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Session n° 4B 
 

 
Robots scolaires et configuration spatiale de la classe - Effets sur les 

interactions sociales dans le cadre de séquences pédagogiques au CE2 
 
Etude d’impact de l’intégration pédagogique d’artefacts tangibles (robots, tablettes) en salle de classe sur sa 
reconfiguration spatiale et les interactions entre les acteurs (enseignants, élèves). Il ressort des résultats que les activités 
proposées par l’enseignant dans le cadre de scénarii pédagogiques jouent un rôle important dans la répartition spatiale 
des élèves (îlots hermétiques ou poreux, alignement en « U » rangés ou dispersés), et la position de l’enseignant (face au 
groupe-classe, face à un groupe d’élèves, excentré, au milieu de la salle). Nous déduisons que les facteurs qui conduisent 
à reconfigurer l’espace-classe ne sont pas les artefacts numériques mais la prescription scénaristique ainsi que les 
consignes en situation de l’enseignant. Ces dispositions entraînent des effets sur les interactions : entre élèves, entre 
élève/groupes d’élèves, entre élève/enseignant, entre enseignant/groupe-classe, et enfin entre enseignant/groupes 
d’élèves.  Les interactions influencent à leur tour à un niveau d’engagement dans la tâche différenciée de la part des 
apprenants. Nous concluons par des recommandations à l’intention du public enseignant pour la préparation de 
séquences pédagogiques qui prennent compte des modifications d’espace en situation avec les objets numériques 
(robots scolaires, tablettes, ordinateurs). En se posant par exemple de bonnes questions : à quel moment de l’activité 
impliquant ces objets tangibles faut-il modifier sa position spatiale et celle des élèves pour susciter davantage 
l’engagement de ces derniers à la tâche d’apprentissage ? Que faut-il faire en début d’activité, au milieu, ou au ¾ du 
temps passé en situation pour atteindre l’objectif du prescrit de départ ? Jusqu’où l’enseignant peut-il apporter des 
modifications à l’espace classe pour améliorer l’engagement chez ces élèves ? 
 
Keywords: Robots scolaires, nouveaux espaces d’apprentissage, configuration spatiale, interactions et 
engagement. 
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Descriptif en attente : La stratégie académique de développement de challenges de robotique de 
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