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1. IDENTIFICATION DU SCÉNARIO
1.1 Titre du scénario
Du relatif à l'absolu – Apprendre à naviguer à l'aide de positions absolues.
1.2 Groupe d'âge cible
De la 2nde à l’enseignement supérieur (15 à plus de 21 ans)
Programme scolaire : Lycée et établissement d’enseignement supérieur
Thématique : pensée computationnelle, robotique, systèmes de coordonnées
Thèmes/sous-thèmes : Positionnement et mouvement, coordonnées absolues vs coordonnées relatives, logique algorithmique, géométrie en programmation
Résultats d'apprentissage attendus :
Les élèves seront capables de :
· Distinguer le positionnement relatif du positionnement absolu dans un espace 2D.
· Programmer un robot pour qu'il se déplace à l'aide de mouvements relatifs et de coordonnées absolues.
· Utiliser un environnement de programmation visuelle pour mettre en œuvre la logique de positionnement.
· Appliquer un raisonnement géométrique et spatial pour planifier et exécuter des mouvements précis du robot.
· Analyser et convertir les instructions de mouvement d'un système de coordonnées à un autre.
· Collaborer pour tester, déboguer et affiner les programmes de navigation.
1.3 Durée estimée
45 minutes

1.4 Domaines concernés 
Informatique, mathématiques, technologie, robotique

1.5 Connaissances préalables requises
Les élèves doivent :
· Être familiarisés avec l'utilisation d'un environnement de programmation visuelle.
· Comprendre les mouvements de base d'un robot, tels que se déplacer vers l'avant et tourner.
· Comprendre les bases des systèmes de coordonnées (positions x, y sur une grille).
· Avoir des connaissances préalables en trigonométrie élémentaire :
· Relations dans un triangle rectangle
· Utilisation du sinus, du cosinus et de la tangente
· Calcul des angles à l'aide de fonctions trigonométriques inverses (par exemple, l'arctangente)
1.6 Objectif du scénario
Aider les élèves à comprendre et à appliquer les concepts de positionnement relatif et absolu à travers des tâches de programmation et de navigation robotique.

1.6.1 Objectifs/résultats d'apprentissage
Les élèves seront capables de :
· Utiliser l'environnement de programmation FOSSBot.
· Faire la distinction entre les coordonnées relatives et absolues dans un espace 2D.
· Programmer le robot pour qu'il se déplace vers des points spécifiques en utilisant à la fois les déplacements relatifs et le positionnement absolu.
· Utiliser les fonctions trigonométriques pour calculer les directions et les angles entre les points.
· Traduire des problèmes spatiaux en solutions algorithmiques.
· Collaborer pour tester, déboguer et améliorer les programmes de navigation.
1.6.2 Objectifs pédagogiques
L'éducateur vise à :
· Développer le raisonnement spatial et la maîtrise du système de coordonnées des élèves.
· Renforcer le lien entre la théorie mathématique et la mise en œuvre physique.
· Introduire les applications trigonométriques fondamentales en robotique.
· Favoriser la résolution de problèmes grâce à une planification étape par étape et au calcul des angles.
· Encourager le travail d'équipe et les tests itératifs afin d'affiner la précision du robot.


2. ÉLABORATION DU PLAN DE COURS
2.1 Description des activités d'enseignement et d'apprentissage
Ce scénario utilise un apprentissage expérientiel et basé sur la recherche à l'aide du FOSSBot et de son environnement de programmation visuelle.
Le processus d'apprentissage est axé sur l'exploration et encourage les élèves à expérimenter des commandes et des conditions en créant un projet interactif. Aucune solution toute faite n'est fournie, ce qui favorise la découverte des connaissances par l'observation et l'expérimentation.
L'apprentissage collaboratif est renforcé par le travail d'équipe, les élèves travaillant en groupes de 3 à 5 pour développer leurs projets, ce qui renforce l'interaction sociale et la construction collective des connaissances.
Le scénario développe progressivement la compréhension des élèves en matière de navigation robotique en passant des commandes de mouvement relatif au positionnement absolu. Grâce à des activités de programmation pratiques, les élèves développent leur raisonnement spatial, appliquent les principes trigonométriques et conçoivent leurs propres fonctions de navigation. Ce parcours d'apprentissage structuré leur permet de convertir des coordonnées absolues en commandes de mouvement exécutables, faisant ainsi le lien entre les concepts mathématiques et la robotique physique.
Une fiche de travail est utilisée pour l'enseignement, guidant les élèves à travers sept (7) activités consécutives :
Activité 1 : Exploration des mouvements relatifs.
Les élèves apprennent comment le robot réagit à des commandes de mouvement simples telles que « avancer » et « tourner ». Ils observent comment chaque instruction affecte la position et l'orientation du robot, jetant ainsi les bases de la compréhension de la logique directionnelle.
Activité 2 : Tracer des positions absolues.
Les élèves sont initiés aux grilles de coordonnées et doivent atteindre des points (x, y) spécifiques en utilisant uniquement des commandes de mouvement relatives. Cette activité renforce leur perception spatiale et leur compréhension du positionnement absolu.
Activité 3 : Combiner la position et l'orientation.
En suivant l'orientation et l'emplacement du robot après chaque mouvement, les élèves établissent un lien entre les changements de direction et leur impact sur la navigation. Cela renforce le concept de cap et de raisonnement directionnel.
Activité 4 : Calculer le mouvement relatif pour atteindre une cible.
À l'aide de la trigonométrie, les élèves apprennent à calculer l'angle et la distance nécessaires pour atteindre un point cible à partir d'une position actuelle. Ils testent leurs calculs en programmant manuellement les instructions de virage et de déplacement correspondantes.
Activité 5 : Création d'une fonction GoTo(x, y).
Les élèves conçoivent une fonction qui transforme les coordonnées absolues de la cible en commandes relatives pour le robot. À partir d'une position et d'un cap actuels, la fonction génère un angle de virage suivi d'un mouvement vers l'avant, traduisant ainsi efficacement la navigation absolue en instructions adaptées au robot.
Activité 6 : Défi – Planification de trajectoire absolue.
Les élèves utilisent leur fonction GoTo(x, y) pour déplacer le robot à travers une série de points de passage prédéfinis. Cela permet de tester leur compréhension des transformations de coordonnées et leur capacité à séquencer avec précision des mouvements relatifs.
Activité 7 : Évaluation finale et réflexion.
Les élèves évaluent la précision et l'efficacité de leur stratégie de navigation, réfléchissent à leur logique de codage et examinent comment les mathématiques abstraites s'appliquent aux défis réels de la robotique.

Pour mettre en œuvre les activités, le FOSSBot doit être pré-synchronisé avec le réseau Wi-Fi local.

2.2 Fiches de travail
	La section suivante est encore en cours d'élaboration et ne présente pour l'instant que les éléments structurels de chaque activité. Des instructions détaillées et des supports pédagogiques seront ajoutés progressivement.


Activité 1 - Exploration des mouvements relatifs
Objectif : comprendre comment le robot se déplace à l'aide d'instructions relatives (avancer, tourner).
· Les élèves programment des mouvements simples : avancer, tourner, ...
· Ils observent comment chaque commande affecte la position et la direction du robot.
· Le concept de position et de direction implicites est introduit.
Activité 2 - Tracer des positions absolues
Objectif : représenter et atteindre des coordonnées (x, y) spécifiques sur une grille.
· Les élèves reçoivent des coordonnées fixes à atteindre.
· Ils doivent déterminer une séquence de commandes relatives pour atteindre ces points.
· Introduction à la représentation graphique des positions absolues.
Activité 3 - Combiner la position et l'orientation
Objectif : Suivre la position et la direction du robot après chaque mouvement.
· Les élèves suivent la position et la direction du robot sur papier ou à l'aide d'outils visuels.
· Le concept de direction (angle par rapport à l'axe x) est introduit.
· Ils analysent comment le fait de tourner affecte la direction suivante du robot.
[bookmark: _heading=h.493dwsrc9aof]Activité 4 - Calculer le mouvement relatif pour atteindre une cible
Objectif : apprendre à calculer le mouvement (angle + distance) nécessaire pour aller d'une position actuelle à un point cible.
· Les élèves reçoivent une position absolue actuelle et une position cible.
· À l'aide de la trigonométrie de base, ils calculent l'angle de rotation (à l'aide de l'arctangente) et la distance à parcourir.
· Ils testent leurs résultats en programmant le robot avec une commande de rotation et une commande d'avance.
[bookmark: _heading=h.4cywqk260tth]Activité 5 – Création d'une fonction GoTo(x, y)
Objectif : créer une fonction qui transforme les coordonnées absolues de la cible en une séquence de commandes relatives.
· Les élèves mettent en œuvre une routine (bloc ou fonction) qui, à partir de la position et du cap actuels, calcule :
· l'angle de rotation
· la distance à parcourir pour avancer
· La fonction génère les instructions relatives : Turn(θ), puis Move(d).
· Ils testent leur fonction GoTo(x, y) sur plusieurs positions cibles.

[bookmark: _heading=h.o541u04bldoq]Activité 7 – Défi : planification de trajectoire absolue
Objectif : naviguer entre plusieurs points absolus à l'aide de la fonction GoTo(x, y).
· Les élèves reçoivent une liste de coordonnées à suivre dans l'ordre (comme des points de passage).
· Ils utilisent leur fonction GoTo() pour générer des instructions relatives pour chaque segment.
· Le robot suit le chemin complet en utilisant uniquement les commandes relatives calculées.
· Évaluation finale basée sur la précision du chemin, la réutilisabilité du code et la fluidité des mouvements.
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