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APPRENDRE A PROGRAMMER CYCLE 3




APPRENDRE A PROGRAMMER

COMMENT PROGRAMMER UN OBJET TECHNIQUE

* But: Faire découvrir la notion d'algorithme et la programmation de fagon ludique
en utilisant comme support les robots

* Faire comprendre que :

Les robots et objets connectés permettent de simplifier la vie de 'homme

Ces objets techniques sont des objets programmables qui interagissent avec leur
environnement grace a des CAPTEURS, des ACTIONNEURS et un
ORDINATEUR qui est le centre de décision du robot.




LES ACTIVITES DE LA SEQUENCE

Activité | : Qu’est ce qu’un robot ( vidéo + thymio ) ?

Activité 2 : Quelle couleur pour quel comportement ?

Activité 3 : Comment Thymio s’adapte a son environnement ?

Activité 4 : Comment programmer un robot ?

Activité 5 : Comment un robot prend des décisions ?

Evaluation :




ACTIVITE | : QU’EST CE QU’UN ROBOT (VIDEO + THYMIO ) ?

7« Démarche d’investigation

Les eleves essayent d’identifier a quoi servent differents robots présentes

en image ou videéo .

Les eleves realisent une premiere prise en main du robot THYMIO
* Mise en marche » A

 Découverte libre




ACTIVITE 2 : QUELLE COULEUR POUR QUEL COMPORTEMENT ?

* Démarche d’investigation

Découverte des programmes

pré-enregistrés du THYMIO

PEUREUX

Indice : quand il est coincé, Thymio
sonne l'alarme

OBEISSANT

Indice : Thymio change de direction
lorsqu’on touche les fleches

AMICAL

Indice : quand Thymio détecte une
main devant lui, il la suit

EXPLORATEUR

Indice : Thymio avance tout seul
jusqu’a ce qu’il rencontre un obstacle




ACTIVITE 3:COMMENT THYMIO S’ADAPTE A SON ENVIRONNEMENT?

/5| ALORS

* Démarche d’investigation

s'il détecte un objet devant lui @—_ ® il tourne a gauche

@® il tourne a droite

s’il détecte un objet a droite @—
@ il avance

Les eleves analysent les comportements

s’il arrive au bord d’une table @ e
@ il s'arréte

de base du Thymio

S " < il |
s’il détecte un objet devant lui @ @ itrecule

s’il détecte un objet & droite @ @ ilavance

. il tourne a droite
si on tapote son dos @ ®

® il recule a gauche

s’il détecte un objet derriére lui @
@ il fait du bruit

. ofe 7 N
IIS aSSOCIent Ies Capteurs Utlllses a‘ [ s’il détecte un objet devant lui @ @ ilrecule
. ot s’il détecte un objet a droite @ ® ils'arréte
Chaque Comportement dU Th)’mIO Q ! = s’il détecte un objet a gauche @ @ il tourne & gauche
b : s’il détecte un objet derriére lui @ @ il tourne a droite
EXPLORATEUR s’il arrive au bord d’une table @ @ il ne faitrien
si on appuie sur la fleche avant @ @ il avance

si on appuie sur la fleche arriere @ @ ilrecule

. : 2 il tourne a gauche
si on appuie sur la fleche de droite @ o 8

: ’ @ il tourne & droite
si on appuie sur la fleche de gauche @

® il ne faitrien




ACTIVITE 4 : COMMENT PROGRAMMER UN ROBOT ?

= :
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* Les éleves prennent en main le logiciel ey Ko oo
R o
ASEBA et realisent des programmes -
simples a 'aide de cartes « événement» "
et « action » qu’ils téléversent dans St
AT
THYMIO. | &




ACTIVITE 5 : COMMENT UN ROBOT PREND DES DECISIONS ?

* Démarche d’investigation

Les eleves essayent de repérer les
systemes de prise d’informations, de

prise de decision et d’action sur le robot.




EVALUATION

* Démarche de résolution de probleme

* Bilan

* MERCI pour votre attention




