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L'objectif du projet : initier les éléves aux sciences du numérique (langages mathématiques et
numériques). L'issue du projet consiste a créer deux oeuvres artistiques :

- l'une en faisant tracer les robots pour créer une oeuvre aléatoire

- l'autre avec la technique du light painting — technique de prise de vue photographique (les robots

pouvant faire de la lumiere).

La séquence permet de travailler de nombreuses compétences autour de la maitrise de la langue (orale
et écrite), des langages mathématiques et des langages scientifiques*, I'art. L’'objectif principal est de
faire acquérir les bases des différents langages qui leur permettront de formuler et de résoudre des
problémes, de traiter des données, ce qui place ce projet dans le champ de la démarche
d’investigation. *Source séquence : inirobots — DSDEN Gironde

€ APA)D

Domaine 1 : Comprendre, s’exprimer en utilisant les langages mathématiques et informatiques
/ Comprendre, s’exprimer en utilisant les langages des arts

Domaine 2 : Les méthodes et outils pour apprendre

Domaine 3 : La formation de la personne et du citoyen

Domain
es du
socle

Objectifs : cf tableau des séances

Compétences des programmes : , ]
P prog (Euvres aléatoires source :

Francais DS .
Lire : Comprendre des textes, des documents et des images et les exposition Grand Palais
interpréter. / Controler sa compréhension, étre un lecteur autonome. Paris — juillet 2018

Ecrire : Recourir a 1’écriture pour réfléchir et pour apprendre. /
Produire des écrits variés.
Comprendre et s ’exprimer a l’oral : Parler en prenant en compte son
auditoire. / Participer a des échanges dans des situations diversifiées.
Sciences et technologies
Pratiquer des démarches scientifiques et technologiques
- Décrire le fonctionnement d’objets techniques, leurs fonctions et
leurs composants.
- Proposer une ou des hypothéses pour répondre a une question ou un
probléme.
- Formaliser une partie de sa recherche sous une forme écrite ou orale.
- Utiliser différents modes de représentation formalisés (schéma,
dessin, croquis, tableau, graphique, texte)
- Repérer et comprendre la communication et la gestion de
l'information (usage de logiciels usuels, stockage des données, notions
d’algorithmes, les objets programmables).
- Proposer, avec I’aide du professeur, une démarche pour résoudre un
probléme ou répondre a une question de nature scientifique ou
technologique :
§ proposer une ou des hypothéses pour répondre a une question ou
un probléme ;
§ proposer des expériences simples pour tester une hypothése ;
§ interpréter un résultat, en tirer une conclusion ;
§ formaliser une partie de sa recherche sous une forme écrite ou
orale
Mathématiques :
- Raisonner : résoudre des problémes nécessitant I’organisation de
données multiples ou la construction d’une démarche qui combine des
étapes de raisonnement.
- Progresser collectivement dans une investigation en sachant prendre
en compte le point de vue d’autrui




Outils numériques :

Matériel :

Ordinateurs : un par binome

Robots Thymio II, appareil photo, scotch noir, feuilles blanches grand format
Logiciels : suite Aseba (VPL, Blockly)

Déroulement :

cf séquence

Phase n°1 (séances 1 a 5) : Recueillir les conceptions initiales autour des robots, découverte du matériel
et de sa constitution, comprendre le fonctionnement des modes pré-programmés

Phase n°2 (séances 6 a 10) : Définir ce qu’est un robot, identifier les capteurs / processeur / actionneurs
sur le Thymio, reconnaitre un robot dans le vie quotidienne

Phase n°3 (séances 11 a 14) : Programmer le robot selon la logique événementielle dans un but artistique

Variantes possibles :

Possibilité de poursuivre la programmation évenementielle (VPL) avec la programmation séquentielle
(Blockly). Chaque interface ayant des avantages / inconvénients spécifiques vs défis proposés.
Variantes pour les défis : programmer les robots pour réaliser des figures géométriques ou des lettres
(compétences complémentaires a travailler quant aux caractéristiques géométriques), reprendre une des
productions du défi géométrie et la reproduire en lightpainting
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Résultat des défis / variantes

(Euvre aléatoire, créée par les robots Lightpainting

_programmeés par les éléves

Défi accessible en utilisant VPL + du scotch
noir. Le robot doit étre programmé pour suivre
la ligne noire, s’allumer et s’arréter a la fin de la
Trés utile pour tester leur hypotheéses. Mais défi | ligne.
trop complexe, 1/3 des groupes ont été capable | Variantes nombreuses : possibilité de coder les
de programmer les Thymio correctement déplacement avec Blockly (lettres ou formes
géométriques), possibilité d’utiliser plusieurs
robots a la fois.

Prolongements :
Débat « un robot peut-il étre un artiste ? » )
Organiser des rencontres robotique (liaison CM2/6°™°) avec des défis a relever.

Bilan et remarques :

Revoir I’ordre des défis pour qu’ils soient de difficulté croissante.

Projet tres transversal, séances toujours trés attendues par les éléves méme si les séances de lexique /
production d’écrit sont sans manipulation des robots.

A répartir sur le cycle car trop lourd & mettre en place sur un niveau. Cela permettrait d’aborder aussi la
logique séquentielle (trées complémentaire) et de réaliser des défis différents.




Séqucncc Thgmio - 2019
CM2M -~ LVAD -~ ALM

Objccti{:s par séance Domaine
Recueillir les concePtions initiales des &leves par le dessin.
Mettre en évidence les Principales caractéristiques d’un robot dans les Sciences
représentations des éleves.
|eture

Lecture d'un texte littéraire : Robot B. Friot Nouv Histoires Pressées

compréhension

Ecriture d'un texte sur un robot imagjné. Ecriture
Décrire le robot Thgmio parun schéma.

Recueillir les représentations initiales des éleves a Pécrit par P observation
de l’objet. Sciences

Observer le robot : clégager les caractéristiques Phgsiques et les fonctions

d’usage.
Manipuler et découvrir par soi-méme les éléments du robot.
Décrire le fonctionnement du Thgmio. )

; ; ; Sciences

Découvrir que le Thgmlo ades comPortements Préprogrammés associés a

des couleurs.
Utiliser les propriétés spécifiques des comportements pré-programmés
Prop P ,q ) P ’ pre-pres Sciences
pour atteindre un objectnc (cléﬁs)
RcPérer les éléments du Thgmio (caPteurs, actionneurs).
ComPrcnc{re les sPéciFicités d’un robot (distinction entre un robot et un
automate). Sciences
ComPrenclre le lien entre le robot Thgmio et les fonctions cl’usagc d'un
objet (grue, téléPhonc Portable. ).
Travail sur les classes grammaticales Noms / acﬁcc‘chc pour caractériser les )

Lexquc

cligérents tgPes de comPortemer\t du robot selon les couleurs







