQUE PEDAGOGIQUE

> COURANT PEDAGOGIQUE INITIE PAR S. PAPERT AVEC LA TORTUE DE
PLANCHER (LANGAGE LOGO)

>MODELE CONSTRUCTIVISTE DE L'APPRENTISSAGE (RESOLUTION
PROBLEMES): « OBJET POUR PENSER AVEC » -> ENFANTS =
« BATISSEURS DE LEURS SAVOIRS » & « EPISTEMOLOGUES » (PAPERT,
1980)

> APPREHENSION PRECOCE DES CONCEPTS DE ROBOTIQUE ET DE
PROGRAMMATION (KROMIS, MISIRL, 2013): PROGRAMMATION A
’ECOLE = UNE DISCIPLINE OU AU SERVICES DES DISCIPLINES?

=> JOUETS PROGRAMMABLES = VERITABLES OUTILS DE MEDIATION (
« EFFET MIROIR ») MAIS NECESSITE D’UNE MEDIATION HUMAINE (« MYTHE
DE LAUTOGENESE COGNITIVE ») (LINARD, 1996) N/ s
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»Lla place de la robotique
pédagogique et du codage dans les
programmes du cycle 2 et au cycle 3,
dans une logique de continuité des
parcours de I'éleve

> Intéréts pour le cycle 1 :

- Balaie les “4 maniéres d’apprendre”
proposées par les programmes

- Participe a un enseignement plus
explicite

- Permet un ajustement des situations
éducatives pour développer les
fonctions exécutives
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LE PROJET DE RECHERCHE
BLUE BOT



Le projet de recherche -

Blue bot

Serge Tisseron

» Préoccupations liées a l'usage du jeu
sérieux numérique a l'école et au temps de

3-6-9-

Apprivoiser | | i
Ies ecrans > Serious Game en version numérique = une

et grandir

consommation écran des éléves

ressource pédagogique attrayante a interroger

» Un usage pertinent de la robotique en
contexte scolaire

= Influence des changements de supports sur
la reception et les apprentissages?

—> 3 dispositifs proposés : corps, robot et
tablette.

¥ N = -



A partir d’'un album

o) \/ibot

e robot



3 DES PRE-TESTS ET DES POST-TESTS

Evaluations pré et post test
Activité 1 de décodage -

Consigne : dessiner dans le quadrillage, le chemin gus va parcourir abeille en fonction des carte.

[t[re]r o] ]

ages de direction

Activité 2 de codage

Consifne - représ

ter par des fTeches sup las cavtes Ie chemin parcowry par Iabeille pour aller jusgu 'd la flewr (avec tracé du chemin)

Activité 3 de codage avec obstacle en passant par une case intermédiaire (sans race du chemin)

Cansigne - représ

Eches sur 1oz carte

& chemin parcoury par | ab

e powr aller mux dews fleurs en évitant

=77
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LES 18 PARCOURS

v POreowrs proposes dvee Mnigmemen Iz commande ¢ avancer §

" Parcours proposé avec cases par lesqueiles passer -

Farcomrs 1 Farcoars 2 Parconrs 3
L
|- o -I

v Parcowrs proposé avee la commands « fewrmer & draite » gioniee ;
Parcomrs 1 Parcomrs 1 Parconrs 3

Farcours 1 Farcoars 2 Parcomrs 3
T
) ) 1z
7 £[t
e Y | |5

v POTCOnTs Propose over commands « murmeT d ganche » ioutes ©
Parcomrs 1 Parconrs X

¥ Pareours proposes combinany les denoc conframies précedentes ©
Parcours 1 Parcomrs 1 Parcours 3




PARCOURS « SIMPLES » —/




PARCOURS « COMPLEXES »

| e
gEr
Plusieurs étapes imposées Obstacles a éviter
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FUSION DES CONTRAINTES




w4 Dispositif corps

»Inspirations fournies par les travaux
de M. Romero

Eleve qui joue le réle du robot
« I'enfant-robot » et programmateur

» Construction d’un damier + fléches
de direction & images du scénario
pédagogique

=> Recherche d’une transposition
fidele aux deux autres supports



phase corps.avi
phase corps.avi

\/ ~/ Dispositif robot

» Programmation des
déplacements & partir d’'un
ensemble de boutons présent
sur son dos & d’un systeme de
réglette avec cartes de
direction (bluetooth)

> Piste 4%6 cases

-/
)



\/ i Dispositif tablette

> Application développée par le
fabricant Blue Bot

» Implantation / intégration de
scénarios en lien avec le
protocole d’expérimentation

=5 Recherche d’une
transposition fidéle d’un support
a 'autre
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ADAPTATION DU PROTOCOLE
- POSITIONNEMENT DES ETIQUETTES





placer étiquettes.avi
placer étiquettes.avi
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vidéo FExécut 1.avi
vidéo FExécut 1.avi

~ PLANIFICATION ‘
> D’UN DEPLACEMENT DANS LESPACE A
L’AIDE D’UN ROBOT DE PROGRAMMATION





vidéo FExécut 2.avi
vidéo FExécut 2.avi



vidéo FExécut 3.avi
vidéo FExécut 3.avi

PLANIFICATION
- DISTRIBUTION DES ROLES





vidéo FExécut 4.avi
vidéo FExécut 4.avi

Statut de I'erreur
Conflit socio-cognitif
Coopération

* Repérage de l'erreur

* Discussion

* Coopération pour
correction (débogage)




ADAPTATION : FICHE



FIGURINE.avi
FIGURINE.avi

\/ ~ ADAPTATIONS

X o AUTO-EVALUATION ET AUTONOMIE
* TRACAGE



tablette.avi
tablette.avi
TRACAGE.avi
TRACAGE.avi

PROLONGEMENTS

e ACCENTUATION DE L’APPRENTISSAGE DU TRACAGE
e REPARTITION DES 18 FICHES



UNE AUTRE EXPERIMENTATION












océane2.mp4
océane2.mp4



sohan-compter les cases.mp4
sohan-compter les cases.mp4
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Jnuel pour I'enseignant : « 1,2,3 codez ! »

'

' Enseigner l'informatique
@ a I'école et au collége

+ le site de la main & la péte : https:/ /www.fondation-lamap.org /

uu ®



