
asserelle oun a ndne?La créativité. Une finalité? Une

Développer la créativité dcs
élèvcs Lltmoycn dc Lerobotique
fl et article propose d'aborder [a créativité en
t tant que phénomène psychologique et social
\-r{ dans un contexte d'enseignement de [a tech-
nologie en privilégiant [a rencontre des Activités créa-
trices et techniques et des MITIC (Médias, images et
technologies de l'information et de [a communication).
Nous préconisons une approche qui articule les fac-
teurs cognitifs, conatifs, émotionnels et environne-
mentaux (Lubart, zoo3) au sein de situations d'ensei-
gnement-apprentissage. Nos observations sont issues
d'un module de formation (Didier & Quinche, zor3;
Quinche & Didier, zotz) qui propose aux futurs ensei-
gnantes de comprendre et d'utiliser des robots dans
leur pratique professionnelle. L'introduction des
robots dans une séquence consiste à renforcer les
apprentissages des élèves au niveau disciplinaire
(français, sciences, AC, etc.), mais également au niveau
transversal (pensée créatrice, compétences communi-
cationnelles). Les sytèmes robotiques utilisés sont les
WeDo, Mindstorms (Lego), le Thymio z et la Bee-bot.

Poser des contraintes favorise [a créativité
Comment dépasser une utilisation simplement intui-
tive ou procéduralisée du robot? Dans nombre de
cours de robotique pour [es enfants, [es élèves utili-
sent des marches à suivre et construisent des robots
selon ces modèles. Or notre objectif, en intégrant [a
robotique en AC et MlTlC, est de permettre un dévelop-
pement de [a créativité, et pas simplement d'exercer
des habiletés techniques. Les étudiantes de ce module
doivent imaginer des situations-problèmes visant à
favoriser les apprentissages des élèves (Fabre, zoo6).
Ces derniers devront au préalable s'approprier [e
champ de la robotique, en comprendre les éléments
essentiels: fonctionnement d'un robot, programma-
tion, capteurs, aspects mécaniques. lI s'agit ainsi de
générer une créativité contextualisée et maîtrisée
(Didier & Leuba, zon). Un é[ément stimulant [a créati-
vité et les facteurs cognitifs est la mise en place de
contraintes pour réaliser des défis. Ces contraintes
empêchent d'aller vers la solution la plus simple ou [a
plus intuitive et demandent à ['ê[ève de changer de
positionnement face à la situation. Les contraintes for-
cent en quelque sorte à être plus créatif qu'on ne [e
serait d'emblée.

lmportance de la phase de conception
Pour favoriser [a créativité de ]'é[ève, nous utilisons le
modè[e didactique Conception-Réalisation-Socialisa-
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tion (Didier & Leuba, zon), en insistant sur [a nécessité
de formaliser [a phase de conception, étape préalabte à

toute démarche de construction et de programmation
du robot. Par [a réalisation de schémas heuristiques,
de plans, de croquis, ['étudiante est amenée à identifier
les différents paramètres du problème et à imaginer
différentes façons d'y répondre. Dans un second
temps, la construction et le test du robot permettent au
concepteur de vérifier la vatidité de ses hypothèses.
Cette résolution de défis nécessite de [a persévérance,
mais aussi une flexibilité de la pensée. Les nombreux
essais empiriques et modifications du robot (program-
mation, construction) nécessitent une forte motivation
du sujet.
Cette analyse des situations-problèmes articule pen-
sées divergente et convergente (Lubart, zoo3): les
idées ou solutions sont évaluées et testées ensuite
face aux contraintes de la situation. Les solutions qui
ne fonctionnent pas sont écartées. Répondre au défi
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consiste donc à imaginer des solutions innovantes et
adaptées.
Dans la résolution du problème, l'élève aura à conce-
voir la forme du robot (son design) et à anticiper les
mouvements et déplacements souhaités, les interac-
tions nécessaires du robot dans I'environnement.

Programmer: modél¡ser [a situation-problème
L'é[ève doit donc au préalable comprendre les prin-
cipes de programmation du robot, qui sont une forme
de [angage. Ces logiciels destinés aux enfants utilisent
des symboles graphiques qui correspondent à des
activités possibles du robot. L'élève les combine de
façon à articuler les actions de [a machine pour
répondre à [a mission projetée. L'apprentissage de ['ar-
ticulation des symboles du [angage informatique s'ap-
parente à la compréhension d'une syntaxe. Ce langage
permet de créer une succession d'actions, voire des
actions simultanées, mais également d'imaginer des
alternatives dans ['utilisation de conditionne[[es.
(Si l'événement E arrive, alors [e robot réatise ['action
X. Si c'est l'événement A qui se produit, alors [e robot
faiTZ.) Le test empirique du programme correspond à
la phase pragmatique du discours, [orsqu'il est pro-
noncé dans un environnement rée[.

Exem ples de situations-problèmes
Le <prob[ème)) est compris ici comme toute mission
comportant des objectifs et des contraintes. Pour
chaque situation-problème, de multiples réponses
sont possibles.
Exemple de mission proposée à des élèves pour mettre
en æuvre un processus créatif: vous réatisez une chi-
mère (animal imaginaire, constitué d'é[éments appar-
tenant à différents animaux), qui soit capable de mou-
vement et d'interaction avec I'environnement. Les
contraintes sont celles de ['outiI utilisé: Lego WeDo
(capteurs à disposition, é[éments mécanigues, etc).
Un second exemple de situation-problème combinant
français, AC et MlTlC. Les élèves utilisent un texte (nou-
ve[[e, conte, roman, etc.) dont ils choisissent collecti-
vement un moment c[é qu'ils représenteront au moyen
d'un robot. La phase de conception est particulière-
ment importante dans cet exercice. Cette activité pré-
suppose une argumentation, un débat, tant sur [e

moment choisi que sur les manières de [e représenter.
L'apprentissage vise à travailler le passage d'un mode
de représentation à un autre (du texte à une représen-
tation au moyen d'un objet). La phase de conception
traduit des éléments textuels dans les mouvements
d'un objet mécanique. Cette transposition demande
un travail d'interprétation (qu'est-ce que le texte signi-
fie?), puis un travaiI de transposition. Comment dire
cela au moyen d'un robot? La construction de l'objet
découle donc d'une réflexion sur [a signification et la
mise en scène (anticipation de [a phase de socialisa-
tion). On passe d'un [angage à un autre mode d'ex-
pression, avec un passage par le langage symbolique
de la programmation. L'é[ève travaille ainsi sur [e pas-
sage d'un code à un autre. Le langage de la machine en
mouvement dans un espace intégrant d'autres para-
mètres que celui du langage verbal.

Conclusion
La robotique abordée dans un contexte de défis et de
situations-problèmes amène à une confrontation avec
le réellorsque celui-ci devient problématique, ou [ors-
gu'un déséquilibre se produit (Fabre, zoo5). En tant
qu'outil pédagogique (Quinche & Didier, zorz), elle
peut aussi générer des comparaisons avec les objets
techniques du quotidien. Ce type de résolution de pro-
blèmes renforce donc [a mobitité et [a souplesse de la
pensée (Lubart, zoo3), car la machine, cet objet tech-
nique (Simondon, zooS), fonctionne selon Baudrillard
(1968) comme (un vase capable de recueillir les pro-
jections mentales du sujet>. Cette faculté de construire
une narration ou un univers, autour et/ou à partir de
l'objet, facilite également [e travaiI interdisciplina ire,
notamment le passage des technologies aux sciences
humaines. Le robot permet de véritables expériences
d'apprentissages dans lesquelles les sentiments et les
sensations du sujets sont intensifiés (Deweç zoro).
Par son aspect ludique et parfois anthropomorphe, il
actionne des registres symboliques féconds qui facili-
tent la construction de séquences d'enseignement-
apprentissage créatives. o
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