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Description du projet

3 séquences de 3 Séances Classe de 5ème ½ groupe (1mBot pour 3 à 4 élèves)

Séquence 1

Conception 
d'un « bras »

Séquence 2

Programmation

Séquence 3

Projet

Toile réalisée à 3 mBot (1h30)



Description du projet

3 séquences de 3 Séances Classe de 5ème ½ groupe (4 X 3 à 4 élèves)

Séquence 1

Séance 1 : Un robot peut il être un artiste ?

Séance 2 : Comment « augmenter » le mBot pour qu'il écrive ?

Séance 3 : Comment présenter sa solution ?

Séquence 2

Séance 1 : Comment programmer le mBot pour qu'il parcourt toute la toile ?

Séance 2 : Comment permettre au mBot de laisser des traces ?

Séance 3 : Comment concevoir des traces complexes et aléatoires ?

Séquence 3

Séance 1

Séance 2

Séance 3

Projet : A partir des travaux précédents, les élèves doivent 
mettre au point leur programme final, mener des tests, rédiger 
le cartel (descriptif) de leur robot et préparer la présentation 
oral de leurs travaux.



Description du projet

Séquence 1

Séance 1 : Un robot peut il être un artiste ?

Séance 2 : Comment « augmenter » le mBot pour qu'il écrive ?

Séance 3 : Comment présenter sa solution ?

Après avoir répondu positivement à la question le mBot peut il être un artiste ? Les 
élèves vont devoir réfléchir à la conception d'un « bras » capable de tenir et lever ou 
baisser un crayon pour laisser une trace.

Ils vont faire des recherches de l’existant, observer le fonctionnement du servo moteur.
Ils disposent d'un mBot et d'un servo moteur qu'ils vont devoir chercher à assembler 
l'un avec l'autre.

La séquence aboutie à une affiche présentant la solution proposée par les élèves. 
Cette solution sera mise en œuvre en séquence 3.
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DIC Design, Innovation et Créativité 

OTSCIS Objets Techniques, les Services et les Changements Induits dans la Société

MSOST Modélisation et Simulation des Objets et Systèmes Techniques

IP Informatique et la Programmation

Thème de la séquence 1

DIC et OTCS

Problématique de la séance

Un artiste peut il être un robot ? Comment « augmenter » le mBot pour qu'il dessine ?
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CT 3.2 Traduire, à l’aide d’outils de représentation numérique, des choix de solutions sous forme 
de croquis, de dessins ou de schémas.

X

CT 3.1 Exprimer sa pensée à l’aide d’outils de description adaptés : croquis, schémas, graphes, 
diagrammes, tableaux (représentations non normées).

x

Liens possibles

Parcours artistiques, Epi (technologie/art)



Les compétences et connaissances associées

Compétences 
travaillées

Thématiques du programme Connaissances

CT 3.1

OTSCIS 2.1 Exprimer sa pensée à 
l’aide d’outils de description 
adaptés : croquis, schémas, graphes, 
diagrammes, tableaux.

Croquis à main levée.
Différents schémas
Notion d’algorithme

CT 3.2

DIC 1.5 Imaginer des solutions pour 
produire des objets et des éléments 
de programmes informatiques en 
réponse au besoin.

Veille
Représentation de solutions 
(croquis, schémas, algorithmes).
Innovation et créativité.
Design
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Présentation de la séquence

A partir de l'observation de différentes œuvres, les élèves prennent conscience de
« l'intrusion » du numérique dans l'art. Nous cherchons donc en structuration de
séance 1 à déterminer ce qu'il manque à nos mBot pour être des artistes.

Situation déclenchante possible

Diaporama présentant « à l'aveugle » des artistes humains ou des robots.
Les élèves votent avant que ne soient dévoilées la solution et la description de
l'oeuvre.

Jackson POLOCK

Jean TINGUELY
New Rembrandt
Intelligence 
artificielle

Description de la séquence 1
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Pistes d’évaluation

Cahier des charges : détail de la première fonction (critères/niveaux)

Outils d'expression : croquis, schéma, diagramme

Les principaux éléments de la fiche de synthèse des connaissances

Evaluation formative  Echelle descriptive
Imaginer des solutions
Exprimer sa pensée
Oral
Panneau de présentation

Description de la séquence 1
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S1 Question directrice

Un robot / une intelligence artificielle peut il être un artiste ?

Démarche pédagogique : Investigation

Proposition de déroulé

S2 Question directrice

Comment laisser une trace ? (La séance présente une séance de remédiation de manière à

orienter davantage le questionnement, particulièrement si l'actvité à lieu en début de cycle).

Démarche pédagogique : Investigation

S3 Question directrice

Comment présenter sa solution à l'oral en utilisant un support ?

Démarche pédagogique : Résolution de problème

Description de la séquence 1



Description de la séquence 1
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S1 Question directrice

Un robot peut il être un artiste ?

Démarche pédagogique : Investigation

Activités

Sur la base d'un diaporama, présentation aux élèves d'oeuvres (résultat 
final) et discussion sur la question de qui ou quoi a réalisé cette œuvre ?
S'agit il d'un homme ou d'une « machine » ?
Il est demandé à l'élève de préciser pourquoi il pense cela... Qu'est ce qui 
lui fait dire que c'est un homme ou une machine.
Faire prendre conscience que finalement chaque œuvre est discutable

Conclusion / Bilan

Réalisation d'une carte heuristique des fonctions que va devoir assurer 
notre mBot.

Ressources

Diaporama
Edu topogramme

Homme

Machine

./sequence%201/séance%201/diapo/diapo%20déclenchante.odp


Description de la séquence 1
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S1 Résultats attendus – exemples de productions d’élèves

Planche S1 – 1/1



Description de la séquence 1
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S2 Question directrice

Comment faire écrire ou non le robot ?

Démarche pédagogique : investigation

Activités

Les élèves disposent d'un mBot équipé d'un servo-moteur (branché mais 
pas fixé). Ils chargent le programme qui lui permet de faire bouger ce 
servo-moteur avec le bouton poussoir du robot.
Après lecture du cahier des charges, ils doivent rechercher et dessiner 
des solutions existantes en utilisant uniquement les mots de recherche 
donnés.

Conclusion / Bilan

Nous complétons l'organigramme qui reprend les fonctions techniques et 
les solutions techniques trouvées.

Ressources

Programme mBlock
Video du servomoteur en fonctionnement



Description de la séquence 1
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S2 Résultats attendus – exemples de productions d’élèves

Planche S1 – 1/3

Exemples de solutions trouvées au cours des recherches...



Description de la séquence 1
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S2 Résultats attendus – exemples de productions d’élèves

Planche S1 – 2/3



Description de la séquence 1

S2 Résultats attendus – exemples de productions d’élèves

Planche S1 – 3/3



Description de la séquence 1

S2
BIS

Question directrice

Comment faire écrire ou non le robot ?

Démarche pédagogique : Résolution de problème

Activités

Les élèves disposent d'une plaque qu'ils doivent fixer au mBot (dessin et 
dimensions à produire)
Lorsqu'ils présentent la solution, le professeur donne la plaque (préparée 
à l'avance)
Comment fixer un servomoteur à cette plaque ? (distribution de la 
nouvelle plaque sur proposition d'une solution).
Comment fixer un bras sur ce servomoteur ?

Conclusion / Bilan

Dessin de définitions de la plaque support du servomoteur.
Croquis d'un bras possible.

Ressources

3 plaques support
1 servo moteur 9g
Fiche ressources sur les dimensions d'un servo 9g



Description de la séquence 1

S2BIS Résultats attendus – exemples de productions d’élèves

Planche S1 – 1/1

La structuration amène à 
déterminer les dimensions et 
la forme possible pour le bras 
du robot.



Description de la séquence 1
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S3 Question directrice

Comment présenter sa solution ?

Démarche pédagogique : Résolution de problème

Activités

A partir des travaux précédents, chaque groupe doit réaliser un panneau 
qui présente leurs recherches et la solution qu'ils envisagent de mettre 
en œuvre.
Ce panneau sera présenté à l'oral en préambule à la synthèse de la 
séquence.

Conclusion / Bilan

Synthèse sur les étapes du projet, le cahier des charges et les outils 
d'expression de ses idées (croquis, schéma, diagramme).

Ressources

Synthèse
Carton, perforatrice, attaches parisiennes
Feuilles A3



Description de la séquence 1
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S3 Résultats attendus – exemples de productions d’élèves

Planche S1 – 1/7



Description de la séquence 1

S3 Résultats attendus – exemples de productions d’élèves

Planche S3 – 2/8



Description de la séquence 1

S3 Résultats attendus – exemples de productions d’élèves

Planche S3 – 3/8



Description de la séquence 1

S3 Résultats attendus – exemples de productions d’élèves

Planche S3 – 4/8



Description de la séquence 1
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S3 Résultats attendus – exemples de productions d’élèves

Planche S3 – 5/8



Description de la séquence 1
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S3 Résultats attendus – exemples de productions d’élèves

Planche S3 – 6/8



Description de la séquence 1
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S3 Résultats attendus – exemples de productions d’élèves

Planche S3 – 7/8



Description de la séquence 1

S3 Résultats attendus – exemples de productions d’élèves

Planche S3 – 8/8
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Pack ressources

Type Nom de la ressource Nom de fichier

Un robot peut il être un artiste ? Diapo.zip

S2 Comment utiliser un crayon ? Sequence 1S2.odt

S2 bis concevoir / représenter Sequence 2 S2 bis.odt

Dossier ressource réseau élèves Ressources réseau.zip

S3 Présenter ses solutions techniques Sequence1S3.odt

Réalisation plaque S2 bis Plaques s3.grl

Fichiers plaques S2 bis Solidworks.zip

Synthèse séquence 1 synthèse seq 1.odt



Séquence 2

Séance 1 : Comment programmer le mBot pour qu'il parcourt toute la toile ?

Séance 2 : Comment permettre au mBot de laisser des traces ?

Séance 3 : Comment concevoir des traces complexes et aléatoires ?

Description du projet

Les élèves vont devoir programmer le robot pour qu'il utilise son capteur ultrason de 
manière à éviter les bords de la toile et les autres robots.

Dans un second temps ils devront fixer le bras et le crayon sur le robot. Il leur faudra 
ensuite déterminer les angles pour lesquels le robot écrira ou non.

Enfin ils devront réfléchir aux différentes traces que pourra laisser mArti sur la toile.

Objectif : - mArti doit pouvoir laisser 3 « traces » ou chorégraphies différentes.
- Il doit signaler son fonctionnement (écriture / non écriture / évitement
- Il doit être capable de lever ou baisser un crayon
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Thème de la séquence 2

DIC et OTCS

Problématique de la séance

Comment programmer le mBot pour qu'il dessine ?

DIC Design, Innovation et Créativité 

OTSCIS Objets Techniques, les Services et les Changements Induits dans la Société

MSOST Modélisation et Simulation des Objets et Systèmes Techniques

IP Informatique et la Programmation
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P

CT 4.2 Appliquer les principes élémentaires de l’algorithmique et du codage à la résolution d’un 
problème simple.

x

CS 1.6  Analyser le fonctionnement et la structure d’un objet, identifier les entrées et sorties. x

CT 5.2 Organiser, structurer et stocker des ressources numériques. x

Liens possibles

Parcours artistiques, Epi (technologie/art)

Description de la séquence 2 du cycle 4



Compétences 
travaillées

Thématiques du programme Connaissances

30

CT 4.2

IP 2.3 Écrire un programme dans 
lequel des actions sont déclenchées 
par des événements extérieurs.

Notions d’algorithme et de 
programme.
Déclenchement d'une action par 
un événement, séquences 
d'instructions, boucles, 
instructions conditionnelles.

CS 1.6
MSOST 1.3 Analyser le 
fonctionnement et la structure d’un 
objet, identifier les entrées et sorties.

Représentation fonctionnelle des 
systèmes.
Structure des systèmes.

CT 5.2
DIC 1.6 Organiser, structurer et 
stocker des ressources numériques. Arborescence.

Les compétences et connaissances associées
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Présentation de la séquence

Les élèves vont dans un premier temps travailler sur le programme de
déplacement du robot pour qu'il parcourt toute la surface de la toile. Il vont
chercher à éviter les obstacles puis à intégrer de « l'aléatoire » dans leur
programme. Ensuite ils vont ajouter à leur programme le pilotage du servomoteur
et donc du « bras » qui va tenir le crayon.
La séquence se termine par les premiers coups de crayon sur la toile.

Situation déclenchante possible

Nous commençons par visionner la vidéo concernant l'oeuvre Bebot de Leonel
MOURA présentée à l'exposition ARTISTES ET ROBOTS au grand palais

https://www.beauxarts.com/videos/artistes-robots-leonel-moura/

Un questionnement est mené pour faire ressortir les grandes lignes du
fonctionnement (notamment le capteur à ultrasons).

Description de la séquence 2

https://www.beauxarts.com/videos/artistes-robots-leonel-moura/
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Pistes d’évaluation

Les ultrasons (Echelle des sons), fonctionnement et application.

Les blocs de base pour les déplacements
L'intérêt de la temporisation
Les effets de l'aléatoire.

Les principaux éléments de la fiche de synthèse des connaissances

Evaluation formative  Echelle descriptive
Programmation
Technique et sécurité
Identifier la structure du robot
Enregistrement arborescence

Description de la séquence 2
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S1 Question directrice

Comment programmer le Robot pour qu'il se déplace sur toute la toile en
évitant les autres robots et en ne sortant pas de la toile ?

Démarche pédagogique : Investigation

Proposition de déroulé

S2 Question directrice

Comment régler et piloter un servo moteur pour que le crayon laisse une trace
ou non ?

Démarche pédagogique : Investigation

S3 Question directrice

Comment modifier les déplacements du robot pour varier les motifs ?

Démarche pédagogique : Investigation

Description de la séquence 2



Description de la séquence 2
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S1 Question directrice

Comment programmer le robot pour qu'il parcourt toute la toile en
évitant les autres robots et en ne sortant pas de la toile ?

Démarche pédagogique : Investigation

Activités

Vidéo de l'exposition artistes et robot : Leonel MOURA
Découverte de « l'arène »
Programmer le mBot pour qu'il avance et évite les obstacles : test
Corriger le programme pour qu'il tourne davantage : test
Corriger le programme pour ajouter de l'aléatoire.

Conclusion / Bilan
Illustration des déplacements des trois programmes à l'aide des 
simulations 1, 2 et 3

Ressources

Vidéo exposition artistes et robot
Programme de simulation des trajectoires du robot
Diaporama mission 1
SEQ2 S1



Description de la séquence 2
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S1 Résultats attendus – exemples de productions d’élèves

Planche Seq2S1 – 1/3



Description de la séquence 2
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S1 Résultats attendus – exemples de productions d’élèves

Programme 1
Le robot longe les 
bords.

Programme 2
Le robot tourne toujours 
avec le même angle, la 
trajectoire évolue peu.

Programme 3
L'aléatoire permet de 
parcourir toute la toile.

Planche Seq2S1 – 2/3



Description de la séquence 2
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S1 Résultats attendus – exemples de productions d’élèves

Planche Seq2S1 – 3/3



Description de la séquence 2
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S2 Question directrice

Comment programmer le mBot pour lever et baisser le crayon ?

Démarche pédagogique : Investigation

Activités

Les élèves commencent par régler le servo moteur à 
90°, puis ils fixent le bras « provisoire » et cherchent à 
déterminer l'angle d'écriture et l'angle de non écriture.
Ils doivent ensuite modifier le programme 3 de manière 
à y inclure le bloc qui pilote le servo moteur.

Conclusion / Bilan

Description du programme 4 (à coller sur la fiche 
d'activité)

Ressources

Diapo mission 2
SEQ2S2
Kit servo moteur de bas (support/bras)



Description de la séquence 2
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S2 Question directrice

Comment programmer le mBot pour lever et baisser le crayon ?

Démarche pédagogique : Investigation

Activités

Les élèves commencent par régler le servo moteur à 
90°, puis ils fixent le bras « provisoire » et cherchent à 
déterminer l'angle d'écriture et l'angle de non écriture.
Ils doivent ensuite modifier le programme 3 de manière 
à y inclure le bloc qui pilote le servo moteur.

Conclusion / Bilan

Description du programme 4 (à coller sur la fiche 
d'activité)

Ressources

Diapo mission 2
SEQ2S2
Kit servo moteur de bas (support/bras)



Description de la séquence 2
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S2 Résultats attendus – exemples de productions d’élèves

Planche S2 – 1/4



Description de la séquence 2
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S2 Résultats attendus – exemples de productions d’élèves

Planche S2 – 2/4

Veillez à sélectionner 
le port sur lequel 

est branché 
votre servomoteur

Valeur à modifier 
entre 70 et 100



Description de la séquence 2
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S2 Résultats attendus – exemples de productions d’élèves

Planche S2 – 3/4



Description de la séquence 2

S2 Résultats attendus – exemples de productions d’élèves

Planche S2 – 4/4



Description de la séquence 2
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S 3 Question directrice

Comment programmer le mBot pour qu'il laisse différentes traces derrière lui ?

Démarche pédagogique : Investigation

Activités

Les élèves recherchent et testent différentes 
« chorégraphies ». Ils notent le tracé et le programme 
associé, de manière à constituer une « bibliothèque de 
traces » dans laquelle ils pourront « piocher » (toutes 
classes confondues).

Conclusion / Bilan

Présentation du programme final et découverte de la 
notion de variable

Ressources

mBot et kit servo / support
Programme 4
Programme final



Description de la séquence 2

S3 Résultats attendus – exemples de productions d’élèves

Planche S3 – 1/6

AJOUTER / TESTER

1 s maximum



Description de la séquence 2

S3 Résultats attendus – exemples de productions d’élèves

Planche S3 – 2/6



Description de la séquence 2

S3 Résultats attendus – exemples de productions d’élèves

Planche S3 – 3/6



Description de la séquence 2
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S3 Résultats attendus – exemples de productions d’élèves

Planche S3 – 4/6



Description de la séquence 2
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S3 Résultats attendus – exemples de productions d’élèves

Planche S3 – 5/6



Description de la séquence 2
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S3 Résultats attendus – exemples de productions d’élèves

Planche S3 – 6/6
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Pack ressources

Type Nom de la ressource Nom de fichier

Fiche d'intention Fiche intention seq2.doc

Pièces volumique du bras et support Assemblage servo-bras.zip

Simulation des programmes attendus S1 Diapo simulation.zip

Diaporama prof séance 1 Seq2s1 mission.odp

Fiche élève séquence 2 séance 1 Seq2s1.odt

Diaporama prof séance 2 Seq2s2 mission.odp

Fiche élève séquence 2 séance 2 Seq2s1.odt

Programme 4 corrigé Programme4.sb2

Fiche élève séance 3 Seq2s3.odt

Programme à modifier par les élèves prog marti élèves.sb2

Synthèse Séquence 2 Synthèse seq2.odt

Programme complet exemple Marti.sb2



Description du projet

Séquence 3 : séquence projet
Séance 1

Séance 2

Séance 3

Projet : A partir des travaux précédent, les élèves doivent 
mettre au point leur programme final, mener des tests, rédiger 
le cartel de leur robot et préparer la présentation oral de leurs 
travaux.

Au cours de cette ultime séquence, les élèves vont réinvestir les notions abordées dans les 
deux précédentes.

Le travail s'effectue en groupe collaboratif de 3 à 4 élèves.

Objectifs : - Programmer son robot en lui donnant une personnalité
- signaler ses modes de fonctionnement (3)
- réaliser aléatoirement une des 3 chorégraphie possibles

- Réaliser le Cartel d'exposition

- Compléter le diaporama support et présenter le projet à l'oral.
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DIC Design, Innovation et Créativité 

OTSCIS Objets Techniques, les Services et les Changements Induits dans la Société

MSOST Modélisation et Simulation des Objets et Systèmes Techniques

IP Informatique et la Programmation

Thème de la séquence 3

DIC et IP

Problématique de la séance

Comment personnaliser et présenter son robot ?

D
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I
P

CT 1.4 Participer à l'organisation et au déroulement de projet. X

CT 3.3 Présenter à l'oral et à l'aide de supports numériques multimédia des solutions techniques 
au moment des revues de projet

x

Liens possibles

Parcours artistiques, Epi (technologie/art)



Les compétences et connaissances associées

Compétences 
travaillées

Thématiques du programme Connaissances

CT 1.4

DIC 1.4 Participer à l’organisation de 
projets, la définition des rôles, la 
planification (se projeter et anticiper) 
et aux revues de projet.

Organisation d’un groupe de 
projet, rôle des participants, 
planning, revue de projets.

CT 3.3

DIC 1.7 Présenter à l’oral et à l’aide 
de supports numériques multimédia 
des solutions techniques au moment 
des revues de projet.

Outils numériques de présentation
Charte graphique..

CT 4.2

IP2.2 Écrire, mettre au point (tester, 
corriger) et exécuter un programme 
commandant un système réel et 
vérifier le comportement attendu.

Déclenchement d'une action par 
un événement, séquences 
d'instructions, boucles, 
instructions conditionnelles.
Notion de variable informatique.



Présentation de la séquence

A partir des deux séquences précédentes, les élèves doivent « personnaliser » leur
robot. Lui donner une identité, lui trouver un nom, déterminer au moins 3 types de
déplacements, compléter le programme final, réaliser le « Cartel » de leur œuvre. Ils
testent leur programme et réalise une présentation numérique de leurs travaux.

Situation déclenchante possible

Retour sur la vidéo de l’œuvre de Leonel MOURA : Bebot

Présentation de « traces » laissées par les robots de la séquence précédente et de
la bibliothèque de « mouvements » constitués par les groupes.

Description de la séquence 3
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Pistes d’évaluation

Ouverture sur les applications du « quotidien », robotique en essaim :
Étude de la lagune de Venise
Recherche de boites noires immergées
Entrepôts de livraison

Les principaux éléments de la fiche de synthèse des connaissances

Évaluation formative  Échelle descriptive
Planning organisation
Travail en équipe
Oral
Support numérique de présentation

Description de la séquence 3
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S1 Question directrice

Programmer le robot / Réaliser le cartel / Réaliser la présentation /Préparer
l'oral / réaliser fabriquer le système de traçage ou fabriquer le kit de base.

Démarche pédagogique : Projet

Proposition de déroulé

S2 Question directrice

Programmer le robot / Réaliser le cartel / Réaliser la présentation /Préparer
l'oral / réaliser fabriquer le système de traçage ou fabriquer le kit de base.

Démarche pédagogique : Projet

S3 Question directrice

Programmer le robot / Réaliser le cartel / Réaliser la présentation /Préparer
l'oral / réaliser fabriquer le système de traçage ou fabriquer le kit de base.

Démarche pédagogique : Projet

Description de la séquence 3
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S1
S2
S3

Question directrice

Comment donner une « personnalité » à notre robot ?

Démarche pédagogique : Projet

Activités

Compléter le programme (choix des chorégraphies, des 
éclairages...)
Réaliser un diaporama
Réaliser le cartel
Fabriquer, assembler et régler le système de traçage

Conclusion / Bilan

Journal de bord, vérifier les objectifs remplis, noter les 
difficultés rencontrées, préciser les recherches à faire 
pour la prochaine séance.

Ressources

Cahier des charges
Journal de bord
Bibliothèque de mouvements
Tableau des couleurs RGB

Description de la séquence 3



Description de la séquence 3

S1 S2 S3 Résultats attendus – exemples de productions d’élèves

Planche Seq3– 1/4

Reprise des croquis de la séance 1

Conception Assistée du professeur (5ème)
Solidworks

Impression 3D (Up Plus2)
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Cartel de présentation du robot

Guide du travail de groupe
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Journal de bord à compléter en début et fin de séance
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Pack ressources

Type Nom de la ressource Nom de fichier

Fiche d'intention séquence 3 Fiche intention seq3.doc

Carte vierge à compléter élèves Cartel vierge.odt

Dossier du groupe format A3 Dossier groupe A3.odt

Dossier groupe format A4 Dossier groupe.odt

Diaporama à compléter par les élèves Diaporama élèves.odp

Journal de bord Journal de bord.odg

Synthèse Synthèse Seq3.odt

Vidéo illutstration synthèse Video Seq3.zip
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Evolutions possibles de mArti …

Réactions modifiées en fonction d'un stimulus extérieur : 

- Capteur de couleur (Leonel Moura)

- Réaction aux bruits (niveau de bruit environnants)

- Réaction à la lumière

- Communication Infra Rouge entre les robots

- Autres… A vous et vos élèves de jouer...
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