MISSIONS
THYMID

CYCLE 3

Document d’accompagnement
a l'utilisation du robot Thymio
avec l'interface de programmation
Blockly4Thymio

L’utilisation en classe de robots va permettre de
tester concrétement les programmes élaborés par les
éleves. C'est également une premiere approche et un
champ d’application concret de la robotique.

Ces activités permettent de travailler spécifiguement
ou indirectement Qes compétences présentes dans les
programmes de I’Education nationale de 2016.



PRESENTATION -

Le robot Thymio dispose d'un environnement et d'un langage i - f
de programmation propriétaires (Aseba) mais il existe ;
également un environnement alternatif basé sur Blockly,
dénommé Blockly4Thymio, qui permet de programmer ce
robot a I'aide de blocs semblables a ceux du logiciel Scratch.

Il est nécessaire d’avoir un temps de présentation du robot
Thymio et de I'interface Blockly4Thymio avec les éléves avant
de les lancer sur les différentes missions et défis.

ROBOT THYMIO Il

Le Thymio Il est un robot développé en collaboration par 'Ecole Polytechnique Fédérale de Lausanne
(EPFL) et I'Ecole Cantonale d'Art de Lausanne (écal). Leur but est de fournir un robot éducatif a bas prix.
Le Thymio Il est totalement open source au niveau logiciel ou matériel.

Il se base sur trois piliers :

1) une grande quantité de capteurs et d’actuateurs,

2) une interactivité trés poussée, surtout en ce qui concerne la compréhension du fonctionnement des
capteurs,

3) une programmation facile (avec Blockly4Thymio pour nos différentes missions).

Un des principaux atouts pédagogiques du robot Thymio Il tient a 'usage qu’il fait de la lumiére pour rendre
visible son fonctionnement. Equipé de neuf capteurs (cing vers I'avant, deux vers 'arriére et deux vers le
bas), ceux-ci se colorent en rouge lorsgu’ils sont activés par les objets que Thymio rencontre lors de ses
déplacements. Cet artifice permet de faire comprendre aux éléves que pour fonctionner, et a I'instar de ce
gu’ils font eux-mémes avec leurs sens, un robot doit étre en mesure d’appréhender le milieu dans lequel il

évolue.

LES DIFFERENTS COMPOSANTS DE THYMIO
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ACTIVITES D’INITIATION

Il existe de nombreuses ressources pour I'exploration et l'initiation a l'utilisation du robot Thymio. En voici
guelgques-unes :

e Fréquence école a développé un guide complet
d'activités sur Thymio. Ce livre contient une
description compléte du robot afin de ne rien manquer
; des questions générales sur les robots ainsi que des
activités utilisant les comportements préprogrammeés :
https://www.thymio.org/fr:frequenceecole

e Le Centre pilote "La main a la pate" de Gardanne
(Bouches-du-Rhoéne) propose une séguence
pédagogigue composée de 7 séances permettant de

découvrir les robots et de s'initier a la programmation.
Les trois premiéres séances sont intéressantes pour aborder la robotique, découvrir Thymio par une
phase d’exploration des comportements préprogrammeés et pour une prise de conscience de la
position et du role des capteurs (devant, derriére, dessous). Les autres séances sont basées sur une
programmation a partir du logiciel VPL différent de Blockly4thymio. Il ne faut pas tenir compte des
références aux cartes événement VPL présents dans la séance 3 :
https://www.pedagogie.ac-aix-marseille.fr/jcms/c_10499208/fr/a-la-decouverte-des-robots-avec-
thymio

e Les ateliers Canopé de 'académie de Besancon proposent un ensemble de projets réalisés avec

Thymio avec notamment, en page 18, une découverte pour cycle 2 et 3:

http://canope.ac-besancon.fr/blog/wp-content/uploads/2016/07/thymio-Canope-25-2016.pdf
e D’autres ressources sont accessibles sur la page officielle de Thymio.org :

https://www.thymio.org/fr:thymioschoolprojects
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BLOCKLY4THYMIO

Blockly4Thymio (prononcez Blockly for Thymio, soit Blockly pour Thymio en anglais), est un environnement
de programmation pour le robot éducatif Thymio Il. Il est visuel, simple et ludique et est destiné a un jeune
public pour 'apprentissage de la programmation.

Cet apprentissage se fait a 'aide de blocs colorés qui s’assemblent comme les pieces d’'un puzzle.

INSTALLATION
Tous les éléments sont précisés sur la page officielle de Blockly4Thymio :

http://www.blockly4thymio.net//index.php/essayer.html

Il est recommandé d’utiliser le navigateur Firefox. En cas de difficulté d’utilisation du compilateur (transfert
adu programme impossible), il est possible de désinstaller Aseba et de le réinstaller pour régler ce probleme.

UTILISATION

Dans le cadre des « Missions Thymio », il est plus facile d’utiliser I'interface hors-ligne qui ne nécessite
aucune connexion internet. Une fois I'installation réalisée (cf. ci-dessus), il est facilement accessible via le
menu démarrer dans le dossier Blockly4Thymio ou en recherchant « interface Blockly4Thymio ».

Un raccourci peut étre rajouter sur le bureau pour que les éléves puissent y accéder directement.
Lors de la toute premiére utilisation, il est nécessaire de :

e forcer I'ouverture du fichier .ntml a I'aide de Firefox,

e dans certains cas, autoriser 'ouverture d’ « Asebahttp » par le pare-feu de Windows.

Il ne sera plus nécessaire de le faire par la suite.
Il nest pas nécessaire de réaliser les exercices proposés en ligne pour tenter les « Missions Thymio ».

Une explication du fonctionnement de l'interface et des blocs est nécessaire pour tous les éléves n'ayant
jamais utilisé de langage de programmation type « Scratch ».
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http://www.blockly4thymio.net/index.php/essayer.html

MISSIONS THYMIO

PRESENTATION

Les missions pour Thymio sont composées de 3 niveaux de difficulté croissante : vert, orange et rouge.
Chaqgue niveau propose 4 missions avant de finir sur un défi proposant une réutilisation de tous les éléments
abordés avec une aide faible voire aucune aide.
Ces activités permettront aux éléves de :

e anticiper le comportement d’'un robot avant de le vérifier avec I'appareil,

e décomposer un probléeme complexe en problémes simples,

e corriger un bug dans un programme,
e comparer plusieurs solutions a un méme probléme et en dégager la solution optimale (programme
utilisant le moins d’instructions possibles),

e coopérer pour résoudre une tdche complexe.

ORGANISATION PEDAGOGIQUE

Avant de commencer cette activité, il est utile de mettre en place des activités de codage/programmation
utilisant un langage de programmation par blocs comme Scratch ou certaines ressources en ligne

(code.org, RunMarco).

MATERIEL A PREVOIR

e Un ordinateur par Thymio utilisé lors de la séance.

e Les fiches « Missions Thymio » en A5 plastifiées (plus les grilles de réussites si nécessaires).

e Une boite d’éléments type Kapla ou Duplo permettant de faire des obstacles d’un hauteur supérieure
a 3cm (les capteurs de Thymio étant situés a ce niveau).

e Un circuit avec une piste noire en 8 au format A3.

MISE EN C(EUVRE

En préalable aux défis, il est indispensable de présenter le robot et son fonctionnement.
L’ensemble des défis peut étre réalisé individuellement ou en bindme. Pour les 3 défis de fin de niveau, une
mise en commun permet de revoir avec les éléves les points importants, tels gu’indiqués dans la grille de
description des missions et défis.
1) Dans un premier temps, les éléves préparent les programmes sur I'ordinateur a partir de l'interface
hors-ligne Blockly4Thymio.
2) Dans un second temps, ils testent leurs programmes avec le robot pour vérifier la réalisation de la
mission ou du défi :
v' Si auto validation positive : présentation du résultat a I’enseignant.

v"  Si auto validation négative : retour sur I'ordinateur pour corriger le programme toujours présent

sur I’écran.

La pédagogie de I'erreur prend ici une grande place permettant a I'éleve un tdtonnement expérimental en
gardant une trace de ses erreurs. Ces dernieres deviennent des étapes pour la réalisation de I'objectif de la
mission ou du défi. Le fonctionnement de Blockly permet de tester le fonctionnement des blocs
indépendamment les uns des autres. Ainsi un éléve peut tenter de corriger une erreur trés vite en ne
modifiant qu’un petit bloc du programme. Il est important d’insister sur cet aspect de la programmation : les
informaticiens font des bugs constamment lorsqu’ils construisent leurs programmes. Le bon informaticien
est celui qui les repére et répare rapidement. Une analogie peut étre faite avec la progression des

connaissances en reégle générale.
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Mission . , .
o Intentions pédagogiques
/ défi

Découverte de I'interface.

11 Utilisation du bloc SUENCRIEER G ERES e VER pour démarrer le programme.

Attention a bien utiliser le bloc couleur contenant « pendant 1 seconde ». Dans le cas contraire, le
changement de couleur n’apparaitra pas.

1.2 Suite de la prise en main de l'interface + paramétrage des blocs « attendre x secondes ».

Introduction de la boucle.
1.3 Un temps est nécessaire pour expliquer le fonctionnement du bloc si les éléves n’ont jamais utilisé de
langage de programmation par blocs (type Scratch)

1.4 Réinvestissement de la boucle.
Dé&fi Deux boucles seront nécessaires.
niv 1 Une comparaison de différents programmes peut étre réalisée pour amener les éléves a voir I'intérét
d’utiliser les boucles pour avoir un programme plus court et plus rapide a réaliser.
Réutilisation de la boucle dans un nouveau contexte : le déplacement de Thymio.
2.1 Décomposition d’'un probléme en sous-problémes = reconnaissance de formes ou motifs : répétition 4
fois du méme motif.
2.2 Méme exercice que 2.1 mais sans aide.
23 Introduction de la notion de bug.
' Repérage et correction d’une erreur (avec aide du robot).
Expérimentations de différents programmes.
24 Le but de ce défi est de montrer I'intérét du bloc |
' Il est important de prendre un temps avec la classe pour appuyer I’explication donnée sur l'utilisation de
ce bloc. Pour que Thymio réalise en permanence un test, il faut obligatoirement utiliser cet élément.
Défi Réutilisation de tous les éléments vus précédemment dans le niveau 2 et utilisation du bloc « sort de la
niv 2 boucle faire ». Dans ce défi, « sort de la boucle faire » est le bloc qui permet d’arréter Thymio.
31 Réinvestissement de toutes les notions vues précédemment et introduction de l'utilisation des capteurs
' de présence de Thymio.
32 Réinvestissement de 3.1 mais utilisation des capteurs pour modifier le déplacement de Thymio.
’ Attention a respecter la forme générale du parcours et la hauteur des obstacles (min. 3cm).
Utilisation des capteurs arriéres de Thymio.
33 Possibilité d’utiliser de nouveaux blocs pour changer la direction de Thymio pendant gu’il avance mais
i nécessite l'aide de I’enseignant ou une explication préalable (cf. « réponses possibles aux différentes
missions et défis »).
34 Utilisation des capteurs du dessous de Thymio.
' Utilisation de la piste noire en 8.
Dernier défi.
Toutes les méthodes sont autorisées. Les éleves peuvent donc :
v'guider Thymio avec la main en jouant avec les capteurs,
Défi v' tracer un circuit noir pour guider Thymio avec ses capteurs inférieurs,
niv 3 v programmer les déplacements de Thymio pour qu’il explore le labyrinthe sans jamais toucher les

murs.

Une contrainte plus forte peut étre ajoutée pour forcer la troisieme solution.
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REPONSES POSSIBLES AUX DIFFERENTES MISSIONS ET DEFIS

Réponse possible

quand un bouton fleche est appuyé

1.1 E B 2.1
I @
E : =
allun : : .
12 e , = 2.2
allume les ec -
| 2 =
lume le s ave )
1.3 2.3
1.4 2.4
Défi
niv 1
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Réponse possible

quand un bouton fléche est appuyé
faire 3 fois

| avance de #X0) cm

&aume & droite © de [0} degré

guand un bouton fléche est appuyé

faire €) fois

| avance de €10 cm
 tourne a gauche © de 1) degré
avance de §[Y) cm
&mme a droite L de 1) degré
avance de §[Y) cm

f

guand un bouton fléche est appuyé
avance _normalement D de @)cm
tourne a droite © de £} degré

tourne a droite v de £l degré

avance de EX) cm

1ér cas : Thymio ne s’arréte pas devant un
obstacle. Il avance d’abord de 40 cm puis
vérifie s’il y a un obstacle.

2¢me cas : Thymio s’arréte devant un
obstacle. Il relance en permanence la
vérification de la présence d’obstacle
devant lui.

qguand un bouton fléche est appuyé

faire tout iéiemps

| avance de §0 cm

tourne a droite L de £} degré

si il y a un obstacle droit devant

faire | sorrtrdé lé boucie férire'

—



Réponse(s) possible(s)

(-: quand un bouton fleche est appuyé
faire tout le temps

si ﬁ il y a un obstacle devant, a gauche
si “ il y a un obstacle devant, un peu a gauche
3 'l si ﬂ il y a un obstacle droit devant

si ﬂ ily a un obstacle devant, un peu a droite

faire

si ﬂ il y a un obstacle devant,  droite

quand un bouton fléche est appuyé

faire tout le temps

avance

si m il y a un obstacle devant, & gauche

3.2 faire &ume a droite v de 0 degré ]

si ﬁ il y a un obstacle devant,  droite

faire d)ume 4 gauche U de EXI) degré

quand un bouton fiéche est appuyé quand un bouton fléche est appuyé
faire tout le temps faire tout le temps

si a il n'y a pas d'obstacle derriere si . il n'y a pas d'obstacle derriére
.

faire | arréte faire | arrete

— N

3 3 si . il y a un obstacle derriére, a gauche si m il y a un obstacle derriére, a gauche
o 0

faire \avance faire Lvilesse des roues. a gauche %. a droite (1) %.
si n il'y a un obstacle derriére, a droite si m il y a un obstacle derriére, a droite

faire (avance faire dilesse des roues. a gauche [E) %. a droite %.
—

quand un bouton fléche est appuyé

faire tout le temps

avance

si . le sol est blanc, & gauche

34 faire &ufne a droite © de P} degré

si . le sol est blanc, a droite

faire &)ume agauche v de FQ) degré
-

Plusieurs solutions sont possibles :
v Avec piste noire : réponse du 3.4

v Avec la main : deuxiéme réponse du 3.3 ou utilisation d’autres capteurs.
v Sans aucune intervention (la solution la plus optimisée) : croisement des réponses du défi 2

et de 3.2 (cf. doc. Blockly4Thymio - Programmes labyrinthes pour avoir le programme
court et complexe a ce défi).
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