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1 Introduction

Ce livrable présente des articles publiés dans des revues généralistes. Par revues
généralistes nous entendons essentiellement le fait que ces revues soient principalement
destinées a des communautés autres que des chercheurs. Nous distinguons 2 types
d’articles : ceux rédigés par des membres de I'équipe OCINAEE et ceux dont les auteurs

sont extérieurs au projet (journalistes).

_ Article généraliste de I'équipe Enseignants en mathématiques
- Article généraliste de I'équipe Enseignants et chercheurs
Article généraliste d’'une )
Tout public
journaliste

2 Articles publiés dans des revues généralistes par I'équipe
OCINAEE

2.1 Bulletin de la CFEM — Commission francaise pour I'enseignement des

mathématiques

La CFEM est la commission frangaise pour I'enseignement des mathématiques. Elle diffuse
un bulletin mensuel en libre acceés sur son site et a destination principalement des
enseignants en mathématiques, des formateurs et des chercheurs qui sont tous sollicités
pour y contribuer.

La publication présentée ici a été publiée en avril 2016. Elle présente le jeu du Nombre Cible
et expose la problématique rencontrée dés le début de la conception du jeu dans

I'articulation entre tangible et virtuel.
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C fem

Bulletin de liaison 38 du 1* avril 2016

Mathématiques sans frontiéres

Dans ces moments sambres de I'histoire du monde, nous
sommes avec nos collégues belges (voir en bas de
colonne le message de Ferdinando Arzarello, président de
FICMI), maliens, tunisiens, burkinabés, mais aussi irakiens
ou syriens..., frappés par le lerrorisme, la guere, ou
encore l'exil.
Notre contribution, comme acteurs de la CFEM, cest
naturellement de développer les mathématiques, leur
enseignement et lewr diffusion, comme des ressowrces
vivanies de la compréhension du monde, se nourissant
des interactions entre les humains, respeclueuses des
contributions de chacun.
C'est de celte cuverture que ce bulletin de la CFEM veut
témoigner : cuverture sur la francophonie, avec le MOOC
eFAN Maths (p. 8), ouverture sur I'Afrique du Sud, avec le
point de vue (ci-contre) de Jill Adler, lauréate de la
médaille Hans Freudenthal, cuveriure sur le monde avec
la préparation (p. 3) du congrés inemational ICME et un
focus sur les maisons des mathématiques en lran.
Ces interactions se nourrissent des questionnements que
les acleurs des mathémabiques et de leur enseignement
peuvent porter en France, quastionnements en matiére de
recherche (p. 56 le projet OCINAEE) ou d'enseignement
€1 08 Tormaton (p. 4 1a Siralegie mainémanques). Cest
dailleurs pour penser des Slralégies mathématiques
conjointes qu'une renconlre avec nos partenaires
algéniens aura lieu les 13 et 14 avril & Alger.

Luc Trouche, président de la CFEM

Sommaire
Pages 1-2. Edilorial, & le point de vue de Jill Adler
Page 3. Agenda CFEM, et congrés ICME
Page 4. La Stratégie mathématiques ef I'action de la CFEM
Page 5-6. Monde numérique & monde tangible pour
lapprentissage des mathématiques, par Marina de Simone,
Leske Guillaume et Sophie Soury-Lavergne
Page 7. Bréves

Page B. Le MOOC eFAN Math ef les projets collaboratils,
par Monica Panero
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Références a citer : De Simone M., Guillaume L.,
Soury-Lavergne S. (2016), Monde numérique et
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mathématiques, bulletin de la CFEM avril 2016.
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OCINAEE

Objets Connectés et Interfaces Numériques pour
I'Apprentissage a I'Ecole Elémentaire

Monde numérique et monde tangible pour I'apprentissage des mathématiques

Le projet OCINAEE « Objets Connectés et Interfaces Numériques pour I'Apprentissage a I'Ecole
Elémentaire » a pour objectif de concevoir et d’étudier des situations mathématiques a I'école

élémentaire et au collége.

Marina De Simone, docleuwr en Mathématiques, est
actuellemen!  post-doclorante en  Didaclique  des
Mathématiques sur le projet OCINAEE. Elle travaile sur
les questions de recherche incluant I'snalyse a prion des
situations didactiques implémentées dans les classes et
lanalyse des données recueilles lors des observalions
dans diférents scénarios d'apprentissage.

Leslie Guiliaume est i swr le projet
OCINAEE. Ele travaille & la conceplion des scénarios de
Jeux et la réakisstion des expévimentalions su lravers
dobservalions, dinferviews ef de questionnaires, qui
meftent en ceuvre les boucies lératives de conceplion et
d'expérimentation au cceur de fa méthodologie du projet.
Sophie Soury-Lavergne es! mailre de conférence en
didactique des mathématiques. Responsable du projet
OCINAEE, elle travaille sur l'srticulation du tangible et du
virtuel dans les sifuations dapprentissage  des
mathématiques 4 I'école éémentaire.

Présenté dans le bulletin de la CFEM d'octobre 2015,
OCINAEE est un projet e-education, financé par la BPI-
France el mené par quatre parienaires, les entreprises
digiSchool et Awabot, le centre ERASME et [I'Institut
Francais de MEducation. La force de ce projet réside dans
le disposilif d'apprentissage, qui lie le monde des objels
réels avec le de numérque & 1t un robol
L'environnement numérique est accessible & travers la
manipulation d'objets matériels tels que des cartes, des
oés, des stylets, de plateaux de jeu ou des interfaces
numériques, des labletles et des smartphones.

Il s’agit de créer des situations mathématiques dans
lesquelles on explicite « un systéme minimal de condilions
nécessakes dans lesquelles  une  commaissance
(mathématique) déterminée, peut se manil par les

sur un milieu » (Brousseau, 2003). Le matéried tangible
ainsi que les interfaces du smartphone el des tablettes
sont & Géfinir pour chague scénario de jeu el situations
dapprentissage. De méme, le rdle du robot et sa
personnalité, ses interactions avec les utiisateurs, éléves
el enseignants, sont également les éléments &
caraciériser pour chaque jeu afin de créer des scénarios &
1a fois ludiques et pédagogiques. Le robot est un élément
clé du dispositif parce quil peut se déplacer sur un plateau
de jeu en fonclion de la réponse mathématique des
&aves. Il est donc possiblement un &ément du milieu,
Mmtdesauxdsmpteumdsmuest

I trés inté d'analyser la maniére dont les
eeves interprétent le déplacement du robot en fonction de
la réponse mathématique quils ont produite. Dans le
prolongement des travaux réalisés avec la mallette de
ressources pour l'apprentissage & I'école et les duo
dartefacts  ((Maschietto et Soury-Lavergne, 2013),
(Gueudet, Bueno-Ravel, & Poisard, 2014)) la guestion

générale posée est celle de larticulation du virtuel et du
matériel, de leur interaction dans [lélaboration des
situations d'apprentissage.

Nous abordons cette question avec I'exemple du jeu « le
Nombre Cible », en présentant son design, des éléments
de Tanalyse & prion qui a élé nécessasire pour sa
conception ainsi que létude des situations ddactiques a
travers les actions possibles des &éves et les rétroactions
du dispositif, notamment celes du robol.

Le jeu du « Nombre Cible »

Le probléme mathématique dans e jeu du « Nombre cible
» est de décomposer un nombre donné en somme de trois
nombres, ces trois nombres étant 4 choisir parmi six
possibles. Les connaissances 4 mobiliser pour résoudre
ce probléme sont relatives aux nombres entiers et aux
nombres décimaux, kB comparaison des nombres,
I'addition et ke calcul de différences et la prise en comple
de deux contraintes pour résoudre un probléme, & savoir
une de ftrois bres et une somme égale au
nombre cible.

Les questions darticulation entre e et vituel se
posent dés la conception, lorsqu'il faut choisir de quelle
maniére le nombre cible et les six nombres seront
proposés aux éléves, de quelle manidre les &dves
pourront sélectionner les nombres voulus, les soumeltre
au systéme el oblenir une rétroaction du systéme, cette
rétroaction pouvant également &tre réalisée au niveau des
interfaces numérques (smartphone et tablettes) ou
tangibles par ke comportement physique du robot.

Pour le jeu « Nombre cible », le nombre cble est affiché
sur le smartphone placé sur le ventre du robol Les
joveurs doivent choisir trois r et les soumettre au
systéme, soit & l'aide de cartes matérielles sur lesquelles
sont écrits les nombres (Fig. 1, Fig. 2), soit sur une tablette
en manipulant les nombres écrits dans des bubes (Fig. 3).
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Les différentes versions du jeu combinent le virtuel et le
maténiel au niveau des moyens daction de léléve sur le
sysiéme, cartes tangibles ou interface numérique, et des

moyens de rétroaction du systéme, déplacement du robot
elfou indications sur le smartphone. Actuellement, une
version avec des carles et une rétroaction par
déplacement du robot existe pour des jeux sur les
nombres entiers. Une aulre version avec des lablettes,
avec ou sans rétroaction par déplacement du robot, avec
les nombres entiers et les nombres décimaux.

Le robot se déplace sur un terrain de golf qui représente la
droite des nombres. Si la somme des Wrois nombres
choisis par I'ééve est égale au nombre cible, le robot se
positionne sur le trou avec le drapeau. Si non, il se
positionne avant ou aprés ce trou selon que ka somme est
plus grande ou plus petite que le nombre dble.
Larticulation entre tangible et virtuel génére également
des différences dans lanalyse didactique nécessaire pour
lélaboration du jeu. En effet, lorsque 'on fabrique un jeu
avec des cartes malérelles, d'une fagon analogue &
lenseignant dans sa classe, #l suffit de déterminer un
nombre fini de cartes et de cibles possibles. Pour chaque
tirage d'une cible et de six nombres possibles, lanalyse
didactique consiste principalement & déterminer 3 quelle
valeur des variables didacliques ce lot correspond et & le
sélectionner ou pas s'il corespond aux valewrs retenues
pour ka situation. Les raisons du choix des cibles et des
nombres peuvent rester en partie implicites. Lorsque le jeu
doit générer aulomatiquement et aléatoirement les cibles
&l les nombres, le travail consiste 4 déterminer les régles
de génération des cibles et des bres et pas seul it
les contraintes quils doivent respecter en particulier en
terme de variables didactiques. Ainsi, avoir généralisé les
tirages dans la version tabletles a amené & considérer
différemment et de plus nombreuses variables didactiques
par rapport 4 la version cares.

Les variables didactiques

Lidentification des variables didactiques s'appuie sur les
stralégies possibles que les &éves pouront mettre en
place. Il est important de noler quil existe une dialectique
entre la mise en évidence des variables, les lots de
nombres pertinents et les stratégies possibles. Cette élude
est un aspect important du travail didactique mené dans le
projet OCINAEE. Elle est rendue complexe par le fail que
le jeu s'adresse & des ékives du CP 4 la 6° de collége, qui
ont donc des connaissances refalives aux nombres et au
caleu trés différentes.

Les variables didactiques sont détermindes par les
nombres cibles el les lots de six termes possibles
associés. La nature des nombres cibles, nombre entier ou
nombre décimal non entier (variable « cble »), et |a nature
des six lermes, eux-mémes entiers ou décimaux non
entiers déterminent plusiews variables. Six sélections de
valeurs différentes comespondent 4 des choix
explictement proposés aux éléves dans le menu de
démarrage (cf. Fig. 4). Elles permettent également de
proposer des parties « faciles » ou « difficles » (cl. Fig. 5).

IS eI

A\

Facile Difficile

Figure 5

Par exemple, |a variable « appui sur I'entier ou la dizaine »
prend deux valewrs « oui » ou « non » selon la possiddité
ou pas de metlre en ceuvre une stratégie s'appuyant sur
un passage & lentier dans le cas des décimaux ou par une
dizaine entiére dans le cas des entiers. Par exemple, pour
obtenir 12, avec 1, 2, 3, 4, 5 el 6, la solution 6+4+2 passe
par la dizaine car 6+4w10. Autre exemple, pour oblenir 8
avec les décimaux 05; 0,75, 1,75,275,:35€et4251a
solution est B w 1,75+2,75+3,5 et aucune somme de deux
de ces nombres est un nombre entier.

Dans lanalyse des stratégies de résolution possibles, les
caractéristiques des lrois sulres lermes proposés ne
faisant pas partie de la solution agissent également sur les
stratégies mobilisées par les éléves. Nous avons identifié
une variable relative au falt que certains lermes sont des
« distracleurs » car #s semblent permetire d'obtenir la
solution mais n'en font finalement pas partie. lis induisent
une stratégie qui doit &tre abandonnée pour trouver la
solution. Une autre variable est relative 4 la « distance »
entre les termes et par rapport 4 la cible. Cetle distance
permet d'éiminer facilement cenains termes.

Dans les expénmentations réalistées, le déplacement du

manipulation des cartes ou des bulles est révélatrice des
raisonnements des éléves. Les 968 édléves apprécient le
jeu quelgue soit lewr classe, en particulier, la danse finale
du robot qui consacre la réussite finale. |l faul donc
poursuivre la recherche d'aclions et de rétroactions

tangibles capables & la fois de porter une signification
mathématique et de motiver les éléves.

Le blog du projet
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2.2 QDLR — Que-Dit-La-Recherche ?

Que-Dit-la-Recherche est une rubrique en ligne du site de 'Agence nationale des usages
des TICE géré par le Réseau CANOPE. Il s’agit d’'une rubrique de vulgarisation de la
recherche autour des technologies éducatives. Les auteurs des articles sont principalement
des chercheurs et les lecteurs des enseignants.

L’article publié dans cette rubrique met en avant l'intérét de la manipulation physique dans
les apprentissages et comment les robots peuvent servir ce type de manipulation. Une
description du projet OCINAEE et de I'expérimentation présentée a RIE (voir livrable 6.2) y
est développé comme exemple de dispositif avec robot permettant d’extérioriser des

stratégies mathématiques grace a des manipulations de nombre sur cartes papier.

https://www.reseau-canope.fr/agence-des-usages/que-dit-la-

recherche.html

Mandin, S. (2016). Apprendre par la manipulation physique grace aux
robots. Synthése pour I'agence des usages des TICE (Réseau Canope€). Publié le 21
septembre 2016. From : https://www.reseau-canope.fr/agence-des-usages/apprendre-par-la-

manipulation-physique-grace-aux-robots.html

Le réseau de création ' ‘ — =

et d'accompagnement pédagogiques NOUS MON MES MON
TROUVER  COMPTE LISTES PANIER

S'INFORMER SE FORMER EDUCATION ARTS, CULTURE ACTUALITES
& ENSEIGNER & ACCOMPAGNER & SOCIETE & PATRIMOINE & AGENDA

Accueil > L'Agence des Usages > Apprendre par la manipulation physique grace aux robots

L'Agence des usages

Intégrer le numérique dans sa pratique pédagogique

N QUE DIT LARECHERCHE? ¥ TEMOIGNAGES ¥ TUTORIELS L'AGENCE

APPRENDRE PAR LA MANIPULATION PHYSIQUE GRACE AUX ROBOTS

11 existe différents types de dispositifs technologiques incluant des robots dont une

grande partie se fonde sur 'idée que la manipulation physique favorise I'apprentissage
de concepts abstraits. Nous présentons ici trois exemples de tels dispositifs et discutons
de leur insertion possible au sein des classes.
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] QUE DIT LARECHERCHE? ¥ TEMOIGNAGES ¥ TUTORIELS L'AGENCE

La robotique pédagogique a été initiée par Seymour Papert (1981), notamment pour
faciliter des manipulations susceptibles d’appréhender de facon concréte des concepts
abstraits. C‘est ainsi qu'un premier robot de sol programmable a été développé pour
Iapprentissage de I'algorithmie, puis que des robots a construire sont apparus pour des
champs d’applications variés. Depuis lors, les avancées technologiques font que les
fonctionnalités des robots s’étendent (e.g. multiplication des capteurs, intégration de
synthéses vocales) tout comme leurs champs d’utilisation (e.g. développement des
compétences linguistiques, mathématiques, médiation thérapeutique). Cependant la
manipulation, pour permettre aux enfants d’apprendre en agissant sur leur
environnement, demeure centrale pour un grand nombre de dispositifs pédagogiques. Le
fait que la manipulation se produise dans le monde réel (manipulation physique par
opposition 4 la manipulation virtuelle) permet & 'apprenant de faire appel a ses
capacités sensori-motrices et de rester dans son environnement proche. Dans cet article,
nous présentons des dispositifs technologiques combinant I'utilisation de robots avec
des objets physiques et parfois aussi d’autres objets numériques. Ces dispositifs ont une
finalité pédagogique en cherchant a favoriser les apprentissages par la manipulation
d’objets du réel. La numérisation permet d’enrichir les retours sur les manipulations tout
en rendant concrets et perceptibles des concepts abstraits via ’animation de robots.
Autrement dit, nous présentons ici quelques exemples de dispositifs exploitant la
tangibilité en robotique pédagogique.

Manipuler pour matérialiser ses raisonnements
algorithmiques

En 2013, des chercheurs américains, Sullivan, Kazakoff et Bers ont concu un dispositif
expérimental pour permettre aux éléves d’acquérir la maitrise de concepts
algorithmiques utiles en informatique. IIs ont pour cela demandé a 37 éléves de 5 ans de
construire puis de définir le comportement d’un robot a I’aide de briques
programmables. Cing séances de 2 heures par jour se sont succédées au cours d’'une
semaine. L'objectif de I'activité annoncé aux éléves était de construire un robot facilitant
le recyclage des déchets. La programmation est réalisée en CHERP, un langage de
programmation tangible en ce sens qu'il permet aux éléves de coder les déplacements et
autres actions des robots via 1'association de cubes sur lesquels figurent des symboles
représentant les instructions de programmation. Les éléves peuvent ainsi manipuler
physiquement et aisément les éléments de codage et les aligner visuellement suivant
leurs raisonnements. Le comportement du robot fournit alors un retour immédiat dans
le réel sur le fonctionnement de I’algorithme ainsi créé. La manipulation n’empéche
cependant pas la survenue de frustrations dans I'activité. Pour les pallier, les chercheurs
pilotent les séances en suivant un processus itératif d’identification des problemes, de
recherche d’idées, de développement, de test et de partage des solutions. Ce processus
est introduit lors de la premiére séance a travers des jeux, dont des briques de
construction. La robotique n’intervient qu’aux séances suivantes au cours desquelles les
éléves apprennent ce qu’est un robot et en construisent un sous forme de véhicule
(séances 2 et 3). IIs 'adaptent ensuite a la fonction souhaitée, ici le recyclage (séance 4).
In fine, une présentation de leur travail par chacun des 11 groupes est faite aux éléves
d’une autre école (séance 5). 8 des 37 éléves impliqués et leurs 3 enseignants ont été
interrogés en début et en fin d’expérimentation par les chercheurs. Les éléves 'ont été au
cours d’entretiens oraux alors que les enseignants ont eu a répondre anonymement a
des questionnaires écrits. Les informations recueillies ont été analysées conjointement
aux observations des séances. Les retours montrent que les éléves ont développé des
connaissances en programmation. Ils ont aussi amélioré leur compréhension du métier
d’ingénieur et de la robotique tout en mettant en pratique, et sans que cela ne soit
explicitement prescrit, des compétences mathématiques (comptage de déplacements,
identification de formes géométriques, etc.). Le développement de ces derniéres
compétences peut toutefois aussi étre ’objectif visé dans l'utilisation de robots comme
nous le montrons a présent.
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] QUE DIT LARECHERCHE? ¥ TEMOIGNAGES ¥ TUTORIELS L'AGENCE

Manipuler pour extérioriser ses stratégies en calcul

Le projet de recherche OCINAEE (Objets Connectés et Interfaces Numériques pour
I'Apprentissage a I'Ecole Elémentaire), financé par le programme des Investissements
d’Avenir et associant différents partenaires industriels et publics (Digischool, Awabot,
IFE, Erasme), constitue donc un autre exemple de robotique pédagogique. Le robot est
cette fois intégré a des scénarios de jeux en mathématiques. « Le Nombre Cible » est 'un
de ces jeux. Une premiére version est décrite par Sonia Mandin et ses collégues (Mandin
et al, 3 paraitre). Le jeu consiste a faire sélectionner par I’éléve 3 cartes parmi 6 dont la
somme est égale a2 un nombre cible proposé par le robot via un smartphone clipsé dessus
(voir illustration ci-dessous). Le robot se déplace alors sur un plateau imprimé. Ses
différents points d’arrét possibles (personnages) dépendent de I'infériorité/supériorité et
de la proximité/éloignement de la combinaison par rapport au nombre cible a atteindre
(cabanon). Les points d’arrét sont alignés de sorte a représenter une ligne numérique
passant par le centre du plateau, emplacement du nombre cible a atteindre.

Des observations sont encore en cours de réalisation aupres d’une quarantaine de
classes de cycles 2 et 3 dans I'agglomération lyonnaise (Simone, Guillaume et Soury-
Lavergne, 2016). Toutefois, une expérimentation plus spécifique a la perception du
déplacement du robot par les éléves de 5 classes de CP et CE1 est décrite par Sonia
Mandin et ses collégues de I'Institut Frangais d’Education (IFE) a ’'ENS de Lyon. Les
résultats ont montré que les éléves se répartissent selon deux catégories : les éléves
vérificateurs qui soumettent leur combinaison au robot quand ils ont calculé plusieurs
fois la somme des cartes sélectionnées et les éléves testeurs qui déleguent au robot ce
role. Les éléves testeurs apparaissent étre davantage représentés parmi les éléves qui
cherchent a progresser, comme s’ils cherchaient a tirer un maximum de profit du jeu. Les
autres sont davantage des éléves qui cherchent a éviter de montrer qu’ils peuvent
commettre des erreurs ou qui cherchent au contraire a prouver leurs compétences. Un
autre point observé est qu’en cas d’erreur, les stratégies des éléves dans la modification
de leur combinaison sont différentes selon que leur premiére réponse dépasse ou non le

nombre cible. Ils remettent davantage en question la combinaison erronée quand elle est
supérieure au nombre cible. Ils tendent en revanche a ne changer que la plus petite carte

quand elle lui est inférieure. Enfin, le dispositif a permis aux éléves de chaque bindme
d’interagir ensemble et de s’observer mutuellement dans I’externalisation de leur
réflexion par la parole comme par les gestes. Cette externalisation induite ici par la
manipulation favorise les apprentissages de I’éléve qui en est acteur comme de celui qui
I’observe (Kani et Shahrill, 2015 ; Edwards, Radford et Arzarello, 2009). L’activité mentale
est extériorisée, ce qui va aider les éléves a prendre conscience de leurs stratégies, ici en
mathématiques, et aussi a négocier leurs idées. De tels dispositifs peuvent aussi étre
utilisés pour développer des compétences linguistiques.

Manipuler pour développer sa créativité et ses
compétences narratives

Des chercheurs de I'Université de Berkeley (Ryokai ez al, 2009) ont ainsi utilisé le dessin
et un robot (Pleo, robot dinosaure) comme moyens susceptibles de permettre aux éléves
d’entrer plus facilement dans un processus narratif oral. Ainsi, des éléves de 5a 9 ans
peuvent dessiner des passages de leurs histoires imaginées et associer des
comportements du robot (e.g. jouer des sons pré-enregistrés par les enfants) a la
détection du dessin par le dinosaure. Les comportements sont programmés vig une
interface spécifique et intuitive fonctionnant sur tablette. Une séance d’observation avec
11 enfants a été menée par les chercheurs sus-cités, dans laquelle les enfants sont placés
en bindme. Aprés un temps de prise en main du dispositif, les enfants peuvent jouer
librement avec pour une durée maximum d’une heure. Les différents groupes ont ainsi
joué au minimum 45 minutes et programmé de 4 a 10 dessins. Les résultats montrent
une utilisation aisée de 'interface de programmation du robot. Par ailleurs, le dispositif
permet une bonne vision de ’enchainement des actions narratives puisqu’a tout
moment de la présentation de ’histoire, les éléves sont capables d’anticiper la suite. L'un
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des résultats de la recherche montre qu’en fonction des enfants, les histoires étaient
enrichies soit en ajoutant de nouveaux dessins, soit en incluant de nouvelles actions
devant étre exécutées suite a la présentation du dessin au robot. Dans tous les cas, le
dispositif favorise la négociation entre enfants sur la nature et 'organisation des actions
et événements de I’histoire.

Conclusion

Ces trois exemples de dispositifs technologiques et pédagogiques incluant des robots
soulignent la diversité des disciplines dans lesquelles les études sont menées mais
surtout le fait que le robot ne constitue pas seul le dispositif. Nous noterons ainsi que
I'intérét du robot est qu'il maintient I’éléve dans le monde réel par le feedback concret
qu’il permet. De tels environnements permettent de maintenir les apprenants focalisés
sur leurs taches mais aussi de constater les effets de leurs actions directement sur le
milieu dans lequel ils agissent.

Les études présentées engagent des dispositifs et un domaine spécifique (ici, la
programmation, la numération et la narration). Néanmoins, chaque dispositif permet des
adaptations de la part de ’enseignant. Ainsi, dans ’exemple américain pour le
développement des raisonnements algorithmiques, le robot construit est 1ié a une action
de sensibilisation au développement durable. Il pourrait tout autant I’étre a une autre
notion. La séquence pédagogique présentée est également expérimentale. Tout comme
pour le dispositif utilisant le robot dinosaure ou pour OCINAEE, un usage différent de
celui décrit pourrait étre envisagé dans les classes (répartition des éléves, utilisation en
remédiation, travail dans une autre langue, etc.). La robotique pédagogique offre donc de
nouveaux outils a I'aspect ludique. Toutefois, leur insertion au sein de séquences
pédagogiques et le soutien aux éléves reviennent toujours aux enseignants. A ce titre, il
semble important d’aller vers une formation des enseignants a de tels dispositifs afin
qu’ils puissent faire leurs choix en fonction de leurs besoins et les intégrer dans leurs
enseignements de facon pertinente.

Sonia Mandin - Chercheuse en Sciences de 'éducation et consultante e-learning

date de publication : 21/09/2016

Recommandations

s Choisir les compétences & développer chez les éléves avant de choisir le dispositif de
robotique.

m Penser l'utilisation des dispositifs au sein de séquences pédagogiques.

m Ne pas laisser les éléves seuls face aux dispositifs mis en place mais continuer a les
soutenir.

m Observer les éléves en manipulation pour appréhender différemment leurs
compétences et leurs difficultés.
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3 Articles publiés dans des revues généralistes par des
extérieurs a I'’équipe OCINAEE

3.1 Ludomag

Ludomag est une rubrique en ligne de Ludovia Magazine, chaine d’information sur le digital
et 'éducation.
L’article cité (voir références ci-dessous) présente OCINAEE et une video de l'interview de

Sophie Soury-Lavergne.
http://www.ludovia.com/

Julien, A. (2016). Avec OCINAEE, objets connectés robot et jeux,
apprenez les mathématiques autrement!. Ludomag. 10 mai 2016. From:
http://www.ludovia.com/2016/05/avec-ocinaee-objets-connectes-robot-et-jeux-apprenez-les-

mathematiques-autrement/
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SERIOUS GAMES

Avec OCINAEE, objets connectés
robot et jeux, apprenez les
mathématiques autrement!

Q Par Aurélie Julien

Avec OCINAEE, objets connectés robgtietjeux;apprenez les mathématiques autrement ! @ #
- -

« Cest un projet qui développe ble de jeux pour les ématic al'école primaire et le kit de base dans OCINAEE, c’est un robot qui fait I'interface
entre du matériel tangible, comme des cartes @ jouer ou un dé par exemple, et du matériel numérique comme une tablette ou un Smartphone » explique
Sophie Soury-Lavergne, Maitre de conférences en didactique des mathématiques a I'lfé, ENS Lyon.

Avec cet ensemble d’objets, des scénarlos de jeux sont
constitués pour faire apprendre les mathématiques a Uécole.

Danslavidéo ci-contre, Sophie nous fait la démo du jeu du « nombre cible », par exemple.

C'est en réponse 3 |'appel 3 projets e-éducation N°3 qu'est né le projet autour de quatre partenaires 3 savoir :

PME lyonnaise é la ion et le dé d'applications multi-devices et I'édition de contenus
. Awabot, PME I Ik &cialisée dans le dé de solutions isés
. Ifé, organisme de recherche publique, pour |a mise en place d'expérii ions de terrain et 'analyse des situations d’ équipe

EducTice de I'équipe d'accueil S2HEP.
. ERASME, Living Lab du département du Rhéne

La solution est actuellement testée sur le terrain.
Nous avons 35 profs, 39 classes et prés de 1000 éléves, du CP a

la 6™ ce qul couvre le nouveau cycle 2 et cycle 3 qul va jusqu’a
la classe de 6™ au collége.

Cette phase de test permet de mettre a I'essai cing jeux différents : des jeux autour du calcul, l'apprentissage des tables ou encore des jeux sur les
additions « de nombres entiers mais aussi de décimaux écrits tionnaire, par exemple ».

Comme le robot peut se déplacer, des jeux autour de I'espace ont été mis en place et « on peut coder le déplacement du robot ».

Le cadre du projet court jusqu’a décembre 2016; Il n'est pas encore possible de savoir aujourd’hui comment ce projet sera mis a disposition de
I'éducation nationale ou hors de I'école ; en effet « nos partenaires sont intéressés par ce qui se passe G I'école mais aussi en dehors de I'école en termes
d'apprentissage », précise Sophie Soury-Lavergne.

« Clest quand méme du matériel un peu spécifique : il faut avoir deux tablettes, un Smartphone, un robot plus un certain nombre de matériels tangibles : donc
pour linstant, la structure exacte de comment llons faire pour diffuser, n'est pas établie » conclut-elle.

Plus d'infos sur le OCINAEE et ir om

Iu: 1778 fois

RELATED ITEMS: AWABOT. DIGISCHOOL. ENS LYON, ERASME, IFE, JEUX, MATHEMATIQUES, MATHS, NUMERIQUE, OBJETS CONNECTES, OCINAEE, RECHERCHE, ROBOT
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4 Conclusion

Les articles présentés dans ce livrable nous ont permis de faire connaitre notre travail
aupreés d'un large public d’enseignants et plus largement la communauté éducative des
formateurs, des chercheurs et des acteurs de I'’éducation, intéressés par les mathématiques
Bulletin de la CFEM mais aussi par les usages des TICE, QDLR et Ludomag.

L’article de QDLR s’apparente a une synthése de vulgarisation scientifique. |l aurait aussi pu
rejoindre les articles du livrable 6.2 en ce sens qu’il s’agit d’'un article lu par des relecteurs
spécialisés et demandant une exigence dans la présentation de son contenu proche des
articles scientifiques. Son intérét pour le projet est qu’il ne se contente pas de présenter
OCINAEE mais le positionne par rapport a d’autres travaux recourant conjointement a de la
manipulation et a des robots.

Les retombées de I'ensemble de ces communications sont également importantes pour le
projet dans la mesure ou elles touchent un public au-dela de la région Lyonnaise, région
d’incubation du projet OCINAEE.
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