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* PIAANR Hybridation des formations de
I'enseignement supérieur

* Objectifs
— Création de modules hybrides de formation
— Structurer I'offre en la complétant et non en la dupliquant

JNER 18/11/2022 lem

APPLIGUEES mmmmmmmmmmmmmmm
LYON | ——

RHOME-ALPES QUEST



Proposition INSA

. 15 modules hybr/des de 16 heures
(3 & 4e années de Fl)

— Dont 3 en robotique et cobotique

* Enseignement hybride =
enseignement (re)pensé pour mixer
présentiel/distanciel.
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Hybridation ?

Hybridation = production et mise a disposition d'un
nombre conseguent de contenus complémentaires

- documents, jeux de données, vidéos, quizz ...

* Pour étendre les limites spatio-temporelles d'un
enseighement

* Et permettre ainsi a des étudiants empéchés d'en
profiter au moins en patrtie.
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* /| 4 Enseignants chercheurs + 1 ingé d’etudes

e 3themes
— Principes généraux de la robotique ( ~16h)
- Robotique industrielle (~16h)
- Haptique & Cobotique ( ~16h)
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Approche proposée

. Usage de la suite SCENARI pour modulariser les
contenus

- Un méme contenu pédagogiqgue sous 3 supports
* Polycopié
* Présentation
* Module SCORM pour LMS (typ. MOODLE)

— Création de vidéos interactives
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S u p p O rtS ressources communes I'ObOtiqUE

grains
A_FAIRE

caractérstiques
I= _caracteristiques.xml|
% caractéristiques.xml

%> cobotique.xml

« SCENARI : suite logicielle éditorial
. suite logicielle éditoriale
%> definition generale.xml
domaines d'application
\ /7 - 1= _domaines d'application.xmil
 OPALE : a but pédagogique
by ;rrac:'lbdos“?cln-l:'l:i‘:\zzr:’:splication.xml

%» evolution robotique (DOUBLON historique) .xml

, .
—_— Redactlon de CO ntenus %> histoire de la robotique.xml
Ve . %7 leviers et freins.xml
ffi boti
p e d a.g O g I q u e S ® :]enr;ar:c ::'IS;E Tendances
[] INRS_cobotique| Grain de contenu
<} INRS.video_cob| 18/07/2022, 18:24:12

— G eSti O n & p u b I i Cati O n D programmation. /Robotique/ressources communes robotique,

structure
images

multisupport de documents

— Travall collaboratif possible
(version client/serveur)
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Reéalisations
(productions)

- Introduction a la robotique industrielle

* 4 Publics :
- Formation initiale 4Gl, 5GM
- Formation continue AFPA
- Initiation a la robotique (ESTIEM, in English)

- 3 formats :

» Polycopié PDF de 30 pages

* Présentation de 70 planches dont 7 vidéos
- Contenus :

» Aspects théoriques

* Exemples (vidéos)

» Exercices d’auto-évaluation (a faire...)

 Productions :
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Réalisations
(vidéo interactive)

* Objectif :
— Compenser I'absence ou la distance, compléter les supports textuels

 Réalisation :
— [ Cellule multimédia INSA

- Outil H5P
pour créer des contenus riches HTML5 intégrables dans Moodle

- 4 heures de tournage, 10 heures de préparation et d’A/R avec la cellule
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https://h5p.org/

Conclusions

« Trop peu de temps a y consacrer => tres peu de contenu ( ~ 5 heures / 48)
« Supports peédagogiques :
- Opale

* Oblige a clarifier son discours
(Information, exemple, attention, fondamental, méthode ...)

* Regroupe 2 formats par support et par grain pédagogique :
court pour les planches, long pour polycopié/web

* Prise en main nécessite un peu d’effort (pourtant pas compliqué !)

- Formats différents appréciés / étudiants
* Forme et clarté du contenu, continuité entre supports

e Seules les vidéos posent parfois probleme dans les modules SCORM (bande passante?)
e Usage sur smartphone ?

* Pas encore de retours d'usage / vidéo
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Merci pour votre attention
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Réalisations
(vidéo interactive)

— Accuell via photo panoramique cliquable

- Séquences vidéos
e La chaine industrielle complete

e |La structure et le fonctionnement de 2 robots :

- 1 robot Staubli SCARA
(CS8 : sécurité « a la papa »)
- 1 robot Staubli 6 axes RX90
(CS9 : sécurité via LIDAR)
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