Coder des déeplacements au Cycle 2
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Ce que disent les programmes

Au cycle 2, les éléves apprennent a « coder et décoder pour
prévoir, représenter et réaliser des déplacements dans des
espaces familiers, sur un quadrillage, sur un écran ». Ces
déplacements ont lieu dans des espaces réduits en début de
cycle (classe ou école) pour s’étendre progressivement tout au
long du cycle jusqu’au quartier ou village pour lesquels ils
pourront utiliser des plans. A partir du CE1, les éléves sont
invités a coder des déplacements a l'aide d’un logiciel de
programmation adapté.

- L’objectif est d’anticiper un
déplacement complet, de prévoir a
I’avance I’ensemble des instructions

permettant d’obtenir un déplacement
complexe souhaité (= développer
I’abstraction)
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Initiation a la programmation
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Document d’accompagnement
Eduscol, Initiation a la programmation
aux cycles 2 et 3

https://eduscol.education.fr/document/15409/download
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Stratégies d’enseignement

Demarche

Malgré des objectifs plutdt modestes, la programmation est un apprentissage a part
entiére. La phase de déecouverte ne doit pas &tre négligée et doit permettre aux eleves pour
s approprier les outils qui leurs sont proposés. La présentation des outils et des différentes
etapes a realiser doit permettre de mettre la classe dans une dynamigue de projet, qui
facilitera Uinvestissement des éleves dans leurs apprentissages.

Une fois la phase de découverte passée, 'enseignant joue sur les variables didactiques
propres aux outils pour initier les éleves a la programmation, comme le nombre de pas pour
le déplacement d'un robot ou d’'un personnage dans une grille ou sur un écran, le nombre
d’'instructions nécessaires, l'environnement, les supports, les instructions disponibles, etc.

Il est important d'inviter les éléves a expliciter les programmes de déplacement qu’ils
concoivent pour gagner en abstraction et en autonomie.

Des synthéses réguliéres, accompagnées d'institutionnalisations écrites, sont nécessaires a la
construction des connaissances.

Document d’accompagnement Eduscol, Initiation a la programmation aux cycles 2 et 3
https://eduscol.education.fr/document/15409/download
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Precision du langage

Les activités proposées dans ce document reposent sur le fait de décrire des déplacements.
Le lexigue est simple, proche du langage naturel de ['éléve, puisqu’il s'agit de programmer une
suite d'instructions élémentaires en utilisant les mots ou expressions usuels suivants :

« S orienter vers », « pivoter », « tourner =, « avancer », « haut », « bas », « droite »,

« gauche », « nord », « ouest », etc.

Concrétement, [enseignant organise des temps pour gue les éléves explicitent leurs
procedures ; ce qu’ils ont fait en premier, ce qu’ils ont fait ensuite, etc. Il met a disposition
les supports qui facilitent ce temps de langage : étiquettes, dessins, photos, tablettes, etc.
L'enseignant privilégie le lexique déja présent dans le support : le code des robots, les blocs
déja présents dans ScratchJr ou Scratch, etc. Des séances décrochées peuvent étre mises
en place avec des objectifs spécifiques pouvant relever d’autres domaines d apprentissage
et au service de l'activité de programmation. Par exemple, si le besoin s'en fait sentir, pour
ameéliorer la facon de formuler des ordres, il peut &tre prévu en francais des activités sur
limpératif présent avec les eleves de cycle 3.

Document d’accompagnement Eduscol, Initiation a la programmation aux cycles 2 et 3
https://eduscol.education.fr/document/15409/download
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Deplacement relatif — deplacement absolu

Dés les premiéres activités, les éléves sont confrontés aux différentes facons de préciser les / « allocentré »

deplacements.
* On parle de déplacement absolu, lorsque l'effet des instructions ne dépend pas de lorienta-

tion initiale du « mobile » qui les recoit. Par exemple : « tourne-toi vers le tableau », « avance
de deux pas vers la fenétre », « avance de trois pas vers l'est »;

* On parle de déplacement relatif, lorsque l'effet des instructions dépend de l'orientation
initiale du « mobile » qui les recoit. Par exemple : « effectue un quart de tour vers la droite », “

avance de trois pas ».

La notion de déplacement relatif peut poser probléme, en particulier pour les éléves non « autocentré »
latéralises. Les difficultés rencontrées au quotidien pour lire des cartes papier et suivre les
instructions d'un GPS lillustrent assez bien.

Document d’accompagnement Eduscol, Initiation a la programmation aux cycles 2 et 3
https://eduscol.education.fr/document/15409/download

- Le déplacement relatif implique que le programmeur se mette « a la place » du robot.


https://eduscol.education.fr/document/15409/download

Quelle progressivité ?

En principe:

1. Coder et décoder des déplacements absolus (exemple d’activité débranchée : la fusée)

2. Coder et décoder des déplacements relatifs (activités branchées avec Blue Bot)

3. Coder et décoder des déplacements relatifs ET absolus (robot + utilisation des points cardinaux pour
programmer déplacements sur cartes au CE2)

Mais....

Risque de différer 'usages des robots (déplacements relatifs) alors qu’introduction possible dés la
Maternelle !

Donc...Un choix a opérer:

- Soit proposer des situations identifiés comme « absolues » ou « relatives » (= donner le langage a
utiliser);

- Soit proposer une situation de découverte ouverte, et a partir des programmes produits par les
éléves, les confronter aux différentes manieres de coder (absolu et relative). Puis, réfléchir aux
instructions les plus appropriées selon les cas.



Deux situations de codage de déplacements absolus en débranché

Dés le début du cycle : La fusée

Wt

Départ

Les déplacements de la fusee

Pour faciliter les choses, le déplacement s'effectue sur un quadrillage.
Le codage des déplacements de la fusée repose ici sur des fléches :

# : monte d'une case, c'est-a-dire avance d'une case vers le haut (de la feuille) ;
W . descend d’une case ;

€ : avance d'une case vers la gauche ;
=>» : avance d'une case vers la droite.

Activite 1

OBJECTIF
Traduire le déplacement proposé a l"aide du codage.

Consignes (présentées a l'oral ou a U'écrit)

La fusée part de la case DEPART. Le trajet de la fusée est le suivant :
* elle monte de quatre cases ;

* elle avance d'une case vers la droite ;

* elle descend de trois cases.

http://cache.media.education.gouv.fr/file/Initiation a la programmation/88/4/RA16 C2 C3

MATH annexe 1 1 en debranche la fusee 624884.pdf
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Deux situations de codage de déplacements absolus en débranché

En fin de cycle : Découvrir le monde

Activite 2 : Au coeur de Paris
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Partie 1 : le déplacement est codé en francais

Repére la case ol se trouve la cathédrale Notre Dame de Paris. A partir de cette case, suis le
déplacement suivant : « Avance d'une case vers le nord. Avance de 4 cases vers |'ouest.

A ton avis, quel monument est représenté par la croix grise qui se trouve dans la case ol tu
viens d'arriver ?

Repére maintenant la case ol se trouve 'Hotel des Invalides.

A partir de ce point, suis le déplacement suivant : « Avance d'une case vers le sud. Avance de
deux cases vers 'est. Avance de 5 cases vers le nord. Avance de deux cases vers l'est.

Quells) monument(s) ou constructionls) est [sont) indiquéls) dans cette case ?

http://cache.media.education.gouv.fr/file/Initiation a la programmation/88/8/R
Al16 C2 C3 MATH annexe 1 3 en debranche decouvrir monde 624888.pdf
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Coder des déplacements relatifs avec BeeBot /BlueBot



Exemple de séquence:

S1- Qu’est-ce qu’un robot ?

S2- Découverte de Blue Bot

S3- Je suis un robot ( activité EPS)

S4 et suivantes — Défis de plus en plus complexes
S? — Programmer a distance avec la barre bluetooth

- On peut proposer aux éleves de « jouer » au robot avant la découverte de Blue Bot. Dans ce cas, 'objectif n’est
plus de réinvestir les instructions Blue Bot mais de confronter les éléves au probleme de la meilleure maniere de
coder des déplacements (comment transmettre le message ? Quelles instructions utiliser ?).
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Une activité de tri d'images ALTERN AT}y e
* Dess;j
~ . Inez
Déroulé Un robot
Realiser des groupes d'éleves et leur distribuer a chacun un jeu d’images ‘robot ou pas’.
Vous avez devant vous des images qui représentent des objets qui existent autour de nous. En

fonction de ce que nous savons nous allons essayer de deviner si ce sont des robots ou pas en
réalisant 3 tris :

7- Vivant 7/ non vivant

Extrait de...
Quelgues indices : ce qui est vivant a besoin de dormir, de manger, de
boire_.

Les robots ne sont pas vivants, ce sont des machines construites par
I"homme. Elles n'ont pas besoin de dormir, manger, boire et sont faites
de matériaux physiques comme le plastigue ou le métal et non de tissus
biologiques comme la peau, les feuilles, les poils, les muscles_.

Tous ce qui est vivant est mis ..et ce qui n'est pas vivant,
dans la colonne de gauche... dans la colonne de droite.

Mettez de cité les éléments de la colonne de gauche (vivants) et récupérez ceux de la colonne de

http://ienlillellambersart.etab.ac- droite (non-vivants).
lille.fr/files/2023/01/LIVRET-DES-SEANCES-TOTAL.pdf
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2+ Ont-ils besoin d'une source d’énergie ?

Comment savoir ? Vérifiez si vous les voyez connectés a un fil et une prise électrique ou bien s"ils ont
une batterie. Echangez avec vos camarades pour vous mettre d’accord.

De la méme maniére que nous avons besoin de manger et boire pour vivre, les robots ont besoin
d’'énergie pour fonctionner.

Tout ce qui utilise une source .et ce gui n'en utilise pas dans la
d’énergie est mis dans la colonne colonne de droite.
de gauche ...

Mettez de coté cette fois-ci, les éléments de la colonne de droite (non-électriques) et gardez les
éléments de la colonne de gauche (électrigues).



3- Peut-il réaliser un programme ?

Pas evident comme question... Lorsque vous appuyez sur l'un de ses boutons, est-ce que votre
machine sait réaliser plusieurs actions en une fois (un programme) ou alors devez-vous intervenir
pour lui faire réaliser une action a la fois ?

Contrairement aux autres machines, les robots savent effectuer des actions programmees, c'est ce
qui fait leur particularite.

Tous les objets qui peuvent réaliser _et ceux qui ne peuvent pas le

un programme sont mis dans la faire, dans la colonne de droite.
colonne de gauche _.

Mettez de coté les éléments de la colonne de droite (non-programmables) et gardez ceux de la
colonne de gauche (programmables).

Les objets qu’il nous reste sont donc des robots !

Conclusion Seance 1

Un robot est une machine physique et automatique qui réalise plusieurs actions programmees, les
unes a la suite des autres lorsqu’on lui en donne 'ordre. De nos jours, les robots deviennent de

plus en plus communs et nous les cotoyons avec les objets de tous les jours.




Il s’agit, dans un premier temps, de manipuler le
robot, afin d’en connaitre les premiéres
fonctionnalités, d’amener les éléves a développer un
vocabulaire spécifique et de coder des déplacements
élémentaires.

Extrait de ...
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Initiation a la programmation
Annexe 2.2 : Premieres seances avec Bee-
Bot, Blue-Bot et Pro-Bot

http://cache.media.education.gouv.fr/file/Initiation a la programmation/89/7/RA16 C2 C3 M

ATH annexe 2 2 robots premiere seance 624897.pdf

Présentation générale

Avec les robots, les déplacements sont relatifs. Le robot ne peut pas savoir ou est le nord, ni
ou est la porte par exemple, il se déplace par rapport a sa position : il avance, recule, pivote 3
gauche ou a droite.

Cette ressource porte sur les premiéres séances avec les robots.
1. La premiére étape consiste a découvrir les différentes fonctionnalités de déplacement
des robots : avancer, pivoter a droite, pivoter a gauche, reculer. Lobjectif est d'amener les
éleves a acquérir un vocabulaire spécifique en prenant conscience que, pour chaque robot, 3
chaque bouton correspond une action unique.
2. La deuxiéme étape consiste a programmer le robot pour le faire aller d'un point 3 un
autre de l'espace de travail avec un petit nombre d’instructions successives.
3. Dans un troisieme temps, les éléves seront amenés a produire des programmes
comportant un plus grand nombre d'instructions.

Pour chacun des robots, on peut privilégier des univers spécifiques a celui-ci. Par exemple,
pour donner du sens aux déplacements de Bee-Bot et Blue-Bot, on peut utiliser des tapis avec
des fleurs a butiner ou des ruches 3 visiter.

Exemple : un tapis a fleurs réalisés pour la Bee-Bot



http://cache.media.education.gouv.fr/file/Initiation_a_la_programmation/89/7/RA16_C2_C3_MATH_annexe_2_2_robots_premiere_seance_624897.pdf

Séance de découverte de Bee-Bot / Blue-Bot

Objectifs: - Découvrir le fonctionnement du robot
- Se mettre d’accord sur le décodage oral des instructions (précision du

lexique)

1. Observer le robot, faire des hypotheses sur son
fonctionnement (recherche individuelle)

Les robots Bee-Bot et Blue-Bot

A quelle action correspond chaque bouton ?

2. Manipuler le robot pour tester les hypotheses. Associer
chague bouton a I'action réalisée (en petit groupe).

3. Mise en commun. Réalisation d’une affiche.

Validation du décodage oral des instructions:

Avancer 0 Reculer O
Exécuter les ordres

Pivoter a Droite o Pivoter a Gauche Q @
Faire une pause m Effacer la mémaire ‘3

* Fiche éleve
* Trace écrite



http://ienlille1lambersart.etab.ac-lille.fr/files/2023/01/Fiche-Comment-fonctionnent-les-robots-Bee-S3-V2.pdf
https://ienlille1lambersart.etab.ac-lille.fr/files/2023/01/trace-comment-fonctionne-les-robots-.pdf

Extrait de...

http://ienlillellambersart.etab.ac-

« Pivoter » Vs « Tourner »

Comment le faire se déplacer sur une case vers la
cauche / la droite ?

Il faut appuyer sur une des touches directionnelles
gauche ou droite, appuyer sur avancer puis GO.

Le robot ne tourne pas, il pivote. Quelle est la

difference entre les deux termes ?

Tourner (comme une voiture), c'est changer de
direction tout en avancant.

Pivoter c’est changer de direction en restant sur place. Pour un humain, cela correspond a tourner
sur soi-méme (regarder son épaule gauche ou droite puis aligner son corps avec sa téte pour regarder
en face). Pour changer de case, il faut ensuite rajouter ['ordre d’avancer de nouveau.

lille.fr/files/2023/01/LIVRET-DES-SEANCES-TOTAL.pdf
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Dans un deuxiéme temps, I’enseignant peut proposer
des activités sous la forme de défis qui conduisent les
éleves a programmer les déplacements des robots

avec I'ajout de contraintes.

Extrait de ...

Espace et géométrie

EdUSCOL tmssemmens. o, (@133 O @ @

» MATHEMATIQUES

Initiation a la programmation
Annexe 2.3 : Premiers défis avec Bee-Bot et
Blue-Bot

http://cache.media.education.gouv.fr/file/Initiation a la programmation/89/9/RA16 C2 C3 M

Les éléves devront alors coder les déplacements d'un robot en utilisant les symboles adaptés,

anticiper son deplacement, procéder par essais-erreurs pour parvenir au deplacement de ce
dernier.

Par exemple, sur un tapis avec une fleur, lenseignant demande a ce que l'abeille butine la
fleur :

= en utilisant toutes les commandes ;

+ en interdisant certaines commandes [comme « avancer =, L'enfant doit comprendre que pour
avancer le robot d’un pas, il doit d’abord lui demander de pivoter deux fois dans le méme sens
puis lui demander de reculer d'un pas) ;

* en passant par des endroits précis, en evitant des obstacles.

Proposition d’activités d’approfondissement avec la Bee-
Bot

Si plusieurs fleurs sont disposées sur le tapis, l'enseignant peut demander aux eleves de
butiner toutes les fleurs :

* sans contraintes dans un premier temps [cycle 2] ;

« en optimisant le programme : les éleves doivent alors produire le programme le plus court
[cycle 3) ;

* avec un nombre d'essais erreurs réduit [cycles 2 et 3).

ATH annexe 2 3 robots premier defi 624899.pdf
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Des missions a la difficulté progressive

REPARTITION 5UR LE TAPIS

MISSION N°1

La réparation

Bee Bot est dans sa maison bleue.
Il & rendez-vous au garage pour une réparation.

Départ : Maison bleue Arrivee :Garage

Maison Maison
Garage
Maison Boulangerie
Maison Poste Maison
Maison bleue

https://ienlillelmarcgenbaroeul.etab.ac-

lille.fr/files/2023/01/missions-BB.pdf

MISSION N°9

La réparation (5)

Bee Bot est dans sa maison bleue.

Il a rendez-vous au garage pour une réparation car la touche
= avancer = ne fonctionne plus.

Une fois la réparation terminge, Bee Bot rentre chez lui.

Départ : Maison bleus Arrivée : Maison bleus

Contraintes :
. Me pas utiliser la touche = avancer = a l'aller.
. Toutes les touches peuvent étre utilisées au retour.



https://ienlille1marcqenbaroeul.etab.ac-lille.fr/files/2023/01/missions-BB.pdf

Annexe 13 : un supporl pédagogique pour Blue-bol (exemple réalisé en lien avec I'éducalion arlisfique suife a un fravail aulour de Van Gogh)

T —

S

La visife au musée :

Le parcours est inspiré d'un travail réalisé par les éléves de
Cours Moyen de I'école de Julienrupt. Suite a la découverte de
'ceuvre de Van Gogh, MNuit éloilée (cf. annexe | -
expéerimentaflions en classe)

Ici, les éléves onf proposé deux consignes

Niveau facile : Blue-bol doil passer devanl qualre ceuvres de
Van Gogh.

Niveau difficile : Blue doil passer devanl foules les ceuvres el
ferminer par la nuif éfoilée.

Les variables didacliques :

Le supporl el le parcours sont évolulifs. On peut simplifier ou
complexifier la consigne. On peul modifier le support en
agjoufant ou en enlevant des phofos d'aufres arlistes par
exemple (cf. annexe Il - les supports).

Quelgues exemples de consignes :

Blue-bol doit voir des fournesols, un it ef un semeur.
Blue-bol doit voir uniguement deux porfraifs.

Blue-bot doil voir une scéne de genre ef un porfrail en moins de
huit déplacements...



Inventer des défis, créer de nouvelles cartes missions

MISSION N* -
e ML)

Titre REPARTITION SUR LE TAPIS
Indique le point de départ du robot et ce quiil doit faire. . .
On peut imaginer que les CE1
Deépart : Arrivée : , s [
= = créent des défis pour les CP,
et les CE2 des défis pour les
CE1...
MISSION N° |
Titre .. .
Cartes missions vierges

Indique le point de départ du robot et ce quiil doit faire.

Départ ; Arrivée :

Contraintes :



http://ienlille1marcqenbaroeul.etab.ac-lille.fr/files/2023/01/missions-BB-cartes-vierges.odt

Séance 6 : créer des parcours, des programmes el des défis pour programmer Blue-bol...

Obj : Se repérer el déplacer dans un espace un objel programmable en ulilisant ou en élaborant des représentations ; fabriquer un support

de déplacement

Phases | Déroulement/ consignes Temps | Matériel Groupement
] Rappel du support pédagogique proposé aux éléves dans le cadre d'une séance d'arls visuels. Annexe 13
g Mise en exergue du réle de la consigne pour définir les critéres de réussite. 5 + Blue-bol Collectif
="
P Demander aux éléves de choisir un sujet d’apprenlissage et de définir la « mission » de Blue-bol pour
c = | mener a bien le parcours. .
S o b L , : s _ . : 10" & -
£ 5 |La rédaclion d'un objeclif ef d"une consigne vonl permetire aux éléves de mieux définir la perfinence de 15 Bindme
% 2 | leur support. L'enseignant observe ef écoute les propositions, il sera sans doute nécessaire de bien
- remelfre les éléves en perspective sur la tache qu'ils ménent el I'ob jechif visé.
Une fois I'objeclif et la consigne rédigée, les éléves peuvent procéder a la fabrication d'un support au Papier
F brouillon pour identfifier le nombre de cases nécessaires el leurs besoins en matériel (pholos, dessins, format
s E_ calculs...). Selon les besoins, un temps de collecte d'informations peut &fre nécessaire. 5 a affiche,
Tﬂ; & | Une fois collectée, les éléves passent & la création du support. 1h30 crayons, Bindme
E @ | selon le temps, les éléves peuvent réaliser le fracé du quadrillage en veillant au bon respect des régle (de
2 confrainfes dimensionnelles (15 x 15 ; nombre de cases). Sinon, on ufilise le support fransparent comme fableau),
frame de quadrillage. photos...
- Présentation des supporfs el des consignes au groupe classe. Les supports peuvent ainsi faire I'objef d'un Blue-bol +
c g é aftelier en aufonomie au sein de la classe pour le réinvestissement d'un apprentissage. quadrilage Collectif
2 g g 10° + objefs ou
2 g B Les éléves rentrent les instruclions pour que Blue-bot réalise un parcours qui répond @ la consigne. Une carles & Individuel
frace ecrife affeindre

Tiré de L.Bouhours, Débuter en programmation avec Blue Bot:
https://www.generationrobots.com/media/sequence debuter en programmation avec blue-bot.pdf



https://www.generationrobots.com/media/sequence_debuter_en_programmation_avec_blue-bot.pdf

Générateur de grilles pour s’exercer en débranché Générateur d’images 15x15cm pour tapis quadrillé

https://classedeflorent.fr/outils/index.php#beebot https://micetf.fr/cases4dbb/

Prenom : Date :

Texte a afficher

*
¥

Taille des caractéres Position du texte

Mes déplacamen ts

~ 00000000 —
00000000040

9

00 A [ 0



https://classedeflorent.fr/outils/index.php#beebot
https://micetf.fr/cases4bb/
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Programmer a distance: la barre de programmation Blue Bot

&N
-

de la barre lorsque Blue-bot est allumé. Une fois connecté, les diodes bleues du Blue-bot s’allument.

L'enregisirement d’un déplacement se faif & I'aide des carfes séquentielles. Une fois que les carfes sont
placées sur la barre, il faut appuyer sur Go pour envoyer le programme au Blue-bol qui rédlise le

déplacement.

Intéréts: visualisation du programme / visualisation de

Photo TTS Group Ltd®

La barre de programmafion posséde dix
emplacements pour insérer des cartes
séquentielles. Les cartes sont recto-verso et
permeffent de coder en ligne ou
verficalement comme |"application.

les cartes incluses avec la barre de
programmatfion permeftent les déplacements
de base. Des kits d’extension avec de

<

o
Cc

L

T
=&

Photo TTS Group Ltd®

@Q

nouvelles cartes sont disponibles pour permettre des fonctions plus avancées

comme les boucles ou les répétitions.

La connexion enfre la barre
programmable ef le Blue-Bof se faif en
appuyant sur la touche «Bluetooth »

I'instruction en cours d’exécution (diode) / repérage des
erreurs éventuelles (facilitation du débogage)

Photo TTS Group Ltd®



Codage de déplacements: variables didactiques

Support: papier / sur écran / avec robot / vécu (jeu du robot)
Instructions orales / instructions écrites (langage naturel ou codage fléché)
Longueur et complexité du parcours
Introductions de contraintes liées au quadrillage : cases obligatoires, cases a éviter
Introduction de contraintes liés aux déplacements autorisés : coder sans utiliser « tout droit » ou « pivoter
a droite »
Avec le robot, médiation de I'écrit : étiquette fléchées / bande programme / barre de programmation
Différenciation des roles des éleves (programmeur, ingénieur, débogueur...)
En débranché :cases du quadrillage /noeuds du quadrillage
Types d’activités:
* Codage (case départ et d’arrivée connues > écrire le programme);
* Décodage (case départ et programme donnés = déterminer case d’arrivée);
* Débogage (programme erroné donné - repérer l'erreur, corriger)
Coordination avec les déplacements d’un autre robot (utilisation de la pause)



Prolongements



Le jeu du robot

|4 F‘ Pl o) 004/7:50

https://www.youtube.com/watch?v=9AtmJ9ImTaB0&list=PLWvGMagXvyJAPSMFgCiy6qVHW9bAPuU93X
5&index=2



https://www.youtube.com/watch?v=9AtmJ9mTaB0&list=PLWvGMqXvyJAPSMFgCiy6qVHW9bAPu93X5&index=2

[ ]
Le je u d u ro bOt Marcel le robot, une ressource clé en mains pour jouer au jeu

du robot dans sa classe. Un document qui regroupe le plan du

Marcel e Robol . e 4 e ’
t tapis, des idées de programmes et quelques idées d’étape .

Lo document que vous étes en train de consnloer n'est pas une référence trée finalisée, ni un guide
scrict & suivre. [l regroupe le plan du tapis, des idées de programmes sinsi que quelques idées ditapes PT()gTH-"IIIIE 1-
pour réaliser ke jen du roboc, appelé ici Marcel, en référence 4 la premidre éocole ol cotte activicd B 666 tos-
téo : I'école primaire spécialisée Marcel Leroy & Nancy, La diffusion de co document est libre, vous poove T
suggérer des améliorations 'enrichissements A marie.duflot-kremer@loria. fr. 5i ce document vous a
&té ucile, vous pouver Sgalement me le signaler car jenvisage de mentionner sur ma page médiation les “—

—

<« T 1T 1T «
. | «< 1 1 1 =
&ooles) associations (etc. qui ont testé ot approwvé Iectivité. La page https:/ /members . loria. fr/Muflot/
permet de crouver (section médiation/aetivitds) une lisce d*aucres activicés pour faire décowvrir différents

mspects de informatique, réalisables en grande maejorité sans ordinateur.

L T7T
— 4 =

Etape 1 Découverte du langage

plus [=formatices (e frangels) sus httpa: /fmaxkers. lovin, f7/¥0utlot, rubrlyss Madiatan, Activices

Cotte étape peut étre réduite ou supprimée en fonction de "Age des participants. DPexpérience elle
eat appréciée et utile pour les petits [tescée principalement en Grande section et CF). Tous les enfants
so mettent sur le tapis, checun sur un point, ot suivent les indications donnéss par Panimateur, & choisir
entre un pes & droite, & gauche, on BVANT OU 60 AITiéTe. . »
Dvits qu'un enfant se retrouve dans be décor (riviére, lac, foréc ou volcan) oo bien sort du tapis, il se met
sur le cité, Quand tout le monde est sur le cith on pout recommencer.

o,

Bien préciser . g, -
qu'un pas c'est se déplacer d'un point, pas denx
rappeler gauche et droice pour ceux qui pourreient se tromper
pes de déplacement en diagonale - . -
on reste toujours dans la méme orientation. On fait des pas de cioé mais on ne toume pes sur
sod-méme
on st un robot, donc on exéoute les instructions sans les chenger, méme si elles nous eovolent - o, - . - | -
dans le décor

Pour l& suite de activicé, on peut aider les enfants ayant des problémes de latéralisation en surlignant

sur les programmes de deux couleurs difffrences les Aéches correspondant aux pas ou aux quarts de cours - .

& droite ot & gauche, puis en metcan: des bracelecs (un morcean de tissu noué faic Paffaire) de couleur
correspondante sur les poipnets de 'enfant. La lecture du programme ressemble alors & @ “un pas en

avant, un pas du cicé vert, un pes en arridre, un pas du cicé Tose, oo %El

Etape 2 Exécution de programmes

Dies expmples de programmes sont donnés en fin de document, 4 découper (et plastifier s on veut
quils durent phus longtemps).

On met le point de départ comme montré sur le plan (tout en bas, Téme point & partir de 1a gauche). . ie)
Tous les programmes vont démarrer de 14

Pour chague progremme on va réparcir la chche entre un enfent (ou plusieurs) qui va jower le rile de
la mémoire de 'ordinateur : live los imstructions une par une, of un aotre quoi ve jower le processor de - .
Fordinaceur (ou le roboc) et donc exécurer le programme. 1 faur bien préciser que los doux jouent ke role
d'un ordinateur, ot que donc ils doivent effectuer tris précisément les tiches qui leur ont 06 actribodes.

https://members.loria.fr/MDuflot/files/med/doc/Robot/robot.pdf



https://members.loria.fr/MDuflot/files/med/doc/Robot/robot.pdf

Tuxbot

BASIC EDITION

s Ol @)

& Des cahiers de programmation pour les éléves

REGLE DU JEU +4 BOT

 San

Tuxbot est une application développée par
I'académie de Nantes afin d’initier les éleves de
maniere ludique a l'algorithmique. Elle est
disponible pour Windows, Android et Linux.

L'application est complétée par des carnets de
programmation imprimables.

Le but du jeu consiste a programmer le parcours
d’'un manchot afin qu’il ramasse tous les poissons
présents sur la grille de jeu.

Le programme ne peut comporter gu’'un maximum
de 24 instructions et le manchot ne doit pas tomber
dans l'eau ni sortir de la grille.

on premi carner [ l0 http://numerigue53.ac-nantes.fr/ressources/tuxbot/index.php

DE PROGRAMMATION A e



http://numerique53.ac-nantes.fr/ressources/tuxbot/index.php

STAMP " IT!

Le PIXEL ART a portée de blocs ...

STAMP IT! NOUVEAU | ENREGISTRER | IMPORTER |

I Tampon

I Boucles
[

Le tampon traceur
dans son quadrillage

Les instructions
de codage
disponibles

Le bouton de
démarrage
du programme

/

~ =

Apprendre a programmer en réalisant
du pixel art.

L'application en lighe STAMP IT ! est une simulation
de machine a tamponner consistant en un
automate orienté se déplacant sur une grille de
forme carrée.

L'application propose un tutoriel qui permet une

prise en main progressive, un module d’activité
libre ainsi que des idées de motifs a programmer.

L'espace ou
les instructions
choisies ENEEEEEEEEEEEEE
sont assemblées EEEEEEEEEEEE
EEEEEEEETE
] ]
HE
HETR
HH
||

HEEEEEEEEER

EEEEEEEEEEEE

http://cic-lavaladjoint-ia53.ac-nantes.fr/codblocs/index.php



http://cic-lavaladjoint-ia53.ac-nantes.fr/codblocs/index.php

