Décrire, utiliser, fabriquer des
objets techniques :
Cycles 1, 2, 3 Q ..

Gr oupe sciences Isere: Nathalie Penin , Fabien Drevetton, Sophie Thuillier
IEN : Cyril Helay Girard

avec l'intervention de la Maison pour la Science : Nathalie Vuillod,
Benjamin Wack, Maryline Allthuser (UGA, Irem), Elise Taillant (Inria)




Agenda de la formation
1¢e journée :
Matin
- Activités débranchées : le robot - idiot
Apres-midi
- Programmation du Bluebot.
- Un peu de théorie: Qu'est-ce que l'algorithmique? »
- Activité débrancheée : le robot idiot évenementiel

- Représentations sur les robots avec les enfants



Agenda de la formation

2eme journée :
Matin

- Utiliser et Analyser un objet technique : Thymio
- Programmation d'un objet technique "Thymio"

Apres-midi

- Programmation du "Thymio" (suite)

- Démarche d'investigation/ démarche technologique
- Présentation du CREST et de I'espace TRIBU

- Point sur les programmes Cycle 1, 2 et 3



Agenda de la formation

3eme journée :
Matin

- Mutualisation de vos expériences

Apres-midi

- Conception d'un objet technique



Activités débranchées




Robot idiot se déeplacant d’un
oint a l'autre
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Defis

Ecrivez des programmes qui effectuent chacune des téches suivantes ;
— emmener le robot sur la presqu'ile au milieu du plan d'ean
— faire faire le tour du bosquet au robot et terminer sur le pont de ganche
— ramasser trois objets parmi ceux disposés sur le terrain, peu importe lesquels
— revenir au point de départ avec deux objets dans les mains
— ramasser un ohjet de chaque sorte et aller au bord de la foret
— ramasser tous les tréfles et faire le tour de la forét
— ramasser, dans cet ordre, un trefle puis une fleur puis un tréfle puis une fleur (et rien d'autre)

A écrire et tester & chaque fois avec différentes configurations initiales (positions des objets) du terrain.



Programme 3

B S5x7 & 40 & a



Trouver le bug de chaque programme

Programme 4

B8 Ox RS ‘" 3 X

A

4

Programme 5
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Programme 6

Utilisez les instructions ' } ‘ . ' ‘ . .E et les répetitions pour réécrire des pro-

grammes répondant aux défis précédents.
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Passer de reperes fixes vers des reperes orientés



Différents supports d’activité
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Agenda de la formation
1¢e journée :
Matin
- Activités débranchées : le robot - idiot
Apres-midi
- Programmation du Bluebot.
- Un peu de théorie: Qu'est-ce que l'algorithmique? »
- Activité débrancheée : le robot idiot évenementiel

- Représentations sur les robots avec les enfants



o Avance d'un pas de 15 cm

o Recul d'un pas de 15 cm

Exécution de la commande
(ou séquence de commandes)

o Pause dans l'exécution
des commandes

o Vidage de la mémoire
des commandes




Découverte de Blue-bot

1) Trouver le programme
qui dicte a Blue-Bot le déplacement
suivant :

« Blue-Bot doit parcourir la croix de
pharmacie en partant d’'une case et en
revenant sur la méme case avec la
méme orientation. »

Utiliser les cartes instructions (mots) du
langage de programmation de Blue-Bot.
Ecrire ce programme avant de le faire
executer par Blue-bot.

Fiche d’utilisation de BlueBot



https://tribu.phm.education.gouv.fr/portal/share/ckZtDi
https://tribu.phm.education.gouv.fr/portal/share/ckZtDi
https://tribu.phm.education.gouv.fr/portal/share/ckZtDi

2- Optimiser ce programme
En utilisant le nouveaux mots de
langage de programmation de Blue-bot.

Utiliser les cartes instructions (mots)
du mode « avance ».

Ecrire ce programme avant de le faire
executer par Blue-bot
a I'aide de la barre de programmation.






Centre de Ressources

INSPE - UGA  Grenoble

N Enseignement des Sciences é
C R E et de la Technologie

S'incrire
Accéder a son compte

Consulter le catalogue

Etudiant(e)s, professeur(e)s, le Centre de Ressources pour I’Enseignement des Sciences
et de la Technologie (CREST) est pour vous !

Je suis o étudiant(e) inscrit(e) a I’ Ecole Supérieure du Professorat et de I'Education
(ESPE) ou impliqué(e) dans le projet Accompagnement en Sciences et
Technologie a I’'Ecole Primaire (ASTEP),
» professeur(e) des écoles ou de collége, stagiaire, titulaire, ou conseiller
pédagogique.

J'y trouve des ressources - matériels, documents - pour faire des sciences et de la technologie
en classe ou en formation.

Je réserve sur simple inscription s'inscrire / modifier son compte.

Je retire 2 jours aprés la réservation, pour une durée maximum de 1 mois, a I'ESPE de
Grenoble, 30, avenue Marcelin Berthelot 38100 Grenoble, Salle C102 plan d'accés.

Permanences Voir panneau d'actualités sur la droite. En cas d'impossibilité de venir a ces horaires,
nous contacter par téléphone entre 7h30 et 16h ou par mail (Contact).

Téléphone 04 56 52 07 26

Le CREST rouvre ses portes.

En septembre, dans I'attente
de l'arrivée des emplois
étudiants, nous vous
accueillons au cours des
permanences suivantes :

- mardi 12h30 -14h
- mercredi 12h30 - 16h
- jeudi 12h30 - 14h

Bonne rentrée a toutes et a
tous !



https://iufm-crest.ujf-grenoble.fr/crest/
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Le robot un objet informatique
Les 4 concepts de I'informatique

Benjamin Wack, enseignant chercheur Université
Grenoble Alpes, VERIMAG, IREM




Langage de
programmation
VPL

v@ —‘ mﬂ

"H
”H

Langage francais

QUAND tu détectes un objet sur .

ta gauche, ALORS tourne a
droite.

QUAND tu ne détectes rien
devant, ALORS continue a
avancer.

QUAND tu détectes un objet sur
ta droite ALORS tourne a
gauche

Langage de programmation
Blockly

ST RSO S avant gauche + BTN EY gusique chose «

commencer & rouler en £ I avec ta viesse 300



Langage de programmation Langage de programmation
VPL « Constructeur »

B |
-

£ reset outputs

ca2ll sound._systemi(-1)

ca2ll leds_top(0,0,0)

ca2ll leds_bottom-left(0,0,0)

ca2ll leds._bottom-right(0,0,0)
cz2ll leds.circle{(0,0,0,0,0,0,0,0;)

onevent buttons
when button.forward = 1 do
call leds_top(30,0,0)
motor . left_target = 500
motor.right . target = 500
emit pair rum 0

end

when button.backward == 1 do
call leds.topi(d,32,0])

. motor.left.target = —450

motor.right . target = —-500
emit pair rum 1

end

when button.center == 1 do

call leds._top(0,0,30)

motor . left_target = 0

motor _right . target = 0

emit pair run 2
end



Activité débranchée évenementielle :
jeu de role

ROle capteur ROle Actionneur
et programme associé (robot idiot)

ROle processeur

(programme principal)






Exemple (inadapté).
ENITLE T
#1 om vk une flewr alors on la ramasse
EINITLEE T
#1 om vk une flewr alors on la ramasse
fgaefie
#1 om vodk une flewr alors on la ramasse
ENITLE T
#1 om vodk une flewr alors on la ramasse
droLfe
#1 om vk une flewr alors on la ramasse

On adapte la régle du jeu du robot idiot, par groupes de 3 ¢
Le robot effectue towjours les actions qui o sont dictées .
Un participant (le proceseur) lit le programme prineipal.
Lowsou™un autve partici pant lut dermandes La pacole, 1 se smet en pause < et attend guion la ha edonne
LT S rermettoe en marche,
Un participant joue le rile d un eapfenr qui observe st un &vénement (par exemple, « le robot marche
sur une Heur » ) se poodudt.,
A chaque fois que cest le cas, il demande la parole an processeur, et cotmmence i diriger le robot
selon un court programme.
Une fois oo petit programme terming, il rend la parole au processeur ponr quiil se remette en marche.
En pratique, on matéralise la parole par un objet (orayon..) @ seul le particpant ayant oet objet en
main peut donner des instroctions au robot. Lorsque le capteur réagit, il prend le crayon, et ne le rend au
programme principal quiune fois qu'il a find son programme.



Situation 1.
(n oo done wr :

un programme principal fe par b processewr mibalement. Pour cetfe sibuobion - le programme § du
ridol i,

un seript pour b caplewr, wmposé d'un évinement o déclenchant » ef dun cowrt progromme. Powr

{Juan

ceffe situation : *I {quand Je vois une fleur, je la ramasse .

Exéeunder oo progrumme avee o¢ serpt pour différentes possbons des feurs sur le ferrn de jeu, ef wérifier
gie le robol ramasse foufes celles que sond sur son chemm,



Situation 2.
Pour cefte sibuahion, of foudra former des groupes de . car on infrodut dewr nowveanr capleurs « b fle
ef « plume », qui dotvent chacun ébre pris en charge par un parficipant.
Eerire des seripts &t Uaide de ces captenrs powr que :
le robof fosse un four sur lw-méme lorsquil marche sur un fréfle
le robot fasse une danse (un pas & gouche ef un pas & drodte) brsgul marche sur une plume
ef les exdenfer @ nowvemn pour différentes posthons des fréfles ef des plumes sur le ferram. Vérfier que
le rabet s omporte comme previ.



Situation 3.
Fervre un programme avee des senphs gut condwf {e rebof @ ramasser fous les objets qu il frouwee sur e
fervam, comme un aspirafeur aufomatuue.

Pour celfe &ehe, on powrra whlser une nowvelle insfruchion « se déplacer dany wne dweebon chosie au
hisared ».

Pour les demniers problémes, on dispose de < capteurs d obstacles =, symbolisés par IEI
Pour les utiliser, il suffit de colorier un odté du carré aver un feutre effagable ; le seript est alors déclenché
s que le robot posséde un obstacle (ean, forét, bord do terramn ) du cdté correspond ant.,

Par exemple, le seript E sigrifie « Cand je vers un ebsfacle @ ma drode, je fourne

ia drode » .



Ponr les derniers problémes . on dispose de o captears o obstacles = symbolisés par IEI
Ponr les utiliser, il suffit de colorier un o0t é do carrd aves un fentee effacable ; le seript est alors déclenche
dldvs e le robaot posssde un obstacle (ean, forét, bord du terraind do odbé correspond snt

Par eccemple, e seript signitie « (heand je vols un ebybfacle @ ma drodfe, je fowrne

i drodfe .

Situation 4. Adapfer e progrmme de Daspirabewr (sifwalion 37 powr fue dvifer de foneer dans wn obsfaele.

Situation 5.
Fssayer derdgeuler ey serpls swoants -
répeter indéfiniment @ awineer
gquand je vols un ebsfacle devant med, fowrner G gauche
{ue consdafe -f-on ¢

Situation 6 (diffcle).
L suppose fe robof placed oaBalemend avee wn olwfocle G sa drodie.
Ferire une sére de seriply permetfond aw rabel de suivre le mur en confing.



Pour vous, qu’'est-ce qu'un robot ?




Conceptions des éleves
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Langage et programmation

Le sens du mot programmer:
comprendre ce gue signifie le mot Programmer
Ressource La Main a la pate

Fiche lexique Programmation d'objets techniques



https://www.fondation-lamap.org/sites/default/files/upload/media/minisites/projet_snl/2017 - programme CM1 - Macon.pdf
https://tribu.phm.education.gouv.fr/portal/share/XbKDgR

Decrire, utiliser, fabriquer des
objets techniques :
Cycles 1, 2,3 Q -

Gr oupe sciences Isere: Nathalie Penin , Fabien Drevetton, Sophie Thuillier
IEN : Cyril Helay Girard

avec l'intervention de la Maison pour la Science :
Nathalie Vuillod, et Benjamin Wack, Maryline Allthuser (UGA, Irem),
Elise Taillant (Inria)



Agenda de la formation

2eme journée :
Matin

- Utiliser et Analyser un objet technique : Thymio
- Programmation d'un objet technique "Thymio"

Apres-midi

- Programmation du "Thymio" (suite)

- Démarche d'investigation/ démarche technologique
- Présentation du CREST et de I'espace TRIBU

- Point sur les programmes Cycle 1, 2 et 3
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-_%; Decouverte de Thymio
Découvrir les pré-programmes de Thymio en renseignant la fiche des comportements

Comment fonctionne le Thymio ?
Quels sont ses comportements type ?

-

Couleur Action observée En un mot Eléments activés
5 . (’) S .‘
e NS R, & K\_)
JAUNE 3] > ‘ =a, "
- - "G } . > .
P Uy
- 2 r F}. x ¥ .
70 U
“ — T (;} ! . 3 '
= O L \);

Ressource : http://www.ac-grenoble.fr/tice74/IMG/pdf/inirobot missions.pdf



http://www.ac-grenoble.fr/tice74/IMG/pdf/inirobot_missions.pdf
http://www.ac-grenoble.fr/tice74/IMG/pdf/inirobot_missions.pdf
http://www.ac-grenoble.fr/tice74/IMG/pdf/inirobot_missions.pdf

JAUNE

Il suit un objet en
face de lui.

Si l'objet est trop
pres, il recule.

Il explore le monde
tout en évitant les
obstacles.

Il recule face a un
obstacle.

Il suit les ordres
donnés par les
boutons.

Amical, affectueux, chaleureux, convivial,
amoureux, familier, fraternel, cordial,
bienveillant, fréere, ami, compagnon

Intrépide, curieux, fouineur, investigateur,
enquéteur, explorateur, chercheur,
découvreur, visiteur, voyageur, prospecteur,
enquéteur

Peureux, craintif, trouillard, couard, poltron,
froussard, effrayé, timoré

Obéissant, docile, discipliné, sage, malléable,
soumis, exécuteur



Découverte de Thymio

Bleu clair

Bleu foncé : a vous de jouer !

Fiche aide avec tous les comportements



https://drive.google.com/open?id=1cjDn6FX5m-pBuU7ksYtnBplExY6rCA-u
file:///C:/Users/Nathalie/Desktop/formation objet/Parcours inspecteur lili mado.mp4

Découverte de Thymio

Défi (d’aprés les Robots d’Evian):
Réaliser un parcours de kapla

pour permettre au robot de parcourir
un trajet de la feuille “depart”
jusqu’a la feuille “arrivee” .

Arrivée



https://docs.google.com/document/d/1oRys7u8-EOf0M4DrpM4y149toS2j-lwXgrKwYRKbrVA/editheading=h.db13i134udhv

-> Des parcours imaginés a
partir de contraintes



https://drive.google.com/open?id=1HJo2EeSHThyJgrDxpTsiUTFjN2Ihsq-5
https://drive.google.com/open?id=1HJo2EeSHThyJgrDxpTsiUTFjN2Ihsq-5
file:///C:/Users/Nathalie/Desktop/formation objet/laby emma sasha thaïs.mp4

Décrire I'objet thymio :




Décrire I'objet thymio :

Hardware :

5 boutons capacitifs
affichage d'activité
fonction ON-OFF

Support pour crayon

Indicateur de niveau de batterie

Connexion USB
Programmation et recharge

Port pour carte micro-SD

Haut-parleur
Crochet

Microphone 2 capteurs de proximité

Récepteur infra-rouge
pour télécommande

Accéléromeétre 3 axes Attaches mécaniques

5 capteurs de proximité

eévitement d'obstacles 2 roues

contréle en vitesse

2 capteurs de sol
suivideligne =™ .
Capteur de température

39 LED

visualisation des capteurs
et interaction

Bouton reset

»
-
=3
Q0
Kid
©
3
—
Q
<

Capteurs




L'objectif de cet exercice est que Thymio effectue un parcours non rectiligne (donc qui tourne) et dont les
bords sont mateérialisés par, au choix, des lignes noires sur le sol ou des murs.

D

Pour cet exercice, vous aurez besoin uniguement des blocs évenements qui detectent les obstacles avec
les capteurs avant et des blocs de contréle des moteurs pour Blockly ou des étiquettes capteurs avant et
moteurs pour VPL.



Maintenant, Thymio doit reussir a suivre une ligne noire.

Quels blocs/étiquettes utilisez-vous ?



Thymio se situe maintenant dans une arene et ne doit pas en sortir. Encore une fois les bords de |'aréne
peuvent étre mateérialisés par des lignes noires au sol ou des barrieres (Kapla, livres, tout ce que vous avez

sous la main !)




Pause méridienne




Thymio en couleurs

Niveau | : A chague capteur, sa couleur

L'objectif de ce niveau est de faire en sorte que chaque capteur activé fasse changer Thymio de couleur.
Pour cet exercice, on pourra choisir, par exemple, les 5 capteurs avant ou les 5 boutons du dessus.

Par exemple :

Capteur avant gauche : bleu

Capteur central gauche : jaune

Capteur central : rouge

Capteur central droit : vert

Capteur avant droit : rose



Niveau Il : Un bouton, plusieurs couleurs

Surtout n'effacez pas votre programme du niveau |, vous allez en réecupérer des morceaux.

MNous allons maintenant compliquer un peu les choses. L'objectif est de faire changer la couleur de Thymio
mais cette fois avec un seul bouton.

Par exemple, a chaque fois que j"appuie sur la fleche droite, la couleur du Thymio change. La couleur
initiale est la couleur Bleue, puis les couleurs s'enchainent dans cet ordre (a vous de décider !) et en
boucle :

o R O

Pour cet exercice, nous sommes confrontés a un probleme : Nous ne pouvons utiliser qu'un seul bloc
événement. Celui correspondant au bouton gue nous avons choisi.

C'est donc dans le programme executeé a la suite de cet evénment qu'il va falloir decider de |la couleur que
I"'on donne, en fonction de la couleur dans lagquelle est Thymio actuellement.

Par exemple : Si Thymio est bleu alors je passe en jaune, si Thymio est jaune alors je passe en rouge etc.



Défis de programmation
avec les Thymios

Jeu des 3 petits cochons

Dans une aréne un robot « Loup » doit attraper des robots « Petits cochons ». L'aréne se présente de
cette maniére

Ecrire la solution au probléme
en langue francaise (I'algorithme)






DEMARCHE GENERALE D'APPRENTISSAGE EN SCIENCE ET TECHNOLOGIE

En sciences:
éléve = chercheur « en herbe »

{E D'INVESTIGATION

JEMRCHE DANALYSE BN

e @S s o

En technologie:
éléve = ingénieur « en herbe »

TEC}



DEMARCHE GENERALE D'APPRENTISSAGE EN SCIENCE ET TECHNOLOGIE

(DEMARCHE DE DECOUVERTE ACTIVE) AU PRIMAIRE

- O oo 0000000 eeee g

- "

Contexte lié a la
vie quotidienne

Mon bilan :
¢ Mes réalisations confirment-elles mon

Mon matériel :
¢ J'observe et je manipule le matériel.

Y X X X X XK |

; 7 | * En quoi ce matériel peut-il m'étre utile ? hypothése ?
Idées initiales <~ e Je choisis mon matériel et mes matériaux. ¢ Mes réalisations sont-elles semblables & .
. -
et hypothéses @ Le déroulement de ma démarche : [ celles des autresl LN (]
o Les réalisations des autres équipes

* Quelles seront les étapes ?

e Situation-probléme ou Mes idées initiales : « Quelles précautions devrais-je prendre ? .

. * Je partage mes idées
personnelles

Mon hypothése : .
* Je prédis que...
je le pense parce que...
e J'imagine mon prototype * Qu'est-ce que je retiens de cette activité ?
e Je crois que ca fonctionne ' : : : * Que pourrais-je communiguer a propos de
comme... (] ala question ou au besoin ? mes réalisations ou de mes découvertes ?

peuvent-elles m'aider & trouver des réponses.
a mon probléme, a ma question ou @ mon
besoin de départ ?

¢ Que pourrais-je communiguer
a propos de mes découvertes ? .

 Question de découverte ou Mes actions -

* Je réalise les étapes de ma démarche.
e Je note ou je dessine ce que’j'observe,
ce que je fais et ce que je découvre.

* Besoin a combler

¢ Question liée au
fonctionnement d'un objet
(comment ¢a marche?)

Mes apprentissages :
Mes résultats : L -

e Quelle est ma réponse au probléme,

P ™ ™
e a . @

Ceocococosc s cssovcscoooo0®

Eclairs d Svetoppement  didaclip’ T
n 5 -
clairs esq-l‘ences mun E

LEEE



DEMARCHE GENERALE D'APPRENTISSAGE EN SCIENCE ET TECHNOLOGIE

En sciences: En technologie:
éléve = chercheur « en herbe » éléve = ingénieur « en herbe »

{E PINVESTIGATION SCIENT) DEMARCHE DANALYSE BN TECH



DEMARCHE D')NVESTIGATION SCIENTIRQUE

IDEES INIALES T HYPOTHESES \_ pLANIFCATION ET REALISATION
CONTEXTE LIE A LA VIE QUOTIDIENNE :




DEMARCHE GENERALE D'APPRENTISSAGE EN SCIENCE ET TECHNOLOGIE

En sciences: En technologie:
éléve = chercheur « en herbe » éléve = ingénieur « en herbe »

{E PINVESTIGATION SCIENT) DEMARCHE DANALYSE BN TECH



DEMARCHE D'ANALYSE EN TECHNOLOGIE

Y a-t-il davtres
objets répondant

: é in?
IDEES INIIALES ET HYPOTHESES '\ pLANIFCATION ET REALISATION au wéme besoin ?

CONTEXTE LIE A LA VIE QUOTIDIENNE




DEMARCHE GENERALE D'APPRENTISSAGE EN SCIENCE ET TECHNOLOGIE

En sciences: En technologie:
éléve = chercheur « en herbe » éléve = ingénieur « en herbe »

{E PINVESTIGATION SCIENT) DEMARCHE DANALYSE BN TECH



DEMARCHE DE CONCEPTION_EN TECHNOLOGIE

Identifier et cerner le
probléeme

r, - 7,‘7“
Nouvelle idée ou
! nouveau probléme ?

IDEES INTIALES ET HYPOTHESES '\ PLANIFICATION ET REALISATION
CONTEXTE U A LA VIE QUOTIDIENNE




DEMARCHE GENERALE D'APPRENTISSAGE EN SCIENCE ET TECHNOLOGIE

En sciences: En technologie:
éléve = chercheur « en herbe » éléve = ingénieur « en herbe »

{E PINVESTIGATION SCIENT) DEMARCHE DANALYSE BN TECH



Centre de Ressources

INSPE - UGA  Grenoble

N Enseignement des Sciences é
C R E et de la Technologie

S'incrire
Accéder a son compte

Consulter le catalogue

Etudiant(e)s, professeur(e)s, le Centre de Ressources pour I’Enseignement des Sciences
et de la Technologie (CREST) est pour vous !

Je suis o étudiant(e) inscrit(e) a I’ Ecole Supérieure du Professorat et de I'Education
(ESPE) ou impliqué(e) dans le projet Accompagnement en Sciences et
Technologie a I’'Ecole Primaire (ASTEP),
» professeur(e) des écoles ou de collége, stagiaire, titulaire, ou conseiller
pédagogique.

J'y trouve des ressources - matériels, documents - pour faire des sciences et de la technologie
en classe ou en formation.

Je réserve sur simple inscription s'inscrire / modifier son compte.

Je retire 2 jours aprés la réservation, pour une durée maximum de 1 mois, a I'ESPE de
Grenoble, 30, avenue Marcelin Berthelot 38100 Grenoble, Salle C102 plan d'accés.

Permanences Voir panneau d'actualités sur la droite. En cas d'impossibilité de venir a ces horaires,
nous contacter par téléphone entre 7h30 et 16h ou par mail (Contact).

Téléphone 04 56 52 07 26

Le CREST rouvre ses portes.

En septembre, dans I'attente
de l'arrivée des emplois
étudiants, nous vous
accueillons au cours des
permanences suivantes :

- mardi 12h30 -14h
- mercredi 12h30 - 16h
- jeudi 12h30 - 14h

Bonne rentrée a toutes et a
tous !



https://iufm-crest.ujf-grenoble.fr/crest/

D autres objets programmables
disponibles au CREST

Wedo Lego

e |

Ozobot

Speechi




Explorer le Monde cyclel

Construire progressivement des reperes spatiaux, par
I’accumulation d’expériences :

“explorer, parcourir I'espace, observer les déplacements
des pairs, anticiper ses propres itinéraires, par I’action
et le langage,

a partir de son propre corps afin d’en construire
progressivement une image orientée.”



Programmes de cycle 2

Objets techniques

Les pbjets techniques: Ouest-ce que cest ? A quels besoins répondent-ils ?
Comment fonctionnent-ils ?

Attendus de fin de cycle

» Comprendre la fonction et le fonctionnement d’objets fabriqués.
»  Reéaliser quclquv:s Dbj-l:tS cf CIrcuits E|cctriqu:s simplcs, €n respectant des régl:a Elémentaires de
SECUriteE.

» Commencer a a’apprupricr un environnement NUmMErique.

Connaissances et compétences E.IE:I‘IIPIES de situations, d’activités

ASSOCISes et de ressources pour I'éleve
Cnmprem:l_re la fonction et le fonctionnement d’ubjets Fal}riqués

Observer et utiliser des c-ij:ls tcchniqu:& ct Par l’usa.gv: de quv:|qu-cs -|:n-|:|-j:15 t-:chniquc&. actucls
identifier leur fonction. ou ancicns, identifier leur domaine et leur mode

Identficr des activieds de la vie quc:-tidicnnc ou d ':mF'I":"J leurs foncrions.

professionnelle faisant appel 4 des outils et objets | Dans une démarche d’observation, démonter-
techniques. remonter, procéder 4 des tests et cssais.
Découvrir une certaine diversité de méticrs
COUrants.
Intcrroger des hommes et des femmies au oravail
sur les t:chniqu:s, outils et machines urtilisés.



Mathématiques

» CYCLE2 MATHEMATIQUES

S'orienter et se déplacer en utilisant des repéres.

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

» Repeéres spatiaux.

» Relations entre l'espace dans lequel on se
déplace et ses représentations.

Parcours de découverte et d'orientation pour
identifier des éléments, les situer les uns par
rapport aux autres, anticiper et effectuer un
déplacement, le coder.

Réaliser des déplacements dans l'espace et

les coder pour qu'un autre éléve puisse les
reproduire.

Produire des représentations d'un espace restreint
et sen servir pour communiquer des positions.

Programmer les déplacements d'un robot ou

ceux d un personnage sur un écran.



Programmes de cycle 3

Matiere, mouvement, énergie, information

»  CYCLE3 SCIENCES ETTECHNOLOGIE

Reperer et comprendre la communication et la gestion de 'information

» Environnement numerique de travail.

» Le stockage des données, notions
d'algorithmes, les objets programmables.

» Usage des moyens numériques dans un
reseau.

» Usage de logiciels usuels.

Les éléves apprennent 4 connaitre
['organisation d'un environnement
numérique. lls décrivent un systéme technique
par ses composants et leurs relations. Les
éleves découvrent I'algorithme en utilisant des
logiciels d’applications visuelles et ludiques.

Ils exploitent les moyens informatiques en
pratiquant le rravail collaboratif. Les éléves
maitrisent le fonctionnement de logiciels
usuels et sapproprient leur fonctionnement.



Matériaux et objets techniques

= CYCLE3 SCIENCES ETTECHNOLOGIE

Connaissances

:tm{-pﬂmmm

Exemples de sitnations, d'activités
et de ressources pour I'éléve

Identifier les principales évolutions du besoin et des objets.

Repérer les évolutions d'un objet dans différents
contextes (historique, économique, culturel).

« Lévolution tﬁchnnhﬁ;ﬂu: (innovarion,

Invention, princpe technique).

« L'évolutdon des besoins.

A partir d'un objer donné, les éléves situent ses
prncipales évolutions dans ke temps en termes
de principe de fonctionnement, de forme, de
matériaux, d'énergie, d impact environnemental,

de codr, d.lﬁ[hE‘T.i.-l:[LH:'.

Diécrire le foncrionnement d'objets technigues, leurs fonctions et leurs constitutions

« Besoin, fonction d usage et d'estime.

« Foncrion technique, solutions techniques.

» Heprésentation du fonctionnement d'un
objet technique.

» Comparaison de solutions techniques -
constitutions, fonctions, organes.

Les élves décrivent un objet dans son contexee. Ils
sont amencs i identifier des foncions assurdes par
un objet technique puis i décrire graphiquement
3 l'aide de croquis 4 main levée ou de schémas,

le fonciionnement observe des déments
constituant une foncton technique. Les pigaes, les
constituants, les sous-ensembles sont inventorics
par bes déves. Les différentes parties sont isolées
par observation en fonaionnement. Leur rile

respectif est mis en dadence.



Mathématiques

» CYCLE3 MATHEMATIQUES

Connaissances Exemples de situations, d’activités
et compétences associées et de ressources pour I'éléve

(Se) repérer et (se) déplacer dans 'espace en utilisant ou en élaborant des représentations

Se repérer, décrire ou exécuter des déplacements,  Situations donnant lieu 4 des repérages dans
sur un plan ou sur une carte. I'espace ou a la description, au codage ou au

Accomplir, décrire, coder des déplacements dans décodage de déplacements.
des espaces familiers. Travailler :

F les déplacements d'un robot ou » dans des espaces de travail de tailles
ce

ux d un personnage sur un écran. diftérentes (la feuille de papier, la cour de
» Vocabulaire permettant de définir des récréation, le quartier, la ville, etc.) ;
positions et des déplacements. » 4 partir de plans schémariques (par exemple,
» Divers modes de représentation de |'espace. chercher ltinéraire le dPh-'S Court on
demandant le moins de correspondances sur

un plan de métro ou d’autobus) ;
» avec de nouvelles ressources comme les
systemes d'information géographique, des

logiciels d'initiation 4 la programmation. ..



Dans les programmes

Progressivite

Cycle 2 : coder et decoder pour prévoir, représenter et réaliser des
déplacements dans l'espace familier, sur quadrillage et sur un écran.

Cycle 3: programmer les déplacements d'un robot ou ceux d'un
personnage sur un ecran

cycle 4 : algorithmique et programmation.



Acces a I'espace de mutualisation TRIBU,
Invitation par malil

GROUPE DEPARTEMENTAL 38 - DOMAINE 4

e Stage Objets techniques cycle 1.2,3

Dossier formateurs

Demarche d'investigation et techno.
Langage et objets techniques
ressources Activités Débranchées
ressources Bluebot

ressources Thymios



La suite de la formation

3eme journee
Mutualisons nos expérimentations !

- S’inscrire au Crest pour emprunter sur 4 semaines
une malle de
Bluebot ou de Thymios ou d’autres robots

m) Expérimenter :
- des activites débranchées et/ou
- des activités de programmation d’objets techniques

# Envoyer pour fin avril, une courte présentation d’equipe
qui montre votre expérimentation avec votre analyse,
et des supports
3¢me journée : présenter vos activités (180 sec. par école).



Programmer des
objets




Presentation de

I'expérimentation

Compétences travaillées / objectifs
Les étapes

Supports

Organisation pédagogique



Points positifs

Progres des éleves / apprentissages
Engagements des éleves / motivation
Travail effectif des éleves

Autonomie

vV v v v Vv

Différenciation



Obstacles

Gestion du groupe classe
Gestion du matériel
Hétérogénéité

Ressources a disposition



Merci !



