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Analyse écologique et expérimentale des utilisations de

la robotique a I'école en termes de connaissances et de représentations

Thibault Desprez, Stéphanie Noirpoudre, Théo Segonds, Damien Caselli, Didier Roy & Pierre-Yves Oudeyer
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Contexte Protocoles

Nous présentons un kit robotique: Poppy Ergo Jr. |l est né d'un parte- e Approche expérimentale [ Procibesmeia ] Entormen F
nariat entre |'équipe Poppy Education et 20 enseignants partenaires issus de |
15 lycées de la région de Nouvelle Aquitaine. 68 de leurs éleves ont participé
aux évaluations en juin 2017.

De nombreuses variables pou-
vant étre manipulées individu- Pre
ellement en fonction de |'objet fes!
d'étude. ltération rapide, mais
K-t b t- ’ d s en dehors du cadre scolaire. 5
l rono 'que pe agoglque e Approche écologique
Placée dans le monde réel (a I'école) mais induit des biais a travers de nom-

breuses variables environnementales, difficiles a controler et a mesurer.
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Presentation

Observatio

/

e Conception centrée utilisateur
[Noirpoudre et al., 2017] Depuis septembre 2015, des réunions mensuelles avec

les utilisateurs nous ont permis de déterminer leurs besoins, souhaits et 4 ’! | >
contraintes. Cela a permis d'améliorer le kit. TEST TEST
1 2
activity activity activities I
: : Free : .
Observations Observations Observations
/\( of Teachers el /\( of Teachers // of Teachers i
Protocol Ecological | School year
\“ /

Représentations

e Les outils dans la boite e "Public attitudes towards Robots" [Eurobarometer, 2012 €St UN questionnaire pour
évaluer |'acceptabilité des robots. Les résultats de 2017 sur I'impact du
kit sur cette dimension, sont en cours d'analyse.

- Robot: Ergo Jr est un bras robotique bon marché avec 6 servomoteurs
et une forme modifiable. Il est issu de la Plate-forme Poppy [Lapeyre, 2015).

- Programmation: avec Snap/, un langage visuel (Scratch like) ; avec e "The Negative Attitudes towards Robots Scale” [Nomuraetar, 2006 cet autre
Python, un langage textuel ; ou d'autres langages grace a 'API-REST. questionnaire sera utilisé en 2018 en plus du premier.

- Livret et activités: [Noirpoudre et o, 2016) Pour découvrir les fonctionnalités Virtual shape
du robot et les éléments de base en programmation. wuw.poppy-education.org/

Expérience utilisateur

. << SyStem Usability Scales >> [1. Je pense que je vais utiliser ce kit fréquemment] Non’ oui ||-015] 1,26 7 CC by Poppy Project, Inria-BSO A\ e y Poppy | o & /"% ’%( ‘j‘|_ ‘\i:\:‘;
Booke 1905 Le SUS comprend 10 af- oo ol L'impact de plusieurs variations du kit est actuellement a I'étude.

[4.Je pense que j'aurai besoin de l'aide d’'un

fi rm at i O n S é éva | u e r S u r u n e éC h el |e t;chnluenpaurétrecapabled’utillsercekit]

[5.J'ai trouvé que les différentes fonctions de ce kit ont Non

Non || 0,80 | 1,18

PR Oui 0,80 | 1,00
été bien intégrées]

de 5 pOintS_ Cela aide é évaluer |es “[6. Je pense quil y a trop d'incohérences dans ce kit | Ou
problemes de conception. C'est un

Non 0,94 | 0,96

Connaissances

capables d'apprendre a utiliser ce kit trés rapidement.]

*[8 J'ai trouvé ce kit trés génant a utiliser.]

sondage tres rapide et fiable. e o Concepts de robotique
T S e - il P Snap! blocks: sensory-motor-loop for Ergo Jr robot.
A S S S S S [ ’ ' .- when ,_|clicked
e Le questionnaire < AttrakDiff > e  — Qu’est-ce qu'un robot, comment utiliser | rrmrmmrm————
] . g‘% Ez .J;Z‘fﬁ: & / E:c::.;e osel 191 |es Outi |S aSSOCiéS? set Motors—Base | to ! list
[Lallemand et al, 2015] || consiste en 28 paires i — N T , , et otors-End | to list ol (8 @8
s st Grenit Q u est—ce q uun com portement, com- 94 set motor(s)  Motors - Base |in compliant | mode J

=133

Moy
Ecart type =
o
o
3
3
g
E
v
3
o
2
<
@
8
e

d'antonymes a évaluer sur une échelle |3l ==
de 7 points. |l permet d'évaluer
la perception de ['utilisateur lors  |* %=

™ cet motor(s) m in m mode J

forever

e ment créer une "boucle de controle”?

0,15 1,45 set opposite‘position | to (list
oit 1,26] 1,23 - 7 = = P D —————————————
Haut do gamme o72] 059 o SCIenceS nu merlq ues for each (position’ of (% of motor(s) (Motors - Base
autres ) R
add to

des activités, notamment en terme o Nous nous référons au Concours Castor A e ptonc) C ) of mtors) Rt n o1 |
d EXPErience Utlllsateur (UX) il DmMg s“n'l pour nos étUdeS. [Dagiené and Futschek, 2008] .
Tous les résultats sont disponibles dans [Desprez et al., 2018 Pour évaluer ces domaines, des questionnaires sont en cours de création.
Vd Vd
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