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EIAH = Environnement Informatique
pour |'Apprentissage Humain

un environnement informatique

des agents humains et artificiels

des interactions

des acces a des ressources formatives

susciter ou accompagner
un apprentissage
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« pour I’apprentissage humain » POLYTECHNIQUE
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EAO : Enseignement Assisté par Ordinateur

EIAO : Enseignement Intelligemment Assisté par
Ordinateur (années 1980)

EIAO : Environnement Interactif d’Apprentissage
avec Ordinateur (annees 1990)
EIAH (depuis 1996)

une plus grande prise en compte des différents
utilisateurs potentiels

apprenant, groupe d'apprenants, enseignants
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EIAH = intention didactique + environnement

/ \ informatique

r conception / organisation
d'un dispositif

artefacts
predéfinis g_ ;

artefacts

N conception d'un artefact

(problémes spécifiques)

a créer spécificites figes 3 lintention
i i £ d;}:facmrqe ou au contexte
pedagogique
artefact
dispositif pheénomenes a i £ %

o comprendre
- apprentissage
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Compréhension des
phénomenes
d’'apprentissage

SH

Spécifications

Vs

Info

Construction
d’'un artefact
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Modéle ]

Vs

Artefact
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Expérimentation
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Tuteur intelligent

Logiciel de simulation (matériel medical,

circuit eélectrique, poste de pilotage d'un
avion)

Micromonde et robotique pédagogique
Plateforme FOAD

prise en compte de difficultés liees a
I'intention didactique ou au contexte
pédagogique
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Scénario didactique
Quel tache d’apprentissage permettra
I'acquisition d’'une connaissance specifique?
Quelles sont les progressions parmi les
contenus?

Comment organiser l'activité de I'apprenant de
sorte a tenir compte des erreurs, des progres,
des difficultés et des intéréts de I'apprenant?

Comment évaluer les connaissances?
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Scénario d'utilisation
Comment faire utiliser I'environnement ?
Utilisation ou non d’'une métaphore ?

Comment permettre une utilisation flexible et
protéger l'utilisateur contre les erreurs?
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Interface

Comment representer les connaissances pour
faciliter leur assimilation?

Comment concevoir des fonctionnalités
explicites et cohérentes?

Comment développer une cohésion
graphique?
Comment structurer I'espace?
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Scénario de communication
Quel est le role de chacun ?
Communication synchrone ou asynchrone ?

Quel dispositif ou fonctionnalité incitera la
communication entre apprenants?
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Evaluation
Comment évaluer?
Quand evaluer?
Quoi évaluer?
Quelle méthode doit-on utiliser?
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La conception d'un EIAH multiplie les problemes
« classigues »

Etude des aspects sociaux

un EIAH crée / modifie un systeme de relations
sociales

Etude des usages

ce que fait I'apprenant du systeme / ce que fait le
systeme a I'apprenant

Etude des processus d’instrumentation
I'instrument en tant que médiateur entre le sujet et
I'action

Etude des dimensions «réutilisation» et «généricité»
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La conception d'un EIAH passe par des
modélisations multiples:
connaissances du domaine

connaissances « de référence »
connaissances de I'apprenant ... et de leur évolution

perception et interprétation des actions de
I'apprenant | qu’il faut concevoir,articuler et évaluer J

contrOle de l'interaction
communication médiatisée
gestion des caracteristiques personnelles
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«Le premier rapport au savoir auquel I'eleve est
nécessairement confronte lorsqu’il entre dans la
dynamique d’une relation didactique, c’est d’abord et
avant tout le sien. L’'enseignant ne devrait pas
pouvoir imaginer, d’entrée de jeu, imposer a tous ses
eleves un rapport unique a l'objet d’eétude quiil se
propose d’envisager durant une sequence
d’enseignement et d’apprentissage. Il n’y pas, d’une
part, un « eleve-type » et d’autre part, une « matiere
scolaire » univoque. Il n’existe pas une « discipline a
enseigner » unique et universelle vers laquelle |l
faudrait, de l'exterieur, diriger I'éleve, tout éleve, pour
qu’il n ‘existe qu’une fagon de connaitre ce savoir. »

Raisky et Caillot (1996)
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Support a I’apprentissage de la programmation? ...
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EIAH

MONTAGE
ELECTRONIQUE
ROBOTISE

Rédaction d’un
programme dont :

« la découverte des
spécifications se fait
par la manipulation
e ’observation de
I’exécution se
visualise par le
comportement d’un
montage concret

e ’erreur est
détectée par le
comportement
inapproprié du
montage

C_

Concept a
apprendre

TUTORIEL

Concept traité a
I’aide :

eDéfinitions
eAnalogies
eEXxercices
eSimulation

\/




Support & I’apprentissage de la programmatio)j

& Systéme d'apprentiszage des concepts de la programmation en C++

Choix de l'unité 2. ENTREES ET SORTIES Définition

Analogies Exercices Simulations

@
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E DEFINITION: Définitions générales

[ Flot | Entrée | Sertie |

Définition: Unflotestu onnées abstrait gui part d'une sourc

ui va vers une cible.

puient sur des flots{stream).

neuvent étre des fichiers usuels,
erigues ou des emplacements en mémaoire.

ration ci-contre montre les périphérigues usuels
e et de sortie. Les fléches représentent les flots

e est lue du clavier ou d'un fichier et est ach
re principale. Pour ce faire, 13 donnée est
2 qui doit &tre présente dans l'instructio

Définition

—ermprertement de la donnée & lire est précisé

- le terme cin paour le clavier;

- l'identificateur de |a variable fichier,
ici Fichierx, pour un fichier.

La donnée est prélevée de la meamair
ou écrite dans
associée d un
d'écriture.

L'emplacemen
- le terme cou
- lidentificate

ici Fichiery, p

Analogie

cout <<

FichierY <<

Exercices

Simulation

)

N.B.: Pour tous les opérateurs et toutes les fonctions d'entrée et sortie mentionnées, il est nécessaire d'inclure le fichier iostream:

N\ g

| #include <iostreaws

Java Applet Window
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Vieuillez choisir une unité pour commencer
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( N\
Semaine 1:
Assemblage
. J
y \ Projet integrateur
Semaine 2: d N z
Intro. & la programmation ) e premlere annee
génie informatique
f Semaine 3: | et génie Iogiciel
Machine a états
o J
f Semaine 4: |
N Contréle des moteurs
Semaine 5:
Registres spéciaux
. I J
| | |
Semaine 6: Semaine 7: Semaine 8:
Mémoire Capteurs En ligne droite

Semaine 9: Senjaine 10-12:
Interpréteur de commandes Epreuves
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EPREUVE 1 = SUIVEUR DE LIGNE
= Le robot doit suivre la ligne
* Le robot doit tourner lorsque la
ligne tourne
* Le robot doit pouvoir tourner
de 90°
» Le robot doit arreter lorsqu’il
rencontre une barre

perpendiculaire
B

EPREUVE 4 = DETECTEUR DE POTEAUX
* Le robot pivote de 180° sur lui-
méme a la recherche d’objet autour
de lui
= Si un poteau est détecté, le robot
doit se rendre a sa hauteur et
I'indiquer par un signal sonore

—A0>TmMO

Equipe 2426
Robot « White flag »

EPREUVE 2 = CAPTEUR LUMINEUX
= Le robot reconnait une série lumi-
neuse grace aux photorésistances
= Le robot doit choisir une tache en
fonction du code lumineux
* Le robot indique I'état en binaire a
I'aide de DEL

EPREUVE 3 = VITESSE EN TUNNEL
* Le robot reconnait la hauteur
du plafond au dessus de lui a
I'aide d'un sonar
= Le robot doit changer sa
vitesse en fonction de la
distance

EPREUVE 5 = LOSANGE
= Le robot doit entrer dans un losange
= Le robot doit suivre le losange
* Le robot doit sortir du losange et
continuer sa course

REFERENCES : = http://www.cours.polymtl.ca/inf1995/
= http://atmel.com/dyn/resources/prod _documents/doc2466.pdf

N
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Défi bien dosé, intéressant et surtout
realisable

Apprentissage contextualisé

Objet pour penser — contribue a la stratégie
de resolution

Travail d’équipe

ROle de chacun
Répartition des taches
ntegration/vérification
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%Suivi de ligne
%Suiveur de mur
%Slalom

%Suiveur de lumiere
%Détection de poteaux
SEtc.
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QUESTIONS ?

MERCI !




