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Le Blue-Bot posséde une fonctionnalité de liaison Bluetooth avec une tablette
tactile. C'est une possibilité inédite par rapport au Bee-Bot et par rapport aux autres
robots de plancher a programmer que nous connaissons. Cet apport est tout & fait

TITRE DE LA FICHE : BLUE-BOT essentiel dans la mesure o0 il permet d'interagir sur le robot Blue-Bot par
l'intermédiaire d’une tablette tactile et de 'application Blue-Bot.
En effet, le fabriqguant a créé une application tablette dédiée fonctionnant a la fois

DESCRIPTIF GENERAL sous iOS et sous Android. &

ACCROCHE Cette application permet notamment 4 I'éléve de « résoudre des problémes » de

s ; déplacements liés au Blue-Bot. La résolution de probléme est la finalité principale de
Le robot Blue-Bot représente par rapport au Bee-Bot une avancée pédagogique ce type de robotique pédagogique S
majeure dans la mesure ou il peut étre piloté, a distance, & partir d'une tablette ou ’
d'un smartphone. L’application gratuite Blue-Bot (disponible sur los et sur Android)
constitue une ressource numeérique nouvelle et extréemement pertinente dans la
mesure ou elle permet de controler le robot a distance et de résoudre des problémes
lies aux deplacements de celui-ci.

Dans cette fiche, nous rappellerons, pour mémoire, les fonctionnalités du Blue-Bot
(proches de celles du Bee-Bot qui ne posséde pas la liaison Bluetooth) et nous
détaillerons les fonctionnalités de ['application-tablette associée ainsi que les
interactions entre le robot Blue-Bot et I'application.

VISUEL/LOGO DE LA RESSOURCE LerabocBlueBot . s ‘
Le robot Blue-Bot s'inscrit dans la ligne des robots de plancher « préts a I'emploi »
s'appuyant sur une programmation de type « fleches-instructions » dérivée du
langage Logo de Seymour Papert.

La carapace transparente de Blue-Bot permet de voir ses composants électronigues.

-

Chaque pas mesure 15 cm, chague pivotement correspond a un quart de tour.

._ . | Le robot posséde en outre :

| ¢ Une touche « elear » pour effacer le programme en mémoire
¢ Une fouche « pause » pour introduire une attente d'une seconde
¢ Une touche « go » pour lancer le programme

Le clavier du robot ne comporte pas de nombre et la répétition d'une action est

DATE DE PUBLICATION DE LA FICHE obtenue par la répétition de la touche. Pour faire avancer le Bee-Bot de 4 pas, on

appuie 4 fois sur la touche « avance d'un pas ». Cependant I'application autorise la

Mars 2016 répétition et 'on pourra programmer, a partir de P'application : Répéte 4 fois
[avance d'un pas].



Le robot Blue-Bot peut accepter une programmation de 40 instructions. On peut donc
effectuer, avec le Blue-Bot, tous les exercices et toutes les activités habituelles ligs
aux robots de plancher.

Il est rechargeable par I'intermédiaire d’'une prise USB.

Disposer d'un petit robot programmable aux fonctionnalités extrémement simples
permet de commencer un travail autour de la robotique pédagogique avec les éléves
les plus jeunes.

Autre nouveaute introduite grace a la liaison Bluetooth :
Le clavier de commande et les cartes-instructions :

L'éleve dispose, de la gauche vers la droite, sur la réglette, des cartes-instructions
correspondant au programme gu'il souhaite faire exécuter au robot Blue-Bot. Il ya
des cartes de type « Avance d'un pas », « Recule d'un pas », « Pivote a droite »,
« Pivote & gauche ». On insére les cartes (10 au maximum) dans le clavier de
commande puis en appuyant sur le bouton situé a droite du clavier (GO), on envoie

les instructions correspondantes au robot, qui alors les exécute.

L’application tablette Blue-Bot :

L'application est en anglais, a ce jour (mars 2016). Elle est gratuite et fonctionne
sous i0S et sous Android.

De nombreux fonds d’écrans permettent de varier les environnements dans
lesquels le Blue-Bot se déplace. On peut créer ses propres environnements.

On peut choisir la position et 'orientation initiale du robot.

On peut utiliser I'application de maniére autonome (mais limitée) ou avec le rabot
Blue-Bot.

Dans le mode « Explore », quatre types d'activités sont proposés :

e Le mode « pas a pas »
A chaque instruction (« Avance d'un pas », « Recule d‘un pas », « Pivote & droite »,
« Pivote a gauche ») donnée, le robot se déplace et le programme se construit alors
verticalement sur la gauche de 'écran.

e Le mode « programmation basique »
Il s'agit du mode de programmation classique oll I'on prévoit, a I'avance, I'ensemble
des instructions qu'on veut faire exécuter au robot. Une fois le programme terminé,
on appuie sur la touche « GO » pour le lancer.

« Le mode « répétition »l'
Dans ce mode, la structure de contréle « répétition indicée » peut étre utilisée et 'on
pourra programmer, par exemple: Répéte 4 fois [avance d'un pas].

e Le mode « pivotement de 45 degrés » '
Apparaissent deux nouvelles fleches , qui permettent de pivoter de 45° a droite vs a
gauche.

Dans le mode « Challenge », quatre types d'activités sont proposés :

e AllerdeAaB
Dans ce mode, I'application donne la position et I'orientation du robot au départ. Elle
donne aussi la position du robot & I'arrivée et elle demande a I'éléve de chercher la
suite des instructions permettant de passer de I'état initial a I'état final.

e Obstacles
Comme dans I'activité précédente, mais en introduisant des cases « interdites »
obligeant le robot a effectuer des détours.

+ Moins de fléches
Faire effectuer des parcours au robot avec un nombre réduit de fleches-instructions ;
en utilisant seulement la touche « Recule » et « Pivote a droite », par exemple.

e Cherche l'arrivée
Dans ce mode, I'application donne la position et 'orientation du robot au départ et
aussi la suite des instructions permettant de passer de I'état initial a I'état final. Elle

demande a I'éleve de prévoir la position finale du robot a I'arrivée.

Il existe également la possibilité d’associer un son a chaque instruction et donc
d'enregistrer, par exemple, les phrases (« Avance d'un pas », « Recule d'un pas »,
« Pivote a droite », « Pivote a gauche ») correspondant a chaque bouton. Cela
fonctionne bien si le robot est appairé a la tablette et c'est particulierement
intéressant pour des éléves déficients visuels qui peuvent ainsi « entendre le
déplacement du robot ». Cependant ¢a ne fonctionne pas correctement en mode
« programmation » lorsqu'on utilise la tablette seule, sans la coupler au robot car le
robot virtuel se déplace trop vite et n'a pas le temps d'énoncer chacune de ses
actions. C'est dommage.

On peut sauvegarder (et donc recharger) jusqu'a 9 activités.



Avertissement : certains modes de la tablette ne sont pas disponibles si on
n’est pas connecté au robot Blue-Bot par Bluetooth.

CYCLE(S) OU CLASSES CONCERNE(S)
Toute classe de la Grande Section de maternelle au collége

OBJECTIFS ET/OU COMPETENCES VISES

Reéaliser des programmes pour permettre au robot d'effectuer différentes taches ou
différents parcours.

Se projeter dans l'espace et le temps pour anticiper les mouvements du robot et les
parcours effectués.

Résoudre des problemes de parcours.

DESCRIPTIF PEDAGOGIQUE
COMMENTAIRE PEDAGOGIQUE

Communiquer avec le Blue-Bot par I'intermeédiaire d'une tablette tactile constitue un
saut didactique de premiére importance.
L'Observatoire des Ressources Numeériques Adaptées (Orna) de I'INS HEA était,
depuis longtemps, a la recherche d'une telle solution pour des éléves en situation de
handicap.
Des 2013/2014, il proposait méme a des éfudiants de I'UT de Ville d'Avray (92)
d'étudier le probleme suivant :
« Notre sujet de projet tutoré est un sujet proposé par I'I'NS HEA (institut national
supérieur de formation et de recherche pour I'éducation des jeunes handicapés et les
enseignements adaptés).Ce sujet a pour but de refaire une carte de commande d'un
robot (Roamer) pour y ajouter des fonctionnaliteés telles que le Bluetooth. Il faudra
donc dans un premier temps comprendre l'ancienne carte et le fonctionnement des
differents capteurs et actionneurs, afin de pouvoir refaire une carte & base de
microcontréleur Atmel. Afin de simplifier la programmation, nous ajouterons un
module Bluetooth pour pouvoir programmer le robot & distance a partir d'un PC ou
d'un appareil Android. »
Ce projet n'a connu qu'une solution expérimentale.
La solution apportée par le Blue-Bot constitue une réponse a notre triple
préoccupation :

+ Celle de pouvoir piloter le robot a distance

« Celle de pouvoir mémoriser les instructions du parcours du robot

= Celle de faire « verbaliser » ses déplacements au robot

Pour ce qui est de l'usage classique d'un robot de plancher a I'Ecole, il est
reconnu que cette pratigue apporte de nombreux bénéfices dans les domaines
suivants :

= Construction de I'espace

= Construction du temps

" COUTRET-LEBLOND. Rapport de projet tutoré. IUT GEIl de Ville d'Avray

¢ Formulation d’hypotheses

e Formalisation de la pensée

* Anticipation

* Résolution de problémes

» Conception des algorithmes

e Codage

e Programmation

¢ Construction du raisonnement scientifique

Pour ce qui est de 'usage du clavier de commande et des cartes-instructions :

e Depuis linvention des robots Logo (Tortue Jeulin), l'utilisation de cartes-
instructions a été présente et pertinente. Voir également la thése de Doctorat
de Didactique de l'Informatique : « Le jeu de I'enfant-robot : une démarche et
une réflexion en vue du développement de la pensée algorithmique chez les
trés jeunes enfants » .2

« La manipulation d’objets réels (cartes-instructions) précédant le passage au
virtuel (application tablette ou programme écran) a toujours été préconisée
pour une meilleure appropriation des notions.

» Le clavier de commande permet également de mémoriser (sans
I'intermediaire de la tablette) les différentes instryctions du programme et donc
de pouvoir comprendre leur action et de pouvoir les modifier.

e Le clavier de commande permet également de manipuler la structure de
contréle correspondant a la répétition indicée (Répeéte n fois [instructions]).

+ La touche « GO » du clavier permet de lancer le déplacement du robot « &
distance », ce qui est une fonctionnalité primordiale pour des éléves porteurs
de handicap moteur, ne pouvant pas se déplacer.

Le clavier de commande et les cartes-instruction peuvent également se révéler trés
intéressants pour des éléves avec déficience visuelle pourvu qu'on puisse adapter
les cartes-instructions a ce handicap.

Le Service des Documents Adaptés pour Déficients Visuels (SDADV) de I'INS HEA a
congu, a notre demande, une planche de cartes-instructions imprimables sur du
papier thermo-gonflé permettant une approche sensible (au toucher) des fleches.

2 E. GREFF Université Paris \/Il (1996)



I.v.,

Ainsi, les cartes-instructions « en relief » peuvent étre découpées et collées sur les
carfes en plastique du constructeur. L'éléve avec handicap visuel bénéficie alors de
cartes-instructions-relief qu'il peut « lire » et utiliser sur le clavier de commande. En
posant délicatement sa main sur le robot Blue-Bot, il peut également appréhender le
déplacement physique de ce dernier.

2 v ¥ 1 ¥

en vers le fichier « .nm;mm en relief » :
http:/fwww.inshea.fr/fr/icontent/les-fi% C3%A8ches-du-robot-blue-bot

Pour ce qui est de 'usage de I'application tablette :

s L'application va permetire le passage du réel au virtuel (et inversement).
L'eleve aura été entraing & la manipulation du robot Blue-Bot (réel). Il devra
créer son programme dans |'environnement tablette (virtuel) pour que le robot
(réel) puisse effectuer ses déplacements, & partir des instructions
programmées sur la tablette.

+ L'application permet également de mémoriser les différentes instructions du
programme et donc de pouvoir comprendre leur action et de pouvoir les
modifier. On peut regretter que la séquence d'instructions soit présentée a
I'écran de maniere verticale et non horizontale, dans le sens de la lecture,
camme sur le clavier de commande.

= L'application permet de lancer le deplacement du robot « a distance », ce qui
est une fonctionnalité primordiale pour des éléves porteurs de handicap
moteur ne pouvant pas se déplacer.

* L'application permet d'aveir une représentation, vue de dessus, du
deplacement du robot virtuel, ce qui aide a la décentration et & I'anticipation.

e ['application permet de manipuler la structure de contrdle correspondant a la
répétition indicée (Répéte n fois [instructions]). Ceci permet d'aborder une
algorithmique et une programmation plus complexe, pour des éléves de Cycle
3 ou de College.

Les concepteurs de I'application tablette ont centré les différents modules sur la
résolution de problémes qui constitue effectivement I'essence méme des activités
de robotique pedagogique.
Les problémes liés aux déplacements des robots de plancher sont liés a trois
variables didactiques essentielles :

s La position et/ou I'orientation du robot au départ

s La position et/ou I'orientation du robot a I'arrivée

¢ La suite des instructions permettant de passer de I'état initial a I'état

final

On agit généralement sur ces trois variables en en donnant deux et en laissant

a I'éléve la tache de trouver la derniére.

1)
-
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Dans I'exemple ci-dessus, on connait : Dans I'exemple ci-dessus, on connait :
* La position et l'arientation du e La position et [orientation du
robot au départ robot au départ
s La position du robot a l'arrivée « la suite des instructions
(drapeau & damier) permettant de passer de ['état
On attend de I'éléve qu'il trouve la suite initial a I'état final.

des instructions permettant de passer de | On attend de [I'éléve qu'il trouve la
I'eétat initial a I'état final.

position du robot & l'arrivée (drapeau a

damier)
Une contrainte supplémentaire a été Il est toujours troublant, lorsque le Blue-
ajoutée dans cette situation: celle de la Bot est orienté vers le bas (comme c'est
« case interdite » (croix blanche dans le cas ici) d'appuyer sur la fouche
rond rouge) qui va contraindre le robot & | « Recule » dirigée vers le bas et de voir
faire un détour pour atteindre son but~ le robot « remonter » vers le haut de
'écran. C'est un excellent exercice de
décentration.

Une autre contrainte envisageable est de pouvoir, sur la tablette, rendre inactifs
certains boutons de déplacements. Ceci constitue une variable pédagogigue trés
intéressante et permet d’aborder de nouveaux problémes de déplacements.
Comment faire pour que le robot atteigne telle case (le rond vert, par exemple) alors
qu'on ne dispose gue des deux fléches « Avance » et « Tourne a Gauche » ?




DESCRIPTIF TECHNIQUE

TITRE DE L'OUTIL
Robot et application tablette Blue-Bot

VERSION

Application tablette :
Andoid : 0.2.6
i0S : 1.01

EDITEUR/FABRICANT

TTS Group Ltd

Park Lane Business Park

Kirkby-in-Ashfield

Nottinghamshire

NG17 9GU
http://waww.tts-group.co.uk/shops/tts/Default.aspx

Distributeur France :
Easytis : hitp://www.easytis.com/fr/49-tts

TYPE DE LICENCE

Payante pour le robot
Gratuite pour I'application tablette

PRIX INDICATIF (EN EUROS)

Robot Blue-Bot : 119 €

Application Blue-Bot : gratuite

Lot de 6 Blue-Bot : 635 €

Clavier de commande : 134 €

Robot Blue-Bot + Clavier de commande : 199 €

VERSION DE DEMONSTRATION

La version tablette peut étre téléchargée et testée gratuitement mais pas avec toutes
ses fonctionnalités.

RESSOURCES ASSOCIEES
Bee-Bot

Le Blue-Bot est commercialisé avec une série d'accessoires pertinents :
» Blue-Bot TacTile Reader

e Les mondes de Bee-Bot
Les mondes de Bee-Bot consistent en des quadrillages illustrés permettant de
« raconter des histoires » liées aux déplacements de Bee-Bot. Plusieurs « mondes »
sont disponibles (ferme, ville, route, ile...).



* Le groupe de Blue-Bot
Il s'agit d'un ensemble de 6 Blue-Bot permettant de mener des activités en classe
faisant intervenir simultanément plusieurs robots.

« Le logiciel Bee-Bot sur PC (Focus on Bee-Bot software)
Ce logiciel permet de reproduire a I'écran un monde de Bee-Bot/Blue-Bot et de
programmer le robot virtuel pour qu'il puisse évoluer dans ce monde. Il y en a sept
de disponibles et la possibilité d'en créer d'autres. La programmation est entierement
graphique et reprend les icones du clavier du Bee-Bot réel. Une fenétre permet de
voir les instructions programmeées tandis qu'une autre permet de faire évoluer le Bee-
Bot dans un decor en 3D.

A noter : a notre connaissance, ce programme est un complément logiciel ordinateur
du robot Bee-Bot mais ne permet pas, pour l'instant (mars 2016) de communiquer
avec le robot Blue-Bot.

= Outils complémentaires
La société américaine Terrapin® a mis au point et commercialise Terrapin Logo 4.
I s'agit aussi d'une version graphique 2D de Logo basée également sur le Blue-Bot.
Une fenétre permet de mémoriser les instructions programmeées tandis gu'une autre
permet de visualiser « vu de dessus » le parcours effectué par Blue-Bot. Disponible
sur PC et Mac., Logo4 Terrapin peut communiquer directement avec le robot Blue-
Bot si l'ordinateur posséde une liaison Bluetooth.

.
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ALTERNATIVES :

La méme société anglaise TTS fabrigue également le Bee-Bot, le Pro-Bot et le
Constructa-Bot :
Bee-Bot

Pro-Bot

Ce robot fonctionne sur le méme principe mais s'adresse a des éléves plus agés. En
effet, le clavier utilise des nombres et permet une programmation plus complexe
utilisant notamment la notion de répétition d'une séquence et les procédures. Le Pro-
bot se programme en Logo.

Un écran intégré de 16 lighes permet de relire le programme en mémoire, ce qui fait
malheureusement défaut 2 Bee-Bot mais se trouve résolu avec Blue-Bot. Les
instructions sont affichées a I'écran et peuvent étre modifiées directement.




Objeciifs :
=« Découvrir les cartes de programmation simple et les utiliser pour programmer la Blue Bot

¢ Retrouver la ligne de code d’un déplacement
« Elaborer des programmes de déplacements de la Blue Bot avec des contraintes en utilisant les tapis

I'enseignant présente la barre de programmation qu'il aura appairée par bluetooth avec les Biue Bot
(les yeux du robot deviennent bleus lorsque la manipulation est réussie).
En oppuyant sur la touche verte de la barre, le programme sera transmis et exécuté par le robot.

Il place les éléves avec un tapis « support quadrillé 15x15cm », une Blue Bot positionnée dans la case
départ, une barre de programmation et un jeu de cartes d’instructions simples.

Consigne @
'enseignant aura affiché au tableau un programme avec les cartes papier (Annexe 1).

enseignant circulera dans les groupes et veillera a faire verbaliser les instructions voire les vivre pour
les éléves les plus en difficultés.
Lorsque tous les groupes auront réussi la tache, il passera a la consigne suivante.

Critéres de réussite :

Consigne @ :

« Maintenant vous devez construire un programme économe en nombie d'instructions qui permettra a

ue Bot d'atteindre cette nouvelle case cible, celle oti se trouve l'objet. »

Laisser les éléves élaborer leur programme.
I‘enseignant circulera dans les groupes et veillera a accompagner la réflexion des éléves afin que ces

derniers construisent un programme économe en instructions.

{ritéres de réussite :

a




Le robot « Blue-Bot »

Le Blue-Bot est un robot qui se déplace sur ie sol. Sa mémoire permet de programmer 40 mouvements. Il se déplace
tout droit vers I'avant et tout droit vers I'arriére par pas de 15 cm et effectue des rotations de 90°. Il peut étre
programmé et dirigé a I'aide de sept commandes. Le robot tourne sur place, quand il pivote il n"avance pas. La
touche effacer permet de vider la mémoire avant un nouveau programme.

PREMIERE FACON DE PROGRAMMER LE BLUE-BOT
Il suffit d’appuyer sur les touches placées sur le dos du Blue-Bot pour entrer les instructions puis sur la touche GO

aprés avoir placé convenablement le robot.

Avance d'un pas de 15 cm

Recul d'un pas de 15 cm

© Tourne & droiie de 90°

E f%: Tourne & gauche de 90°

¢ Exécution de la commande
e (ou séquence de commandes)

Pause dans |'execution
=} e

des comimandes

Vidage de la mémoire
des commandes

DEUXIEME FACON DE PROGRAMMER LE BLUE-BOT

La barre de programmation Blue-Bot permet de créer des « lignes de code » en
alignant des cartes d'instruction. Ainsi on garde une trace du programme de
déplacement. Les cartes peuvent étre placées soit en portrait soit en paysage. Il suffit
de changer ou déplacer les cartes et appuyer sur Go pour faire une nouvelle
programmation. Cette barre de programmation émet en blutooth et elle est
rechargeable. Il faut d’abord établir la connexion au robot BlueBot : allumer robot et barre, appuyer et relacher le
bouton bleu de la barre, attendre que les yeux du robot BlueBot montrent qu'il est connecté. On peut associer au
maximum 3 barres pour construire un programme jusqu'a 30 étapes. On dispose de 25 cartes dans le pack de base :
8 cartes "avancer”, 8 cartes "reculer”, 4 cartes "droite", 4 cartes "gauche", 1 carte "pause”. Avec les cartes spéciales
du pack complémentaire, des boucles de programmation peuvent étre créées...

TROIXIEME FACON DE PROGRAMMER LE BLUE-BOT
En complément du Blue-Bot, une application gratuite permet de programmer et commander le Blue-Bot a partir
d’une tablette ce qui peut remplacer l'usage de la barre de programmation. Compatible avec iO5 et Android, on peut

la charger sur App Store ou Google play.

SITES
eEASYTIS, pour commander le matériel (le prix de 200 € HT inclut Blue-bot et barre de programmation)

http://www.easytis.com/fr/tts/486-bundle-robot-blue-bot-et-sa-barre-de-programmation.html

e Tuxbot sur ordinateur ou appli :
http://appli-etna.ac-nantes.fr:8080/ia53/tice/ressources/tuxbot/index.php

e EDUSCOL, activités avec I'appli Blue Bot
http://eduscol.education.fr/cid101461/ressources-maths-cycle-3.html

e ac-Versailles : exemples en GS avec Bee-Bot
http://www.ashB1.ac-ver5ailIes.fr/20l6/01/18/bee-bot~programmation-de-dep!acemeﬂ







k  acadéné
S Rix-ﬁarsaiﬁ&_

PROGRAMMER

PROVENCE-ALPES-COTE D'AZUR L A

i) DANE BLUEBOT

AlR=MARSEILLE

DOMAINES DU SOCLE

e Domaine 1 : les langages pour penser et communiguer .
Comprendre, s’exprimer en utilisant les langages mathématiques, scientifiques et & -
informatigues. 4

e Domaine 2 : les méthodes et outils pour apprendre
Mémoriser, utiliser des outils de référence, essayer, proposer une réponse,
argumenter, vérifier pour résoudre des problémes simples de la vie quotidienne.

o Domaine 3 : La formation de la personne et du citoyen
Développer le sens de I'engagement et de Vinitiative principalement dans la mise en ceuvre de projets
individuels et collectifs, avec ses pairs ou avec d’autres partenaires.

o Domaine 4 : Les systémes naturels et les systémes techniques
Comprendre des fonctions et des fonctionnements d’objets simples.

e Domaine5 : Les représentations du monde et Pactivité humaine
Se repérer dans son environnement proche, s’orienter, se déplacer.

PUBLIC VISE
C\,'c\o, &
ATTENDUS DE FIN DE CYCLE
e Comprendre la fonction et le fonctionnement d’objets fabriqués ;
Commencer a s’approprier un environnement numérique ;
Se repérer dans 'espace et le représenter ;

Situer un lieu sur une carte, sur un globe, ou sur un écran informatique ;
(Se) repérer et (se) déplacer en utilisant des repéres et des représentations.

CONNAISSANCES ET COMPETENCES ASSOCIEES

Observer et utiliser des objets techniques et identifier leur fonction ;

Décrire I'architecture simple d’un dispositif informatique ;

S’orienter et se déplacer en utilisant des repéres ;

Acquérir le vocabulaire permettant de définir des déplacements (avancer, reculer, tourner a droite /

a gauche, monter, descendre...) ;

e Coder et décoder pour prévoir, représenter et réaliser des déplacements dans des espaces familiers,
sur un quadrillage, sur un écran.

REPERES DE PROGRESSIVITE

Au CP, la représentation des lieux et le codage des déplacements se situent dans la classe ou dans I'école,
puis dans le quartier proche, et au CE2 dans un quartier étendu ou le village.

Dés le CE1, les éléves peuvent coder des déplacements a I'aide d’un logiciel de programmation adapté, ce
qui les ameénera au CE2 a la compréhension, et la production d’algorithmes simples.




PLAN DE LA SEQUENCE

NB : les documents supports sont des documents qui permettront & 'enseignant d’enrichir ou d’approfondir
les séances selon les acquis et besoins de ses éléves.
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SCENARIO PEDAGOGIQUE

SEANCE 1 : Découvrir la notion d’algorithme par le jeu du robot idiot.

Objectifs :

e construire un langage commun de communication avec le robot ;
e créer une lighe de cade pour commander le robot idiot ;

e lire une ligne de code pour I'exécuter.

Avec du ruban adhésif coloré, I'enseighant aura tracé un quadrillage au sol. La case de départ sera
matérialisée par un code couleur (ici jaune) et la case d'arrivée (ici bleue) par une autre.

D 4

Consigne @ :
« Je suis un robot, une machine qui exécute uniquement les ordres qu’on lui donne. Il faut que je me déplace

en passant dans les cases, de la jaune jusqu’a la bleue. Observez bien ce quadrillage. Qui peut nous dire
quels sont les ordres que vous devez me donner, 2 moi, le robot ? »

Exécuter les ordres, demander des précisions si nécessaire, laisser les éléves coopérer et débattre pour
construire un langage commun permettant de communiquer efficacement avec le robot, sans laisser de place
a Fimplicite.

Critéres de réussite :

Les éléves ont réussi a se décentrer et a se mettre a la place du robot orienté.

Les éléves ont créé un langage commun de communication avec le robot : « avance », « recule », « pivote a
droite », « pivote a gauche ».

Points de vigilance :

Les déplacements relatifs peuvent &tre difficiles a appréhender pour les éléves mal latéralisés. lls demandent
de la décentration et une maitrise de « sa droite » et « de sa gauche ». Pour ces éléves, I'enseignant pourra
prévoir des bracelets colorés selon l'orientation, a attacher aux poignets des apprenants. Les cartes
associées a ces orientations seront imprimées sur du papier respectant ce code couleur.

L'ordre « pivote a vert » par exemple ou « pivote a gauche » seront validés mais verbalisés dans les deux

modalités pour aider les éléves a assimiler la latéralisation.




Consigne @ :
« Voici des cartes qui symbolisent les ordres que nous avons construits ensemble tout a I'heure.

(Annexe 1 : cartes, les montrer et faire verbaliser chacune d’elle, si nécessaire les faire mimer)

Par groupe de guatre, vous devez maintenant construire une commande entiére dans la grille (Annexe 2 ;
grille vierge d’encodage du parcours, la montrer), de tous les ordres que mol, le robot, je dois exécuter pour
aller de la case jaune a la bleue. »

Certains éléves feront peut-éire le paralléle avec la « phrase » : une carte est un mot, un ensemble de cartes
pour commander le robot est une phrase. Valider cette correspondance.

Laisser les groupes créer leur ligne de code puis lors de la mise en commun, exécuter pour chaque groupe le
programme proposé pour validation. Les éléves des autres groupes seront impliqués dans le décodage
collectif du programme proposé. Stimuler les échanges argumentés.

Critéres de réussite :
Les éléves ont réussi a se décentrer et a se mettre a la place du robot orienté.
Les éléves ont réussi & encoder le déplacement avec les cartes permettant bien d’aller de la case jaune a la

bleue.
Les éléves ont réussi a décoder les lignes de codes élaborées par les autres groupes et si nécessaire défendre
leur point de vue s’il y a eu désaccord.

Variable didactigue :
Plusieurs programmes sont a valider.

Lors de la mise en commun, afficher les programmes validés et demander : « Lequel est le plus économigue
en nombre d’instructions (cartes) ? »

Par exemple :

£ O o O O O
il 0 R T Y O O A O

Visuellement, la comparaison de longueur des lignes de codes mettra en évidence rapidement le programme
le plus court.

« A votre avis, laquelle de ces deux lignes de codes est la plus intéressante ? »

Faire émerger que c’est la plus courte, économique, car plus rapidement lisible et exécutable.

Institutionnalisation :
« Qu'avons-nous appris ? »
- acréer une ligne de codes pour commander les déplacements du robot.
Retenir : on dit qu’une ligne de codes est un programme. Donc maintenant vous savez écrire un
programme.
- lire une ligne de codes, décoder une suite d’instructions.
Retenir : Donc maintenant vous savez lire un programme.




Consigne ® :
Les éléves sont toujours par groupes de quatre.

« Maintenant je donne a chaque groupe quatre quadrillages et deux bonhommes.

(montrer un quadrillage Annexe 3 et un jouet « bonhomme »).

Dans chaque groupe, deux par deuyx, vous devez écrire dans la grille un programme de déplacement de votre
bonhomme a partir de la case jaune. Vous colorierez en bleu votre case d'arrivée.

Attention, les deux autres membres du groupe ne doivent pas voir votre programme et votre quadrillage. »

Laisser les duos se coordonner pour définir la case d’arrivée et construire leur programme sur la ligne de code.
(Annexe 2 : grille vierge d’encodage du parcours)

Critéres de réussite :

Les éléves ont réussi a se décentrer et a se mettre a la place du jouet orienté. oms
Les éléves ont réussi a collaborer pour encoder correctement le déplacement décidé.
Les éléves ont colorié en bleu leur case d’arrivée sur un des deux quadrillages vierges.

Quand les groupes de deux doublettes ont terminé, donner la consigne @ :

« Maintenant, échangez vos programmes. Chaque duo doit lire, « décoder » ces instructions pour trouver la
case d'arrivée. Quand c’est fait, coloriez-la en bleu sur votre quadrillage vierge.

Enfin, comparez-le avec celui de "autre duo pour vérifier que vous étes d’accord sinon vous devez discuter
pour décider de la bonne solution. »

Critéres de réussite :

Les éléves ont réussi a se décentrer et a se mettre a la place du jouet orienté.

Les éléves ont su lire le programme pour trouver la case d'arrivée prédéfinie par I'autre duo.

En cas de désaccord, les éléves ont su débattre, argumenter et collaborer pour définir la bonne solution.

Etayage de différenciation :
Pour les groupes qui seront en difficultés, proposer de vivre corporellement le programme proposé par

I'autre duo.
Les bracelets colorés pourront de nouveau étre employés pour les éléves mal latéralisés.

Variables didactiques :

Introduire un ou plusieurs obstacles sur le quadrillage pour complexifier la tache et engager les éléves dans
des stratégies de plus en plus élaborées tenant compte des programmes les plus économes en nombre
d’instructions.
Progressivement :

e Une case interdite

¢ Une case obligatoire

e Plusieurs cases de chaque (par exemple les cases interdites peuvent former un mur infranchissable).




SEANCE 2 : Découvrir la Blue Bot.

Objectifs :

e Observation, description des éléments qui constituent |'objet,

e Emission d’hypothéses sur son fonctionnement ;

e Validation des hypothéses pour construire un référentiel commun.

Consigne @:

Distribuer une Biue Bot pour guatre éléves.

« Voici un nouvel objet. Observez-le puis dessinez-le dans votre cahier. Vous pouvez légender votre dessin
ou écrire un texte afin d'expliquer comment on peut utiliser cet objet. »

Laisser les éléves produire leur dessin et leur texte en « écriture privée ».

_—\\

cf. R.Goigoux et 5.Ctbe :

[...] les éléves doivent répondre pour eux-mémes et par écrit (sur leur cahier de brouillon) & une consigne. « Pour eux-mémes » parce qu’il s’agit de solutions privées
que personne, ni I"enseignant ni leurs camarades, n'’aura le droit de lire sans leur accord : « par écrit », pour garder une trace de leur raisonnement. Cette modalité
pédagogique a pour but d*inciter chaque éleve 4 réfléchir, seul, au probléme posé sans que son raisonnement soit court-circuité par les plus rapides ou les plus

performants. [...])

Lors de la mise en commun orale, privilégier les propositions étayées de faits observés, argumentés par des
fonctionnalités déja vues, vécues. Les hypothéses sur les possibilités d’utilisation doivent étre justifiées.
Favoriser les échanges entre les éléves pour définir les éléments plausibles des fantaisies imaginaires.

Noter sur une affiche les hypothéses retenues par le groupe classe.

Par exemple :
- des roues pour se déplacer ;

- des touches sur le dos pour commander comme sur les cartes d’instructions que I'on a déja vues :
% £5 &% 79 7% ]
OO0V O,;

- des nouvelles instructions : &) GEND @D (recueillir les hypothéses de fonctions de ces touches) ;
- une batterie pour donner de I'énergie au robot ;

- des moteurs pour actionner les roues ;
- des interrupteurs pour allumer / éteindre I'arrivée d’énergie, le son des hauts parleurs ;
etc

L'enseignant pourra se référer au document légendé extrait du manuel d’utilisation du robot. (Annexe 4)

il jugera selon les acquis et besoins de ses éléves de la nécessité ou pas de présenter 'ensemble du lexique
et des fonctionnalités.

Il jugera également de V'opportunité de travailler sur les engrenages et circuits électriques sur des séances
de « Questionner le monde ».

Consigne @:
« Maintenant vous devez vérifier nos hypothéses affichées et tester les fonctions de cet objet pour tenter

de découvrir le réle des trois nouvelles touches. »

Laisser les éléves manipuler le robot et effectuer des essais pour comprendre son fonctionnement.

Critéres de réussite :

Les éléves ont compris que |'objet est un robot qui obéit aux instructions qu’on lui donne.
Les éleves ont coopéré pour vérifier les hypothéses collectivement retenues.

Les éléves ont découvert les fonctions des trois nouvelles touches :

= @ Lance le programme
- Efface le programme
- @ rit une pause de 1s




SEANCE 2 : Découvrir la Blue Bot.

Objectifs :

e Observation, description des éléments qui constituent I'objet,

e Emission d’hypothéses sur son fonctionnement ;

e Validation des hypothéses pour construire un référentiel commun.

Consigne @:

Distribuer une Biue Bot pour quatre éléves.

« Voici un nouvel ohjet. Observez-le puis dessinez-le dans votre cahier. Vous pouvez légender votre dessin
ou écrire un texte afin d'expliquer comment on peut utiliser cet objet. »

Laisser les éléves produire leur dessin et leur texte en « écriture privée ».

cf. R.Goigoux et 5.Cébe :
[...] les éléves doivent répondre pour eux-mémes et par écrit (sur leur cahier de brouillon) & une consigne. « Pour eux-mémes » parce qu’il s’agit de solutions privées
que personne, ui I"enseignant ni leurs camarades, n’aura le droit de lire sans leur accord ; « par écrit », pour garder une trace de leur raisonnement. Cette modalité

pédagogique a pour but d'inciter chaque éléve & réfléchir, seul, au probléme posé sans que son raisonnement soit court-circuité par les plus rapides ou les plus

performants. [...]) )

Lors de la mise en commun orale, privilégier les propositions étayées de faits observés, argumentés par des
fonctionnalités déja vues, vécues. Les hypothéses sur les possibilités d’utilisation doivent étre justifiées.
Favoriser les échanges entre les éléves pour définir les éléments plausibles des fantaisies imaginaires.

Noter sur une affiche les hypotheses retenues par le groupe classe.

Par exemple :
- des roues pour se déplacer ;

- des touches sur le dos pour commander comme sur les cartes d’instructions que I'on a déja vues :
£ & &% &9 2% '
QOOVOVL.

- des nouvelles instructions :

@R @ (recueillir les hypothéses de fonctions de ces touches) ;

- une batterie pour donner de I'énergie au robot ;

- des moteurs pour actionner les roues ;
- des interrupteurs pour allumer / éteindre I'arrivée d’énergie, le son des hauts parleurs ;

etc

L'enseignant pourra se référer au document légendé extrait du manuel d’utilisation du robot. (Annexe 4)

il jugera selon les acquis et besoins de ses éléves de la nécessité ou pas de présenter I'ensemble du lexique
et des fonctionnalités.

Il jugera également de I'opportunité de travailler sur les engrenages et circuits électriques sur des séances
de « Questionner le monde ».

Consigne @:
« Maintenant vous devez vérifier nos hypothéses affichées et tester les fonctions de cet objet pour tenter

de découvrir le réle des trois nouvelles touches. »

Laisser les éléves manipuler le robot et effectuer des essais pour comprendre son fonctionnement.

Critéres de réussite :

Les éléves ont compris que |'objet est un robot qui obéit aux instructions qu’on lui donne.
Les éleves ont coopéré pour vérifier les hypothéses collectivement retenues.

Les éleves ont découvert les fonctions des trois nouvelles touches :

Lance le programme
- @ESD crface le programme
- @B rait une pause de 1s




SEANCE 3 : Programmer la Blue Bot - 1

Obijectifs :

e Se décentrer pour réinvestir ce qui a été vécu corporellement dans les déplacements d’un robot de sol ;
e Créer un programme efficace répondant a une consigne ;

e Créer un programme efficace tenant compte de contraintes.

L’enseignant fera remobiliser aux éléves ce qu'ils ont appris durant les deux séances précédentes par un
rappel indicé :

« Qu'est-ce que cet objet ? » => un robot avec un moteur, des roues et des touches sur son dos pour lui
donner des instructions a exécuter.

« Comment peut-on communiquer avec le robot ? » => il faut le programmer avec une suite d’instructions
qu'il exécutera.

Consigne @ :
Au préalable, I'enseignant aura préparé des plateaux de jeu sous forme de quadrillage (cases de 15cmx15¢m)

au dos de nappes en toile cirée. Il aura placé un objet dans la case cible afin de la matérialiser, pour chaque
support quadrille.

Les éléves sont par groupes de quatre.

« Maintenant vous devez programmer la Blue Bot. Elle est orientée dans la case de départ. Elle doit arriver
dans la case cible, celle ot il y a I'objet. »

D

Si l'enseignant le juge nécessaire, il pourra faire verbaliser aux éléves ce qu’ils ont vécu en séance 1 et les
stratégies élaborées pour réussir la tdche avant de lancer la mise en ceuvre avec le robot.

Critéres de réussite :

Les éléves ont élaboré un programme qui permet au robot d’aller de la case de départ a la case cible.

Les éléves ont coopéré pour construire le programme.

Les éléves ont validé I'efficacité de leur programme en observant le déplacement du robot de sol : le robot
a atteint la case cible.

Les éléves ont corrigé leur programme en tenant compte des erreurs mises en évidence par les
déplacements du robot de sol.

Etayage de différenciation :
L'enseignant fournira aux éléves ayant des difficultés & mémoriser le programme a encoder sur le dos de la

Blue Bot, les cartes vues en séance 1 (Annexe 1). Les éléves élaboreront dans un premier temps le
programme en version papier avant de I'encoder sur le dos du robot.

Lors de la mise en commun, I'enseignant insistera sur les programmes les plus économiques en instructions
et incitera les éleves a privilégier cette stratégie pour les tdches suivantes.




L’enseignant aura au préalable découpé des carrés de 15cmx15cm dans du papier coloré pour matérialiser
les cases interdite (noire) et obligatoire {rouge).

Consigne @ :
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que le robot doit éviter, Vous devez trouver le programme le plus court en instructions. »

=

Critéres de réussite :

Les éléves ont élaboré un programme qui permet au robot d’aller de la case de départ a la case cible en
respectant les contraintes.

Les éléves ont coopéré pour construire le programme.

Les élaves ont validé I'efficacité de leur programme en observant le déplacement du robot de sol : le robot
a atteint la case cible.

Les éléves ont corrigé leur programme en tenant compte des erreurs mises en évidence par les
déplacements du robot de sol.

L’enseignant proposera autant de parcours & accomplir pour le robot qu'il le jugera nécessaire afin que les
éléves s’approprient la création de programmes efficaces.
Lorsqu’il circulera dans les groupes, il veillera o :
- ce que les éléves privilégient les programmes les plus économes en instructions ;
- faire verbaliser les équivalences de répétition d’instructions identiques & une formulation
multiplicative de cette instruction. (cf. 'exemple plus haut)

Etayage de différenciation :
Pour les éléves rencontrant des difficultés & produire un programme efficace, 'enseignant leur proposera

de noter leur programme dans la grille (Annexe 2) afin de visualiser les déplacements de la Blue Bot en méme
temps que les instructions associées. Ainsi ils pourront plus facilement repérer leur(s) erreur(s) et modifier
leur programme par un nouvel essai. Confrontation et coopération dans le groupe aideront dans ces
essais/erreurs a I'élaboration progressive du programme efficace.

Pour les éléves rencontrant des difficultés & créer un programme économe en instructions, I'enseignant
pourra également proposer de noter dans le grilie (Annexe 2) leur programme. Ainsi les membres du groupe
pourront ensuite comparer leurs programmes et définir le plus économe en instructions.
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SEANCE 4 : Programmer la Blue Bot - 2

Objectifs :

¢ Découvrir les cartes de programmation simple et les utiliser pour programmer la Blue Bot

e Retrouver la ligne de code d'un déplacement

e Elaborer des programmes de déplacements de la Blue Bot avec des contraintes en utilisant les tapis

ATELIER 1

L'enseignant présente la barre de programmation qu’il aura appairée par bluetooth avec les Blue Bot
(les yeux du robot deviennent bleus lorsque la manipulation est réussie).
En appuyant sur la touche verte de la barre, le programme sera transmis et exécuté par le robot.

Il place les éléves avec un tapis « support quadrillé 15x15cm », une Blue Bot positionnée dans la case
départ, une barre de programmation et un jeu de cartes d'instructions simples.

Consigne ©® :
L'enseignant aura affiché au tableau un programme avec les cartes papier (Annexe 1.

« Vous devez lire ce programme pour déterminer la case cible dans laquelle doit arriver le robot.
Quand vous étes sirs de votre réponse, reproduisez le programme sur la barre avec les cartes pour
vérifier que vous avez bien décodé le programme. »

'enseignant circulera dans les groupes et veillera a faire verbaliser les instructions voire les vivre pour
les éléves les plus en difficultés.
Lorsque tous les groupes auront réussi la tache, il passera a la consigne suivante.

Critéres de réussite :

Les éléves ont lu le programme correctement et ont découvert la case cible.

Les éléves ont coopéré pour lire le programme.

Les éléves ont validé I'efficacité de leur lecture en observant le déplacement du robot de sol : le robot a
atteint la case cible définie ensemble.

Consigne @ :

« Maintenant vous devez construire un programme économe en nombre d’instructions qui permettra a
la Blue Bot d’atteindre cette nouvelle case cible, celle ou se trouve l'objet. »

Laisser les éléves élaborer leur programme.
enseignant circulera dans les groupes et veillera a accompagner la réflexion des éléves afin que ces
derniers construisent un programme économe en instructions.

Critéres de réussite :

Les éléves ont coopéré pour créer le programme.
Les éléves ont validé I'efficacité de leur programme en observant le deplacement du robot de sol : le

robot a atteint la case cible.
Les éléves ont corrigé leur programme en tenant compte des erreurs mises en évidence par les
déplacements du robot de sol.




ATELIER 2

enseignant propose un défi aux éléves, en autonomie, groupe de 6 : Reconstituer un mot
Il place les éleves avec le tapis « alphabet» et le Blue Bot positionné dans la case indiquée

Consigne ©
’enseignant aura mis & disposition les cartes papier (Annexe 5).

« Vous devez par 3 établir un programme 2 l'aide des cartes commande pour reconstituer le mot
COUR. Quand vous étes siirs de votre réponse, vérifiez-la en programmant le Blue Bot. »

Chaque demi-groupe valide son programme.
Lorsque tous les groupes auront réussi la tiche, ils passeront a la consigne suivante.

Critéres de réussite :
Les éléves ont réalisé un programme correct et reconstitué le mot demandeé

Les éléves ont coopéré pour établir le programme.
Les éléves ont validé I'efficacité de leur programme en observant le déplacement du robot de sol : le

robot s'est déplacé sur chaque lettre du mot dans l'ordre.

Consigne @ -

« Maintenant vous devez a nouveau construire un programme permettant au Blue Bot de reconstituer
un mot : TENNIS, attention le robot devra passer deux fois par la lettre N »

Laisser les éléves élaborer leur programme et le valider.

Critéres de réussite :

Les éléves ont coopéré pour créer le programme.

Les éléves ont validé I'efficacité de leur programme en observant le déplacement du robot de sol.
Les éléves ont corrigé leur programme en tenant compte des erreurs mises en évidence par les

déplacements du robot de sol.

Variable didactique :

ique lettre du

Introduire la touche « pause » dans le programme pour que le Blue Bot s'arréte sur cl

mot donné

10




Objectif : écrire COUR

Partir de la lettre C et reconstituer le
mot COUR.




¥

Objectif ¢ Ecrire le mot "tennis"

Passer par toutes les letires du
- mot "tennis".

Attention, Le robot doit passer
2 fois par la lettre "n",

@ Chrietoplic Mowlfee
& Tihomas Menemaioz
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ATELIER 3

enseignant propose un défi aux éléves, en autonomie, groupe de 6 : Effectuer une promenade au

centre ville.
Il place les éléves avec le tapis « Ville» et le Blue Bot positionné dans la case indiquée (un Blue Bot par

groupe de 3)

Consigne @ :
Venseignant pourra mettre a disposition les cartes papier.

« Vous devez par 3 établir un programme a l'aide du Blue Bot ol il vous faudra :
Quitter I'ECOLE pour aller & la GARE prendre le train en empruntant la route. »

Chague demi-groupe valide son programme.
Lorsque tous les groupes auront réussi la tiche, ils passeront a la consigne suivante.

Critéres de réussite :

Les éléves ont réalisé un programme correct et reconstitué le parcours demandé.

Les éleves ont coopéré pour établir le programme.

Les éléves ont validé I'efficacité de leur programme en observant le déplacement du robot de sol .

Consigne @

« Maintenant vous devez & nouveau construire un programme permettant au Blue Bot d'effectuer le

parcours demandé
Sortir de I'HOTEL DE VILLE , se rendre au SUPERMARCHE pour farre ses courses. Ensuite, aller a la
POISSONNERIE acheter des crevettes et enfin retourner a I'HOTEL DE VILLE. N'oubliez pas d'emprunter

la route ! »
Laisser les éléves élaborer leur programme et le valider.

Critéres de réussite :

Les éléves ont coopéré pour créer le programme.

Les éléves ont validé I'efficacité de leur programme en observant le déplacement du robot de sol.
Les éléves ont corrigé leur programme en tenant compte des erreurs mises en évidence par les
déplacements du robot de sol.

Variables didactiques:

Introduire la touche « pause » dans le programme pour que le Blue Bot s'arréte sur chaque lieu
; .
) §

dési dans la parcours.

En fonction des éléves, on peut ajouter ou supprimer des lieux a visiter.

AN




r

ville

Tu dois sortir de I'école pour aller 3 la
gare prendre le train en empruntant la
route.




gl

Tu dois sortir de I'hotel de ville pour te rendre
au supermarcheé faire des courses. Ensuite va a
la poissonnerie acheter des crevettes. Enfin
retourne a I'hotel de ville. N'oublie pas
d'emprunter la route!




ATELIER 4

l’enseignant propose que chaque éléve élabore un programme avec 10 commandes a faire deviner a
ses camarades.

Il place les éléves avec un Blue Bot, un tapis « quadrillage » et le drapeau départ.

Consigne @
V'enseignant mettra & disposition une grille d'encodage du-parcours (annexe 2} et/ou les cartes papier.

« Chacun votre tour vous allez écrire un programme de 10 commandes que vous ferez réaliser par le
Blue Bot et que vos camarades devront coder. »

Le camarade valide ou non le programme de ses camarades par comparaison avec le sien.

Critéres de réussite :

Les éleves ont coopéré pour établir le programme.
Les éléves ont validé leur programme en le comparant avec celui de leur camarade.

Variables didactiques:

Augmenter ou diminuer le nombre de commandes.

REMARQUE

Il est important de laisser le temps aux éléves de trouver leurs erreurs, de corriger leurs parcours et
de les valider avec le Blue Bot.
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e Résoudre vingt défis de difficulté graduelle.

SEANCES G - ¢ : Programmer les déplacements d’un personnage sur un écran. e
(facultative, nécessite des tablettes tactiles) acadimif "w-%
Objectifs : Hanle £

¢ Réinvestir les concepts fondamentaux de la programmation avec I'application Tux Bot

. : " 5 ; : |
(les déplacements sont relatifs et s’effectuent avec les mémes instructions que pour Blue ‘

Bot) ;
e Programmer le parcours d'un manchot afin qu'il HAUT  BAS GAUCHE DROITE  MANGER

ramasse tous les poissons présents sur le plateau 1, * & - O
avec au maximum 20 instructions ;

L'enseighant téléchargera sur le site de l'académie de Nantes
I'application TuxBot (compatible avec les systémes android et windows)
ainsi que les cahiers de programmation pour les éléves, proposés par le
groupe RUN 1°de Mayenne

Photos Acad. Nantes

REGLE DU JEU 4

. rragrammas

ERsCET

B O & GAT
WA Les éléves pourront faire des
essais sur l'application avant
d’écrire leur programme sur leur
cahier de programmation.

e TR

Photos Acad. Nantes®

Etayage de différenciation :
Pour les éléves rencontrant des difficultés dans le codage des déplacements relatifs du manchot,

I'enseignant pourra proposer un pion afin de le matérialiser.
Les éléves pourront alors effectuer le déplacement en réel sur des cases et tracer le parcours au crayon a
papier sur le quadrillage de leur cahier de programmation.

Sur la tablette, I'enseignant pourra paramétrer :
: »  le mode « basic édition » pour une prise en main plus

. facile des éléves en difficultés permettant de découvrir

| progressivement les différents jeux d'instructions disponibles.

= ‘ ; ! @35 En effet, le manchot effectuera des déplacements absolus.

Les instructions de déplacement deviendront : HAUT, BAS, GAUCHE, DROITE.

Le manchot n'étant plus orienté, chacune des instructions entrainera un déplacement d'une case dans
la direction correspondante.

» le mode « entrainement » permettant une compréhension facilitée du mode de déplacement du
manchot (relatif, |'automate étant orienté). En effet, dés qu'une instruction de déplacement est
entrée, elle est automatiquement exécutée par le manchot permettant ainsi de visualiser
immédiatement I'exécution de l'instruction et le parcours restant a coder.

Photos Acad. Nantes®

@

1+




SEANCE ¥} : Programmer la Blue Bot avec I'application du méme nom
(facultative, nécessite des tablettes tactiles)

Objectifs : e
Reégion académique

¢ Découvrir I'application Blue Bot ; GRAND EST

e Utiliser cette application pour piloter le robot programmable a distance ;

e Repérer et comprendre la communication et la gestion de I'information avec un objet programmable.

L’enseignant téléchargera gratuitement I'application Blue Bot sur les tablettes (compatible avec les
systémes android et iOs) et pourra se référer a la ressource d’accompagnement des programmes :

Blue Bot — Fiche descriptive
http://cache.media.education.souv.fr/file/Initiation a la_programmation/89/3/RA16 C2 C3 MATH anne

xe 2 1 b robots fiche blue bot 624893.pdf

Il pourra ensuite s’inspirer de la séance 6 de la séquence : « Débuter en programmation avec Blue-bot », |
L. Bouhours — Formateur aux Usages du Numérique - IEN Gérardmer (Académie Nancy-Metz) pour faire

découvrir et explorer 'application 3 ses éléves.

https://www4.ac-nancy-metz.fr/dsden-88-circos/ien-

gerardmer/IMG/pdf/sequence _debuter en_programmation_avec_blue-bot.pdf

séance 6; piotage du Blue-bot via une lablefte en Bluatooth (séance facultative)

Obj: repérer el comprendre ln communication et la gestion de 'information avec un objel programmablz | uiliser une application pour
plioter un ol je? progrormmable & detonce

_Phoses | Déroulement/ consignes | Temps  Malériel _ Groy manr

é__ | Rappai sur le fonelionnemant de lue-bol et les commandes connuss. U B rmin Cotoct
| Présenter Mapplicalion Blue-Bo! (TTS Group) version 1.4 | o

| Dermondet cux dléves de désourin un suppoart prionregistré et o ulliser lu fonchion « Explore » i

_é | Lolsser un temps de Mo nipn?oum puis réalisar une mise en commun sur Nidilisalion de I'opalication. ! |
ui | Mige en commun ropide |
£ rRessemble au mode exploration de TusBiol
3 i commencer par plocer B-6 sur le quadrillage pour oblenir la cansola da commandes ! . i
2 cliquer sur une Inslruction - réalisation de instruction + enregistremant dans la barre de gaucha iy
& | : > . Tableties
s présenter la borre d'owils sn haul & gouche - (erregistrer, cuviir, changer de fond, lracer iz ! .
g parcours) ' apphiahon' ;
§ présenter ke manu an haut 4 drolla : (4 fonclions du moda explare. passage au moda chalangs, I e {
4 connexion 8-8 en fluslooth, poramétres) e ) B ‘ -
- & Damandsr aux sléves de pxsar en mode chﬂlia'\ga sur la supparl qu's onl chold, i
g 5 Lokssar un temps de manipulalion puis réaliser une mise en commun sur F'uliisation de ce moda. i 2
4 ) : i glus-bot
& ¥ | Mise en commun ropide {10 rriny Colechl
5 ‘é i un point de dépatt ot une arrivée. il foul coder le parcours ovec das instructions | ) ’
g E renseigner les instructions puis démarrer l'exacution du Blue-bat (altention I'usage des bouclss { Anoxs 10
E o enhaine unbug surtqppilP{:) o o o A e |
Uhpré: calle prise an main, aes acliviles pauvent donnar lieu a | ussge “da l'appt icalion el de ses « pTus * i “Divisar la
i carmme Iajout de confrainles {refirer das insiructions, déplacemant @ 45°, se daplocer an un minimum I classe en
E d'instruclions). Les pragrammations peuvent se faire avec ou sans Blue-bol, ? plusisurs
g | Rélnvestissernant des commandes de déplacement de Blue-bot an lisn avec les seonces S &f 7. 0 a8 groupes de |
B | Trol claliars peuvent élte proposés pour opprendre d varier kas rmoyans de communicalion aves Bue-bol | min travell avec |
E en ullizan' les commandes sur son dos e logiclel de commanda ou encora la barre da programmation. un lemgs de
, 40-15 rmin prar 1 :
!, olelier ‘

A8




Annexe 1 : cartes 3 imprimer et plastifier autant de fois que nécessaire pour chaque
groupe.
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& FEa a5 PO WS S
5 Uopplicalion es! telechargeable sur intorre! pour PC ou tablette (05 ¢ Androd). Elle permet a Putisateur d occodor ¢ toutes
rEor % Ly

les {orcticnaalités e base ansi gu'a de nouvelles fonchonnaizés noccessbles depus Bus-bor,

Lapplication est gratuite o an arglos, e peut fare objet dun usoge autonome ou assecia g ur Biue bot en Blustcaoth, © apolication

nropase des env rorraments pradeling el ¢ esl possibie d'en créar de rouveaus

s deux modes @ uliboron Explore ¢ Challenge. Pour chiague v quatte auolivias sonl proposess. Cerlunes wonl rotoassibas o

2%

Blue-be' 1 est pot connects a lo lablela.

Mods explore : Il s'ogil d'une découverte das usages de ["opplication et des commondes.

Frogrammaiion § svaternant 457 _
batique o tuc s de dour nouvelioy
Actvite de prograrmmation visont g
anbaipes e conage d'un parcours of
alerecater,

Po o pas
Ceotle gotvite e sernbilable au

W e Tusbe «houcle - pacneitont do répéler inst: ons (pivoler $o 4% o drple

Aluer bat 30 rm;n QN T r(:-n-p‘, piu‘.uu‘; fasi

Ou O gaushs; ’

g Findrychan dannde

Mode chollenge : Il s'agil d’un mode axparr de 'opplication qui met! I'ulilisateur face & des defis.
Alar do A &R  Ohsloclas B Moins de Hoches Chorchol atrivée

i sagit de code Coan ads doplocarmsls ‘a pottion

Coger dis gaplacements

eroatesdivant cartones dratrivon de Bae bo! en

inshuctions poar céplace s pewar mengat Blue bot de A

Buebal gure postipn & g une | 8 Bons poswt par los oo instruchons de bow. absorvant son erlsalatar de depart
prostion 8, milerdites al le deplacement priva,

eyl s S r
Frobgparidal s Al S cagmraie s \" f'” sy e Sl bl

Biue-bot el la tablette corr numquemr an Bluelcoth, une fois associe Blus-bot 5 eclaire en beu.

Exarmplo d'oclivile via I oppbconon Biue bot

Les d&ffe!emes options de la harre d'outils [de gauche a ‘ \
Retout suchoix ! Passage en mode | B oS e
droite : enregsirer, ouvrir, changer d*arrigre. pian. tracer 3 x i
ges actwitds i chalienge 1 l Connexian Blurtooth
|

le parcours lorsque Blue bot se déplace). i |
) P enire ks tablette ot e

blue-bot

e

Configuration

(affichage de
rouveties

fonctons, !

ng__. |

. options_) Y.

i

i e - e [ Les instructions
© La liste des instructions Arridre plan \ [ Blue-bot peut étre ) | apparaissent
¢ s'affiche i gauche dr persannalisable 1 i disposé sur comme sur Blue-
\ fagon verticale J avec la grille de i l o'imporie  quelie bot
B e déplacement. I l case du plateau e




Annexe 2 : Grille vierge d’encodage du parcours (2 ou 3 bandes par groupe a amno:vmq et coller pour créer une ligne de codage vierge)




Annexe 3 : Quadrillages vierges







Annexe 4

Blue-Bot"

Robot programmable (manuel, par tablette ou ordinateur)

LED blegys

indicateur LED

boutons de
commande

m Fapss b val e
u B G povanong

roue

connectaur

d'alimentation moteurs

batterie
rechargeable

nom (pour connexion ', ' Lozl oy haut-parleur
Bluetooth) '

engrenages




Bonjour !
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Fiche 3 - Les commandes de Blue-Bot

Voici les commandes du robot Blue-Bot :
(en utilisant les cartes des commandes et les étiquettes mots, replace chaque com-
mande du robot au bon endroit)







Ce gue nous avons proposé aux éléves : (pour info)
Nous avons fonctionné sur tous les niveaux de classe, du CP au CM2.

Chaque niveau a fait 4 ateliers tournants :

- atelier jeux (de stratégie, de reproduction spatiale, puissance 4, ...)

- atelier ordinateur : TUXBOT ou sur internet code.org

- atelier blue bot (sur tapis alphabet puis vierge avec un « départ », un
« trésor » a aller chercher, et des « tétes de mort » pour bloquer certaines

cases.




Pendant 2 séances, tous les éléves de la Seille ont pu travailler sur la
programmation informatique.

Atelier ordinateur : avec le Logiciel TUXBOT / Site : Code.org

1l faut programmer le « pingouin » Programmation par
pour qu'il aille manger le poisson. « blocs »

- atelier blue bot (sur tapis alphabet puis vierge avec un « départ », un
« trésor » a aller chercher, et des « tétes de mort » pour bloquer certaines
cases.)

- atelier Thymio :

Séance 1: de découverte :différents programmes par couleur
(Essayer de le faire avancer et de découvrir quel est le programme donné a
Thymio)

En mode vert : SUIVEUR

En mode rouge : FUITE
En mode Jaune : EXPLORATEUR

En mode Rose : FLECHES

En mode Bleu clair : SUIVEUR DE LIGNE

En mode Bleu Foncé : SONORE

Séance 2 : suivre un chemin en utilisant les différentes couleurs + mode
bleu clair = suiveur de ligne

Atelier jeux : de stratégie ; de reproduction dans l'espace, ....

Vous pourrez retrouver toutes les photos sur le blog de I'école : (trés prochainement)

http://wwwd4.ac-nancy-metz.fr/eco-p-metz-la-seille/
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Fiche 3 - Les commandes de Blue-Bot

Voici les commandes du robot Blue-Bot :
(en utilisant les cartes des commandes et les étiquettes mols, replace chaque com-
mande du robot au bon endroit)
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Séquence 1 - Découverte des robots Blue-Bots

Séance 1 - Qu’est ce que ¢’est qu’un robot (conception initiale) : (30 minutes)
= Sans montrer les robots, poser cette question aux enfants et recueillir les réponses sur une
feuille. (5 min)
= Donner a chacun la fiche 1, et expliquer la consigne écrite (15 min)
— Afficher les dessins des robots au tableau et recueillir les conceptions suivantes sous forme de tableau
(formes. utilité, moyens de locomotion) (10 min)
« Comment sont vos robots ? (forme, couleur ...)
e A quoi servent-ils ? (guerre, nettoyage. danse ...)
« Comment avancent vos robots ? (jambes, roues, ailes ...)

Séance 2 - Découverte de Blue-Bot (30 minutes)
= 6 robots sont & disposition. Diviser le groupe d’éleves dans divers endroits au sol (aller dans une

grande salle au besoin). Donner & chacun un robot éteint. Proposer leur de faire connaissance avec leur
robot. Les laisser en autonomie. (5 min)

— Mise en commun : Les éléves expliquent comment ils ont fait pour I’allumer, s’ils ont entendu des
sons ou pas, qu’il y a des boutons de différentes couleurs, qu’il y a des roues, et que le robot avance. (5
min)

— Présentation de tous les boutons du robot (5 min) (utiliser les cartes de représentations des boutons a

la page suivante) et démonstration au sol. Faire des enchainements pour montrer qu’il peut enregistrer

les consignes qu’on lui donne.

Laisser les enfants s’entrainer avec leur robot en groupe.(5 min)

=5
— Demander aux enfants de remplir la fiche 2 et la fiche 3 pour le cahier. (peut étre fait a une autre
séance)
. COMMENCE
AVANCE = TOURNE A DROITE
YURNE A GAUCHE
_ PAUSE
EFFACE
N | sl
RECULE

SON




ACTIVITE 2

Atelier découverte des robots : BlueBot

Objectifs

v" Observer le comportement des robots
Connaitre les comportements et fonctions de bases du robot.
Maitriser les modes préprogrammeés du robot

Compétence
attendue

Pratiquer une démarche d’investigation : savoir observer, questionner
Découvrir une interface nouvelle ( saisie sensitive)

v

v

v Maitriser les fonctions de déplacement du robot, a l'aide des touches.
X

r3

4 Mobiliser ses connaissances dans des contextes scientifiques différents

Matériel

Pour chaque groupe :

o 4 robots Bluebots
4 tablettes avec l'application Beebot installée.
Tapis avec grille
Des fiches avec le modéle de la carte quadrillée
Le cahier d’expériences

O O 0 O

Phase 1

Découverte du fonctionnement du robot
La séance commence par. une question trés ouverte sur la découverte d'un

nouveau robot
N | .
, _J [Facile] []

Demander de trouver comment mettre en route et éteindre le robot et d'observer tout ce
qui se passe lors de cette procédure. Repérer l'interrupteur pour le son.

Distribuer un robot par groupe d'éléves. (4 robots X 3
éleves)

Une fois que les éléves auront réussi a allumer et & éteindre le robot, ils pourront noter la
marche a suivre sur le cahier d'expériences. (lls doivent se mettre d'accord sur ce qu'il y
a noter au sein du groupe)

lls auront réussi a faire déplacer Bluebot avec les touches de direction.

A quoi sert chacun des boutons ? Tester et observer ce gui se passe

quand on appuie un bouton une fois, plusieurs fois, quand on appuie @@
plusieurs boutons. & @ -
Avancer, reculer, tourner & droite, tourner a gauche, effacer,

Une mise en commun rapide permettra de partager les observations, dont certaines
spécificites comme :
s |l avance ou recule a chaque pression sur une touche
e Les touches vers la droite et vers la gauche font tourner le robot sur place (1/4
de tour).
» Prend en compte une succession d'ordres
» Il garde en mémoire les instructions jusqu'a effacement

Institutionnalisation
Procédure pour allumer et éteindre le robot, il s'appelle Bluebot.

Procédure pour le faire avancer.
Particularité des touches de rotation, validation et d'effacement. Eventuellement réle de

Phase 2

la touche pause.

Défis déplacement l I *Q% []
Matériel - 1 carte quadrilliée grand format et 2o

de petites copies de celle-ci

Plot départ Plot Arrivée. (2 drapeaux différents a placer sur les quadrillages) et grilles de
déplacement photocopiées.
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Coder directement BlueBot pour rejoindre un point donné sur le plan.
Reproduire le codage plusieurs fois, pour des points différents.

Faire placer sur la feuille avec la petite grille les départs et arrivée.
Faire coder directement sur le robot le déplacement, validation directe.
Vérifier |a validité et donner un autre plan, méme procedure

Dans un deuxiéme temps, faire d'abord coder par des fléches le déplacement (sur
le cahier de I’éléve)

D’aprés un plan, coder la programmation sous forme d’une suite de fléches sur le cahier.
Pour vérifier, programmer le BlueBot et comparer son itinéraire avec celui du plan.

Une variante pourrait étre de faire partir BB & I'envers !

FAIRE éteindre les robots.

Durée

Une heure

15




Séquence - Débufer en programmalion avec Blue-bot . L. Bouhours ~ Formateur aux Usages du Numérique - IEN Gérardmer

Kkemple d'acfivifé via I'application Blue-botf

Les différentes options de la barre d’outils (de gauche a
droite : enregistrer, ouvrir, changer d’arriere-plan, tracer
le parcours lorsque Blue bot se déplace).

Retour au choix Passage en mode
des activités challenge Connexion Bluetooth

entre la tablette et le

blue-bot.

Configuration
(affichage de

nouvelles
fonctions,
options...)

Les instructions

La liste des instructions _ Arriere-plan Blue-bot peut étre apparaissent
s'affiche & gauche de personnalisable disposé sur comme sur Blue-
facon verticale. avec la grille de n’importe  quelle bot.

déplacement, case du plateau.
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TuxBot est une application permettant de programmer les déplacements d'un pingouin.
Cette application nous permet d'apprendre la programmation en nous amusant.

Le but du jeu consiste & programmer le parcours d'un pingouin pour qu'il mange tous les poissons

présents sur le plateau.

Le programme ne peut pas étre composé de plus de 20 instructions.
Le pingouin ne doit pas tomber dans |'eau ni sortir de la grille.

Nous pouvons faire des essais sur le logiciel avant d'écrire notre programme sur le carnet de
programmation.

La fleche ﬁ fait avancer le pingouin la fléche @fqif reculer le pingouin.

Les fleches i ‘ et i [ font tourner le pingouin vers la droite ou la gauche

MAIS elles ne le font pas avancer ! !

Pour vérifier notre programme, nous cliquons sur la touche GO : le pingouin se déplace en suivant
les ordres programmés.




Séquence - Débuter en programmation avec Blue-bof

L. Bouhours — Formateur aux Usages du Numérique - [EN Gérardmer

Carle insfruclion
« pivofe & droife »

Carte insfrucfion
« pivole & gauche »

Carte Insfruction
« ON avance »

Carfe insfruction
«on recule »

Carle instruction
« pivote & droite »

Carfe insfrucfion
« pivote & gauche »

Carfe insfruction
« ON avance »

Carte instruction
«on recule »




Séquence - Débuter en programmation avec Blue-bot

L. Bouhours - Formateur aux Usages du Numerique - [EN Gérardmer

Carle instruction
« répeler deux fois I'instruction »

Carfe insfruction
« répéler deux fois 'instruction »

Carfe insfruction
« répéler deux fois I'instruction »

Carte insfruction
« repéter deux fois I'instruction »

Carfe insfruction
« répéler trois fois I'instruction »

Carte instruction
« répéter Irois fois I'instruction »

Carte instruclion
« repéter frois fois 'instruction »

Carfe insfruction
« répéter frois fois l'instruction »




REGLE DU JEU

L'objectif de chacun des vingt défis est de programmer

o

le parcours du manchot & I'aide d'un ensemble de quatre
instructions de base, en tenant compte de son orientation :

. AVANCER

déplace le manchot d’une case en marche avant,

. RECULER

Qm._o__o.nm_ le manchot d’une case en marche arriere,

. PIVOTER A GAUCHE

’

pivote le manchot d’un quart de tour sur sa gauche,

. PIVOTER A DROITE

pivote le manchot d’un quart de four sur sa droite.

Le programme ne peut comporter qu'au plus vingt-quatre
instructions.

Le défi est remporté si, au terme de son déplacement, le
manchot a ramassé |'ensemble des poissons.

Attention : le manchot ne doit pas tomber & I'eau ni

sortir de la grille !

PROPOSITION DE CODAGE DES INSTRUCTIONS

PIVOTER  PIVOTER
AVANCER  RECULER 4 GAUCHE A DROIE

r» v § P
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Séquence - Débufer en programmation avec Blue-bot

L. Bouhours - Formateur aux Usages du Numérique - [EN Gérardmer

Carle insfruction
« pivole & droife »

Carte insfruction
« pivole & gauche »

Carle insfruction
« ON avance »

Carfe instruclion
«on recule »

Carle insfrucfion
« pivote a droife »

Carle insfruction
« pivole & gauche »

Carle insfruction
« On avance »

Carle instruction
«on recule »




