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PERSPECTIVES | Faits&idées

La rubrique « Faits et idées » présente des sujets remarqués a la rédaction les semaines
précédentes, témoignages, portraits, faits d’actualité, prises de position, etc. Ce mois-ci, un
petit robot en rencontre un autre et, a coté des résultats de Pisa qui ont fait la une en

décembre, coup de projecteur sur les évaluations CEDRE de fin de troisieme. Et la présentation de
Bien débuter en collége (publié en partenariat avec Canopé), avec Pinterview des auteures.

Résoudre des problemes d'interdépendance

par la robotique

COOPERER. Des chercheurs montrent comment l'usage d’un robot qui se déplace sur le sol, le bluebot, peut favoriser chez les éléves une

démarche de résolution collaborative de problémes.

a vie nous confronte au quotidien a des pro-
blémes a résoudre. Il faut souvent arriver a
collaborer avec d’autres personnes pour arri-
ver a une solution. Dans le cas des problemes
d’une grande complexité, cela demande méme
une organisation en réseau. A I’école, nous avons
longtemps mis 1’accent sur la résolution individuelle
de problemes. Ce n’est qu’au cours des derniéres
années que I'importance d’apprendre a les résoudre
de maniere collaborative s’est développée. Les résul-

exécutées par les deux dyades de I’équipe. L’analyse
de la résolution collaborative de problemes est réalisée
sous I’approche PISA et enrichie par la considération
des facteurs de climat d’équipe, travaillé tant sur la
conception de I'activité que sur la régulation des émo-
tions. L'activité Bisoux-BlueBot n’est pas une course
de robots, mais une activité de collaboration entre des
éleves, qui doivent se coordonner pour arriver a la case
ou se trouve un doudou ou un dessin d’un cceur pour
que les deux automates y
viennent faire un bisou en

tats des enquétes internationales PISA (Programme | [] nous semble qu’il
international pour le suivi des acquis des éleves de | peste encore un défi
I’OCDE, 2017) nous invitent a développer fortement considérable pour
cette compét?nce a I’école en Franc/e. ) développer des

Ave_c Qes taches assez 31'mples, decoptextuallse?s activités de résolution
et individuelles, la résolution de problemes est tres .
présente dans les cours de mathématiques. A 1’échelle collalqoratlve de
individuelle, la résolution de probléemes en mathé- prObIemes'

méme temps. Il s’agit
d’une démarche d’inter-
dépendance positive, car
il faut que les deux auto-
mates arrivent au méme
moment pour réussir. Les
stratégies de régulation

matiques a été bien étudiée dans les domaines tels
I’arithmétique. Cependant, il nous semble qu’il reste
encore un défi considérable pour développer des acti-
vités de résolution collaborative de problemes.

BISOUX-BLUEBOT, RESOLUTION

COLLABORATIVE DE PROBLEMES

Lactivité Bisoux-BlueBot vise le développement de
la résolution de problemes en mathématiques tout
en travaillant le climat d’équipe par un protocole
favorisant la prise de conscience et la régulation
socioaffective de la résolution de problemes en équipe.
Ainsi, c’est une activité de robotique pédagogique
avec des automates de sol qui engage les éleves dans
la résolution collaborative d’un défi d’une certaine
complexité: les éleves vont programmer les déplace-
ments élémentaires d’un robot, puis vont collaborer
et se coordonner entre eux pour relever un défi coo-
pératif. Cette activité permet de dépasser I’orientation
vers une réponse unique car il existe plusieurs
réponses justes de méme valeur.

Pour réussir I’activité, les éléves doivent arriver a se
coordonner pour débuter et terminer aux mémes
moments les mouvements des automates. Cette tache
les engage dans un objectif commun et interdépendant,
et nécessite la prise en compte d’actions planifiées et

émotionnelle au sein de
I’équipe sont décrites dans la phase 3 de cette activité
se déroulant en cing phases.

Lactivité Bisoux-BlueBot a été réalisée avec des éleves
scolarisés en CE2 (8 - 9 ans) dans une école REP + de
Nice. Elle est actuellement intégrée dans la formation
des enseignants a I'Inspé de Nice et dans les activités
développées par les collegues de I'Université Laval au
Québec et de I'Université de Patras en Grece.

Phase 1. Familiarisation

Les éleves se familiarisent avec le fonctionnement de
leurs automates BlueBot par le biais d’'un ensemble
d’activités préalables au cours desquelles ils com-
prennent leurs déplacements. Une premiere phase tres
(socio) constructive, qui se déroule en équipes. Elle vise
a encourager I’exploration des éleves et le développe-
ment des connaissances des fonctionnalités de BlueBot
pour le défi collaboratif qui sera ensuite réalisé

Phase 2. Création des équipes
Au sein d’une classe, les éléves sont organisés en
équipes mixtes de quatre enfants. Chaque équipe est
divisée en deux dyades de deux éleves. Chaque dyade
dispose d’un automate BlueBot. BlueBot est considéré
par des auteurs comme Vassilis Komis comme un
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robot de sol, au méme titre que Thymio ou encore
Ozobot. L'activité de I’équipe se déroule sur un tapis
de jeu commun a I’équipe.

Phase 3. Régulation socioaffective

Avant de commencer le défi BlueBot, les éléves sont
invités a prendre conscience de I'importance de la
régulation émotionnelle de la résolution de problemes
en équipe. Pour cela, les chercheurs proposent la
métaphore du chat aux éléves. Ils sont invités a s’ima-
giner étre des chats qui sont adorables par défaut,
mais qui parfois peuvent se sentir stressés et méme
devenir agressifs. Face a une activité avec des robots,
les éleves sont invités a observer quand les autres
membres de I’équipe sont trop énervés ou frustrés,
ou prennent un ascendant trop grand sur I’ensemble
de I’équipe. Les chercheurs mettent en scene le com-
portement attendu. Quand un éléve observe un autre
éléve en difficulté émotionnelle, il doit lui faire un
calin sur I’épaule pour lui montrer son soutien.

Phase 4. Réalisation de Pactivité
Au sein d’une méme équipe, les deux dyades
contrélent chacune leur robot (robot 1, robot 2) pour
les faire parvenir en méme temps en bordure de la
case d’arrivée pour faire un bisou a leur doudou ou
leur dessin de cceur.
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Figure 1. Situation initiale de I’activité Bisoux-BlueBot

L’activité Bisoux-BlueBot entraine le besoin de
coordonner a la fois les temps et les trajets des deux
robots des deux dyades. De nombreuses variables
didactiques existent. En effet, des positions initiales
entrainent des temps et des trajets différents pour
chacun des deux robots. Ici, la coopération entre les
deux dyades est fondamentale, raison pour laquelle
il importe de les impliquer deés le départ en équipe
de deux dyades, et non en simples dyades: « coopé-
ration », car nous avons relevé quelques actions
concertées entre les dyades qui dépassent la collabo-
ration. Des aides mutuelles sont par exemple mises
en ceuvre entre les dyades. Au cours de I’activité, les
éléves emploient différentes stratégies pour program-
mer leurs BlueBot, tandis que certains réalisent une
programmation pas a pas en déplacant le BlueBot en
méme temps qu’un autre éléve note les pas, d’autres
essayent d’anticiper davantage.

Figure 2. Trace dans un cahier de recherche d’une dyade
Les équipes s’engagent initialement comme des
dyades en compétition. Progressivement, les éléves

comprennent I’enjeu de coopération pour arriver au
méme objectif. La régulation émotionnelle par le calin
de chat a I’épaule apparait de maniere progressive,
et les éleves finissent en célébrant leur réussite par
de véritables embrassades.

Phase 5. Retour sur ’activité

En grand groupe, les chercheurs animent un retour
sur ’activité Les éleves en soulignent I’intérét mais
aussi la maniere dont ils ont surmonté leurs difficultés.
Une éleve réalise de maniére spontanée des dessins
pour remercier de I’activité menée tous ensemble. Le
climat de classe est tres positif et les éleéves expriment
I’envie de continuer a avancer dans des activités de
robotique avec les BlueBot.

DIFFICULTES DE L’ACTIVITE

Malgré les consignes insistant sur le besoin de
s’organiser au préalable afin que les deux robots
puissent démarrer et terminer 1’activité aux mémes
moments, les éleves percoivent la situation comme
une compétition. Au sein de chaque équipe, les deux
dyades réalisent peu a peu la nécessité de se coor-
donner pour résoudre le probleme spécifique du pas-
sage du goulot d’étranglement, créé par les deux cases
interdites. Ceci nécessite en effet une coordination
des programmations afin d’éviter un passage syn-
chrone. Des le début de I’activité, la coordination
pose davantage de difficulté que les programmations
des robots proprement dites.

UNE ACTIVITE TRES ENGAGEANTE
Malgré le caractere complexe, dynamique et de col-
laboration interdépendante entre les éleves, ceux-ci
montrent un degré d’engagement tres fort. L'autonomie
et I’esprit d’initiative se manifestent a plusieurs reprises.
Un fort engagement est a souligner bien qu’il s’agisse
d’une activité bien plus difficile que celles habituelle-
ment proposées en classe. Ces activités plus complexes
et longues alternent avec des activités plus simples,
ou les éléves peuvent développer des acquis d’appren-
tissage leur permettant d’étre mobilisés dans des acti-
vités intégratrices d’un plus grand niveau de complexité
comme Bisoux-BlueBot. Diversification des activités
d’apprentissage, et non substitution, permettent de
continuer a travailler les acquis et compétences disci-
plinaires, tout en encourageant davantage I'intégration
d’activités visant des compétences transversales comme
la résolution collaborative de problémes.
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