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Possibilité de modifier Ia carcasse du robot
via des pié 3D

recharger le robot et uelque
mécanismes apparents

Hacioriqe v o ieifess ransparont au

- Capteurs optiaues pour détecter des lignes et des
e

" Capteurs optiques pour détecter des lignes et
des codes couleurs.

microphon

récepteur infrarouge pour télécommande
capteurs de température

capteurs de proximi

Pas de capteurs

1 capteur de mouvement 1 capteur
fincli

Boutons, capteur clap (détecteur de bruit),
détecteur de luminosité a favant, détecteur

* Changement de couleurs: lumiére LED

- Haut-parieur

S teurs DG

@ e

codes couleurs a détection axes Pas de capteurs inaison capteurs & ultrasons microphone Gyroscope & Accéiérometre infrarouge & favant, détecteur de ligne,
dobstacies capteurs de sol gyroscope et accélérometre.
5 boutons capacitifs
(module wireless sur Thymio Wireless)
B [ Roulant: 2 micro-moteurs et une transmission
rcgon 7o TolOU o1 ANSTISSEN 3Tt ricion Sotens 2 moteurs 2 moteurs 2 moteurs 2 moteurs 2 moteurs 3 Servo robot boule 2moteurs pour les roues, LEDs & favart,
- Changement de couleurs: lumiére LED" Matrice de LEDs (sous les capteurs ultrason)

émetteur infrarouge

 USB pour le chargement uniquement
* Transmission dun programme ou calibration du
robot par Ia lumigre (sur écran de tablette par
exemple)

= USB pour le chargement uniquement

* Transmission d'un programme ou calibration
u robot par la lumiére (sur écran de tablette
par exemple)”

" Transmission d'un programme en BlueTooth

Port USB pour e chargement et la transmission
du programme

transmission du programme par Wi-Fi pour la
version Thymio Wireless grace au dongle USB

Port USB pour le chargement

L USB pour le chargement
 Uaison BloeTooth (avec s are o
programmation ou une tablet

@

* Liaison BiueTooth

usz]

* Liaison BlueTooth

@

* Liaison BlueTooth

(micro)
et connexion Bluetooth )

Chargement micro USB
‘connection Bluetooth

sur oridnateur ou tablette via cordon
EdComm (mini-jack)

 "Dessin": programmable par tracés de lignes et
codes couleurs sur la ligne

: acblocki: Ittt de progrmmation o e
(navigateur intemet). 5 niveaux de difficult,
uniquement en anglais.

* "Dessin". programmable par tracés de lignes
t codes couleurs sur la ligne
| Ozoblackey: nlrisce da programmaton an
ligne (navigateur interet). 5 niveaux d
difficulté, uniquement en anglais.
Ozobot App: appiicat

par
dessins et tracés (applications "BIT)

par dessins et tracés (applications "EVO")

r blocs.
“AsebaScratch
“BlocklyaThymio

“Aseba : programmation visuelle ou textuelle ou
par

* Programmation par boutons directement sur
e robot

~Programmation pa boulons drectement
sur e rot
. ongrammahon via une barre de
programmation (cartes plastiques & déposer
les unes derri¢res les autres)
*Pr ion via linterface de
application "BlueBot” (quelques fonctions
supplémentaires par rapport aux boutons
physiques)

Programmation via Application BlueBot
pour PC (sur e site ac-lile)

LEGO Education Wedo 2.0
Scratch 2 (sur Mac OSX) Scratch 3

LEGO Education Mindstorms
Scratch 2 (sur Mac OSX) Scratch 3 Python

Logiciel Scratch Mblock

Logiciel Blockly Dash

Zowi App
Bitblog avec le navigateur Chrome.

App 108 et Google Play (Sphero Edu /
Sphero)

Programmation via CodeBarre pou les plus
jeunes
[Programmation intermédiaire via interface en
figen edscratchapp,com ot sur App 105 ot
gty

ssible en Fymnn via EDPY
Clsnoniole via un navioateut ur ecpYepp.
com

* Enligne, avec un navigateur interet (tout
environnement

- En ligne, avec un navigateur interet (tout
environnement)

“Aseba peut 8tre ins1allé sur Linux, Mac OS el

“Une application Thymio VPL mobile pour

* Application BlueBot sous Android etiOs.

“Ow

# o=

LN

LXC)

Ame

tablette Android

10S 10+ et Android 5.0+ tous
* Systéme Android ou iOs pour les applications - Systeme Android ou iOs pour les applications | t20lette et smartphone Android est en cours de navigateur Chrome.
développement.
“Tablette (optionnal, pour pioter 6 robot)
- Crdinateur (optonne, pour plter s robr)
e de programmation (optionnel, pour
icer e v
. * Utiisation possible uniquement de papier pour
| Uiisaton posioeuriquerment e paper P 925 | s avo s fours o coleu (63
B : feutres *Ozobot” existent, dautres peuvent |
e awres pouvent senvir, 04 428 | sorvi,ou dos gabaris bone largeur) ‘9‘:”“'“"‘3"“  Tapis de jeu avec un quadrilage de 15 cm
¥ e packs dacivite,dosauto-colants codes | 033 P20ke F2oiés dos ato-colare -care miros (@ cheter ouaréslser sokméme) tablette ordinateur tablette ordinateur tablette ordinateur tablette tablette ordinateur tablette Ordinateur tablette
couleurs pour déplacements) sont dans la boite  (9deS couleurs pour ques suppl
* Personnalisation possible des ro b impression 3D
- Tablts ou oranteu (opionne) | Personalcaon posibl desrotols * Staiondaccuei Bee Bot (ptonnel,
o ur (opt recharger plusieurs robos simultanément)
* Tapis de jeu avec un quadrilage de 15 cm
(2 acheter ou a réaliser
soi-méme)
‘o
“Thymio est un projet open-source et o
hardware. Son matériel st protégé par une
licence Creative Commons Attribution-
8 " . . ShareAlike 3.0 Unpor . propriétai . 5 . [Carte électronique basé sur une carte Arduino . i |Carte électronique basé sur une carte Arduino | i .
Proprietaire Propristaire e Saones (GNU Losser General |* Propidare Proprietaire Proprietaire Propriétaire e Propristaire pieediy Proprietaire logiciel open source
Public License). Le code source de Thymio et
de son environnement de programmation sont
une licence LGPL.
Do nombreuses fiches de projets ot
Projtspuridicpinaies raconter e isore, factivités (en anglais)
se déplacer, Sorienter... hitps:/imeetedison.comirobolics-lesson-
o o
Projets pluridisciplinaires (raconter une histoire, se 'Locul s htpcanope ac-besan
placer, sorienter...) codestrobois/2017110/accempagnoment.do- - Projet EPI 4e - académie La Réunion en frangais en lien
Exemple: et cotage-tobol ol deuelley b htps:led: hitps:/lpedagoge.ac-reunion. lavec les 3 niveau de. pregrammalmn du robot
“Loculus® L Stela hilp:/ww2.ac-yon frimathematiquesiraamftraam-2017/les-
e projet WeDo 2.0 it . ho? ; ) it g, |defis~de-sphero.nimi - Piloter s /metedison.
ojtcodsge-erobol-s-ecolede-veley/ nirobot (INRIA) [ projets découverte projets guidés projets o tosley . erte-el: | option=com_flexicon Diférents manh p -Ton-
chappées sonores de Stella: hitps:/ivimeo. | A partir du cycle 4 sur e lien avec les langues P: pe s 9 ouverts fisRig=" h-and- branchée EdVenture-en-Robotique-Tu-es-un-Pilote.pdf
vAltemi
comia 77055961 vivantes (interface en anglais) lechargeri1at i blockly&ltemid=59 . q N
A partir du cycle 4 sur le lien avec les langues. D'autres projets peuvent prendre en compte les EdVenture-en-Robotique-Tu-es-un-
vivantes (interface en anglais) capteurs dont ne dispose pas "Ozobot Bit” Programmeur paf
(captours de proximité —> éviter des obstacles ; - Construire - htps:/imeetedison.
et tout ce qui concere les enregistrements comlcontentEdBooks/French/EdBooka-Ton-
audio) EdVenture-en-Robotique-Tu-es-un-
c
it 7w 6GUToboL oh Rtp /. odunet
* Parcours dobstacle, découverte et activités * En plus du lien "Ozobot BIt', un portail hitps:livewnw thymio.org chiact11-12/beebot htmi
cours e ; Programmes ctactiigs poposces sur Fapo
créatives —> hitpi/icanope.ac-besancon Educato” sxste. Lo portsl propasedes | » http:/icanope.ac-besancon. hiipinshea. lego.com hitps./leducation lego.com/ [ — Sohoro Edu "Communa
2.3 hitps:/iedu
- anglais) (non testéees). hitp:/iwww. fondation-lamap.org/f123codez [ bluebot
Projets possibles du cycle 1 au cycle 4. Projets possibles du cycle 1 au cycle 4. projets possibles du cycle 1 au cycle 4 rojets possibles du cycle 1 au cycle 2 (et 3) | projets possibles du cycle 1 au cycle 2 (et 3) cycle 3 Cycle 3 Cycle 6 Cydle 3 Cycle 4 Cycle 1 Cycle 3 cycle 2 et3 cycles 2, 3et4 cycles 2, 3et4
B Lo robot sult des lignes racées (largeur
Le robot s des ignes tracées (argeur definie). [(® 90 | robot BiueBot 88 programme s0
appuyant sur des touches directement sur
son dos comme le robot BeeBot mais peut
étre programmée  partir dune tablette ou 1l roule, avance et toumne avec une grande
Thymio possede des comportements de base d'une barre de programmation. i roule (avance, accslére, tourn inge |précision Il est capable de sulvre une ligne et
B el e T oy ey s e o, bt e o, | o A S Y e G conmrge e s B e
- Les séquences de couleur insérées dans la . sur des touches drectament sur son o e toume Sur piace Une fois consiruitle robot peut étre Une fois construt e robot peut atre Une fois construt e robot peut étre i ettre o sone ot v doe qeer q o g 1 pout et b ecture
rajectoire (Ozocodes) par o robot || L% e dane o e par pas de 15om et [2Uisant e ouches e do programmé & Taide d'un logiciel dédis. programmé a Iaide d'un logiciel dédié programmé a faide d'un logiciel dédié émettre des sons ! feire des gestes avec sa. | programme (par blocs) ou est téléquidé (par | I peut éire programmé via une lecture do
Pt rajectoire (O: parle grAce ases capteurs. Eeol avance ol recule parpas de. Avec Fapplication oua barre uche. Joystick numérique sur tablette [Code-bare, via une programmation par blocs
Girecton, temporisation, compteur) robot et vont modifier son Il est aussi ine interface Place programmation, on peut um.ser des 1/8 de reconnaissance faciale) et réagit o woc. a ouen Iexkuel Il peut éga\emenl élre
\ temporisation, compt (viosse,drecton.tamporisation. compiour. [visuslie, une meracs textuells ou par oo, tour, des bouciesirépétitons. Taccélération, & une chul ndé directement p
Les tapis offiiels TTS "BeeBoBlueBot élécommands de tleision o leceur DVD.
* Joux & imprinses wu nienawan o ligne sur N sont également présents dans lapplication
Bk " Juxa mprimer ou tractn e sur (onpeut splce smutanément i e ais
B a ‘application
Application OzoDraw, Ozoluck and Ozopath |Blete. ek and OzoPath
- Plusieurs vitesses possibles - Plusiours vitesses possibles plusiours vitesses jusqua 14 cmis environ 65 mimis environ 65 mmis NC NC NC NC NC vitesse maximale 1m /s NC

Construction de robots

Développement coordinatation, réfiexes,
mémoire, attention.
Logique

Orientation dans 'espace, écrire un
programme, utliser un langage spécifique



http://blog.espe-bretagne.fr/prodm1vannes/mindstorms-ev3/
http://blog.espe-bretagne.fr/prodm1vannes/mindstorms-ev3/
http://sti.ac-amiens.fr/569-decouverte-et-programmation-du-robot-mbot.html
http://sti.ac-amiens.fr/569-decouverte-et-programmation-du-robot-mbot.html
http://www2.ac-lyon.fr/services/rhone/rdri/index.php?option=com_flexicontent&view=item&cid=84:outils&id=506:dash-and-dot-et-blockly&Itemid=59
http://www2.ac-lyon.fr/services/rhone/rdri/index.php?option=com_flexicontent&view=item&cid=84:outils&id=506:dash-and-dot-et-blockly&Itemid=59
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http://www2.ac-lyon.fr/services/rhone/rdri/index.php?option=com_flexicontent&view=item&cid=84:outils&id=506:dash-and-dot-et-blockly&Itemid=59
http://zowi.bq.com/fr/category/projets/
http://zowi.bq.com/fr/category/projets/
http://inshea.fr/fr/content/blue-bot
https://education.lego.com/
https://education.lego.com/
http://zowi.bq.com/fr/
https://meetedison.com
https://meetedison.com

Ne nécessite pas bop despace (possible sur une

 Ne nécessite pas bep d'espace (possible sur
une table d'école)

{table d'école) udique - . .
- manuis g e usges g e | e v o s s o |rote [ p— -l bt s e daccs a 2ppicaton ‘;b‘e}‘s Vi ke daccss obuste
(suivour de igre, codes co oaso (suveur dolgne, odes coulous) volutif * Capital sympatie apital sympathie - utiisation variée et progres: i R bl A b et
K ssparence de la coquille - application tablette trés facile d'accés Objectis (déplacements simples avec complet
Plusieurs nvosix doxpioliaton (pammns bres, |* Pusiours niveaus d exp\mm jon (par -prss en main Transparence de Ia coquille N - phase de construction ; hsse s constuclon e (epiacamonts s avee syeick
. * Conlrdl direct u  distance y 9 3 - actions & débloquer (défis) Noystick, programmation par blocs, utiisation | - préta \emp\o\ aveclesprogrammes
parcous proposés, éf), o possi lires, parcours proposeés, défis), ot pussmu.nes “possibille d' ouier des séments LEGO - Manipuiation facie Manipuiaton facie tils o  reprogrammable (avec Bibloq) pour EBEP de la programmation faciale ... mbarq
P en programmation par b\ws (tests, rtant par blocs test intégré) ses propres tapis * Possibilité de créer ses propres tapis ; . - démontable e ) ~un ste dédie s la pmgrammauun (pas
vanables «oncuons ) variabes, foncins..) -open source ~facile & utiser dans lespace classe de par
Siveaux avec e e - facile & utiser dans Fespace classe de par installation nécessaire)
0z0Blockly. ou s s sur les et ot a connocion blastost
- B‘SS;?"“ orcamant prich pour s noks ou o5 - dique - application tablett rés facle | - ique - applicatin tblete s faclle
* Manipulation fine du robot (petit objet) coos coslors (r0sabie dineation s qamotios dacces - ulisation variés et progressive dacces - ullsaton vaice el progressive
* Dessin forcément précis pour les tracés ou les e e ! o <rmoteurs bruyants selon simples - principe de téléchargement par "son"
Wdes couleurs (possible utsation de gomettes (P2 ':e“es hu’:mas e“{“ et fragies K var * Limite & 40 ordres successifs. * Limite 4 40 ordres successifs - phase de préparation longue - phase de préparation longue avec aysnck pmgvamma(mn par biocs, avec Joysnd(, prngmmmsnnn par hlocs. précision des déplacements (ce 'est pas au - autonomie faible. (fichier type .wav) est parfois instable.
robléme) oz‘l P P i igne opaq o chocs - difficile - L i - temps de montage important - temps de montage important utilisation pour EBEP de EBEP dela mm pres...) - programmauon via le navigateur oblige & la

i Eﬂqueﬂes fours pttes o
Ottty st o online

- Pour étre plus "fun,le robot réalise parfois.
des actions non adapté

faciale ... - capteurs - facile & utliser dans
Tespace classe de par sa taille et la
‘connection bluetooth

faciale ... - capteurs - facile & utiiser dans
Tespace classe de par sa taill et la
connection bluetooth

résence d'une connexion internet

* Faire des tracés et construire ses propres parcours .

- S'orienter, se déplacer, choisir un parcours.
 Comprendre le fonctionnement du robot suiveur,
associer des comportements  des codes

- Faire des tracés et construire ses propres.

parcours

- S'orienter, se déplacer, choisir un parcours..
Comprendre le fonctionnement du robot

suiveur, associer des comportements a des

- Exploiter les "conditions": que fait e robot

dans telle ou telle situation, notamment par le

biais des capteurs de proximité (a partir du
cycle 3)

Travail en binme, en atelier
Découvrir les comportements préprogrammes
du Thymio

Découvrir Ia notion de capteur et actionneur
Relever des défis en programmant le robot
Cotaborerpourt (rouver des solutions

Dessiner ave

Projets plunu-wphnawes

- Orientation dans l'espace
- Exercices de latéralisation

- Apprentissage des chiffres, couleurs,
alphabet, lecture

Groupes de 244
Déplacer le Beebot dans un environnement
- orientation dans I‘ewac

Se déplacer sur quadrilage.
Ecrire un programme.
Uslsor un langago spécifu

sserele possible on pumération, en

telle distance et inversemment
Groupes de 2 &

4
Déplacer e Boabotdans narvkornsmant
- orientatior

24 Seri dn apprentssage (e,
lettres, couleurs, chronologle narrative, ..)

o sanvee don apprennssage (chiffres,
flves,coueurs,ehronglogie naraie )
r le BlueBot depuis une tablette

- Introduction de la commande répétée

Prise en main dun projet guidé depus
cansinucton du robot usa
prograr

groupe de 2 4 4 par robot

Découverte des programmes de base
Observer sa réaction et analyser le
eogratme préenragiiré ou mis on placa via

lecture du code barre
denior o oce dnsiocions oe baso ot
création d'un programme via des arbres de.

Initiation & la robotique avec Iajout de piéces.
de Lego pour créer des machines variées

Groupe de 224

Découverte des programmes de base
sa réaction et analyser le

programme préenregisiré Quiz pour

\dentr o oes dép\scemen(s de base
grammer le robot
Analyser un programme et le reproduire

- Découverte du fonctionnement du robot
avec le joystick et de ses différents capteurs
- Identifer des blocs déplacements de base
~Anslyser nprogamne etle reproduire
- ramme pas a pas pour
olover des gofs s deplacement
utres
comporments {umieres & sone) o pour
réagh & emvionnemen (exemgle - en co3
collsion” ..)
Exempl do pro|el pédagogiaue : ralierle

Ju
inting, reproduire des rég\es sportives

groupe de 2 4 4 par robot

Découverte des programmes de base
Observer sa réaction et analyser le
[programme préenregistré ou mis en place via
Ia lecture du code barre

nifer des blocs dinsructions de base et

itaton 81 robotique avec Iajout de pi
de Lego pour créer des machines variées

* Faire des tracés de couleurs avec les feutres
* Imprimer des circuits

: Fairdes aces do couleurs ave e foutes
imprimer des ci

- Eetoncr o5 posabies personnaisatons

(coques supplémenta

- Utiiser les fonctions considérées comme plus

udiques (mouvements aléatoires, bruitages...

“découvii les comportements pré-programmes.
“défis programmation

Tester les déplacements sur quadrillage
défi - sortir d'un labyrinthe

Tester les déplacements sur quadrillage

Construction des robots

Appayer s Un B ofchserver s

Diger Zowipourk & dép\acer aurun paroours
aliser une ct te Zowi
ments sl sxpressmns

Idem au cadre scolaire

pour
Jeux de parcours, dobservation et e

faie sortr Spham slde cu Jopsick dun
labyrinthe Kapl

o
expression du visage Customisation du robot
Manipulation e la tablette tactile pour le

Danse « Moonwalk » avec les enfant

Idem au cadre scolaire

vaa (Vémcu\e Cuide Automatique) dans es
trax matérau pour s gnes
Essamb\aqs. Jos marchan

VGA (Vticuls Guidé Automaliue)dans les

"VGA (Véhicule Guidé Aulomalique) dans Ies
transpors ds matérisux pour e ignes o

les lignes
asismb\age, les marchandises
dans I [’

ooy enlrepdls mais aussi les repas dans
les restaurants ot les
I médicaments dans les hopitaux.

Planifier un itinéraire

Planifier un itinéraire

Exploration spatiale

Uslstion dun promier obotbipsce,
utiisation d'émotions en miroir de Futisateur.

Accessoire animalier : Pebby htps://blog,
noova.co/2017/04/03(pebby-balle-robot-
soccuy

lien entre les capteurs du petit robot et les
objes usuels de la vie quotidienne : capteur
Clap des voitures actuelles ou des

veslgumnh \es les mstauramiel Iels Ipe-de-vos-animaux-absence/ interrupteurs de la maison.
ptog! guidage, guidag programmation
*aspirateur robot
m @A ?




