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Contexte Objectifs
Cette recherche s'inscrit dans le domaine des IHR (/nteraction Homme Robot) et des IHM (/Interface Homme e Concevoir des robots et des activités qui s'adaptent aux concepts visés par |'enseignant.

Machine). Elle fait intervenir différents champs disciplinaires tels que I'informatique, les sciences cognitives,
ou encore l'ergonomie et la psychologie expérimentale. Cette recherche est menée en partenariats avec 25
lycées de la région de Nouvelle Aquitaine dans le cadre du projet Poppy Education (Inria) et du projet e-Fran
PERSEVERONS (programme d'investissement d’avenir) et suit la dynamique de I'intégration des sciences du
numérique et de la robotique dans tous les cycles de |'enseignement francais.

Ce sont des outils au service de la pédagogie et non vecteurs de pédagogie. Ces ressources semblent
véhiculer ou induire des impacts différents suivants leurs caractéristiques intrinséques (Forme du robot
(humanoide ou autre), robot physique ou virtuel, type d’activité, etc) modulos les usages qui en sont faits
(travail de groupe, avec un ou plusieurs robots, projet collectif / individuel, etc)

e Evaluer selon des protocoles écologiques et/ou expérimentaux, |I'impact qu'a ce type de ressources sur :

- les représentations qu’ont les éleves avant et apres des activités robotique et les éleves qui n'en ont pas.
- les connaissances et compétences que développent les éleves avec la pratique d'activités en robotique.
- les motivations a travers I'engagement et |la persévérance qu’ont les éléves a court et moyen terme.

Kit robotique pédagogique

e Conception centrée utilisateur . S s . ) ] . S _
En fonction des facteurs discriminant les différents kits proposés. Et créer une grille de comparaison évolutive.

[Noirpoudre et al-, 2017] Depuis septembre 2015, des réunions mensuelles avec les utilisateurs nous ont permis de
déterminer leurs besoins, souhaits et contraintes. Cela a permis de créer le kit : Poppy Ergo Jr.

Représentations

e 'Public attitudes towards Robots" [Eurcbarometer, 2012] €st un questionnaire pour évaluer |'acceptabilité des indi-
vidus pour les robots. Les résultats 2017 sur I'impact du kit sur cette dimension, sont en cours d'analyse.

e "The Negative Attitudes towards Robots Scale” [Nomuraetar, 2006) cet autre questionnaire sera utilisé en 2018
et complétera le premier. |l se focalise sur la peur des individus envers les robots.

Virtual shape

¥

e Les outils dans la boite

- Robot : Ergo Jr est un bras robotique bon marché avec 6 servomoteurs et une forme modifiable. |l
embarque une Raspberry pi3 et est fourni avec 6 embouts. Il est issu de la Plate-forme Poppy [Lapeyre, 2015).

- Programmation : avec Snap!, un langage visuel (Scratch like) ; avec Jupyter IPython Notebook, un
langage textuel enrichi (texte, medias, etc) ; ou tout autres langages grace a I'API-REST.

- Livret et activités : [Noirpoudre et al, 2016] Pour découvrir les fonctionnalités du robot et les éléments de base Quels aspects (Virtuel/ Brut/ Design), quelles formes (humanoide,/ biomorphique ou non), quelles fonctionnalités
en programmation. Pour permettre une premiere appropriation du robot par |'utilisateur.wuw. poppy-education. org/ (modulaire/ clés en mains) sont les plus impactant. Plusieurs variations du kit sont actuellement a I'étude.

Expérience utilisateur Connaissances

[ ] System Usability Scales [1. Je pense que je vais utiliser ce kit fréquemment] Non SN ~. N oui |[-0,15| 1,26 ® Concepts de rObOtique ’ Snap' blocks: sensory-motor-loop for EI'gO Jr robot
Le SUS IIBrooke, 1996" Comprend 10 afﬁrmations é évaluer *[2. Je trouve ce kit inutilement complexe] Oui “{;{ Non || 71,01 | 1,09 Qu,est Ce qu’un rObOt et Comment Utiliser
/ . . Je pense que ce kit est facile a utiliser Non I’ ' Qui 0,80 | 1,00 - i 1 | M - B | M - E | i iti
sur une echelle de 5 pomts. ” permet de graduer [3. Je pense que ce kit est facile  utiliser] \cm |es OUtils ot langages aSSOCiéS? quest . script variables _:__\__: otors ase _:__\__: otors nd _:__\__:opposnte position
. . *[4,Je_: pense qu_e jaurai besoi.r,“: de l'aide q’un oui ) 4:’('_ , / non || 0,80 1,18 f - r/“_7
'utilisabilité définie sous la norme ISO 9241-11 par le — froocscomeanwen O qu'un comportement et comment créer une - TR - el
degré selon lequel un produit peut &tre utilisé, par des ==~ R i "boucle de contrdle”? Sont les composants gl oo End R st [
L . e, . , o . . Je pense qu'il y a trop d'incohérences dans ce Kit. Oui / Non || 0,94 | 0,96 f ﬁ":’]' e r—»r-f-(-r-(c‘ fr— r—»r-(l'(_- J
utilisateurs identifiés, pour atteindre des buts définis maane a2 st dos goms e | L . . . ¥y set motor(s] 3 compliant_IMA€e
Hrs IOEHIES, P . . capais dapronre & lsrc s rpiement) | élémentaires ciblés par le projet pour perme- Lt e Ee) BT
avec efficacité, efficience et satisfaction, dans un con- 1o a1 o oo it 105 it 8 ot o [0t 17 _— . . S
] Lo . _ ttre, chez l'utilisateur novice, une meilleure Zicc:
teXte d Ut|||Sat|On SpeCIer . C eSt Un Sondage tres raplde [9. Je me sentais trés en confiance en utilisant ce kit.] | Non O 1,17 | 0,95 y . . t t t t Ir.__...—l_st
. A appréhension des concepts de robotique. set oppositeposition | o i
et f| a ble [Brooke, 2013] ”atja’ ;’950"_' d gf_’P’e”dft}”ea““’“P de choses o Non || 0,56 | 1,11 P
' . avant de pouvoir utiliser ce ki for each '-.._______pOSltlon of Wi of motor(s) -.._______Motors - Base
_ _ _ T N N = S B B R e Sciences du numériques add 70— o)) to
e Le questionnaire AttrakDiff : N [ {ome
o T Pas pratique B Pratique 1.17] 1,24 .
HAE 7 25 N Englobe les sciences en amont des technolo- - ” ; - e
A4 : : . S® |5 Imprévisible » & Prévisible 0.36] 1,31 Al t t _ f t w 0.1
Créé en 2003 [Hassenzahi et al, 2003] puis traduit et valider en k. NG o NS . , . seci‘f,d?lsu:ﬂ(f) allilLpiot mosorts) "
. o & ot gies numériques largement démocratisées dans sec ;
francais en 2015 [tatemandetar, 2015, il évalue les plate- N P [ 1ol o o . —
¢ J ot d lus hédoniste (pl ' Pren —=F notre société. Elle se nourrit d'informatique,
ormes d'un point de vue plus hédoniste (plus quali- B N _ , _
. P PIS ™ bius 4 A — e de logique, de graphes, d'automatismes, etc.
tatif). Il consiste en 28 paires d'antonymes a évaluer i ST e Pour nos études. nous nous référons au Con
sur une échelle de 7 points. Il permet d'évaluer la per- T ' _y —Edlrce—
. . . ., H I e > cours Castor. [Dagiené and Futschek, 2008] afin d'évaluer
ception de |'utilisateur apres des activités, notamment 2R i e b __erl i e ... . ..
N - -y _— ces différentes disciplines s'articulant ici.
en matiére d'expérience utilisateur (UX). D) S o] 1o
% o Désagréable| \_ R oo Agréable 1:49 1:17
58 5 Rebutant VB )7 Attirant 1,51] 1,30 H . - N Y . 4
/ : : £2 |5 T o D’autr lonnair | ifi n main nt en dével ment.
Tous les résultats des passations de Juin 2017 (N = 68) i N/ (dmmr autres questionnaires, plus spécifiques a nos domaines, sont en développement
g Décourageant NN Motivant 1,34] 1,29

sont disponibles dans [Desprez et al., 2018].

Motivations
P roto COleS e La dynamique Motivationnelle - Le modele de Viau (viauand Louis, 1997] e La Théorie du FLOW

[Nakamura and Csikszentmihalyi, 2014]

¢ L,apprOChe éCO|0gique 4 9 a Déterminants ‘ Indicateurs ‘ E
Protocol Experimental | Environment x1 5
7 - \ Ve L] Ve
Permet d'approcher plus fidelement la réalité des usages o
. T ] el Perception de I'éléves
sur le terrain (a I'école). Cependant de nombreuses Type ol Engagement
. . PP \ A \ Pre equipment Post de la valeur cogmtlf -
variables environnementales, difficiles a contrdler et a - . { o n thoho 5
mesurer, peuvent induire des biais. Cela impose une Presentation : & Contréle
- / - - / - i Contexte Choix Performance ©
chronologie et une méthodologie strictes pour établir A [ de sa compétence J E
des comparaisons fiables. AN
\_ Observation .
-~ ™ de la contrélabilité Persévérance
| y ;s . de la tache "
| | e L’approche expérimentale % - &
TEST TEST - , —
L] 7/ L] L] L] as au
1 2 Permet des itérations rapides, mais hors Niveau de competence
activity activity activities | cadre scolaire. De nombreuses variables 5 . 42l . "
. . F . - A VI e nombreux modeles et concepts coexistent et se completent :
m Observations /ﬂ Observations /ﬂ Observations | — peuvent eétre manipulées individuellement P P
of Teachers of Teachers of Teachers
. Y . 1 7
Protocol Ecological School year en fonction de I_Objet d’étude, notam- Autodétermination Autorégulation Accomplissement de but Attributions causales
\“ / . . ) 7 . .
ment pour Identlfler d eventuels bIaIS. [Deci et al., 1991] [Pintrich et al., 1991] [Elliot and McGregor, 2001] [Barbeau, 1991|
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