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Ecoles d‘été de robotique
Compétition robotique a I'EPFL
Cybathlon@school teaching kit
Camps robotique

R2T2 pensée computationelle
Exchange grants
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Formation des enseighant.e.s /
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& Randy Glasbergen
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“Heads, you failed to learn. Tails, I failed to teach.”
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Vieles entstand, vieles andert sich,
eines bleibt:
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GComputational Thill!(ill!l

Traditional

Mathematics Physics

abstraction, logic, laws, measurements,
proofs models

Up to date

Computational
Thinking

calculations, data,
algorithms

Martin Vetterli

Presidence EPFL
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The physics of suspended objects

= Des cahiers programmables

» Textes, figures interactives,
questions conceptuelles, code
python executable

\\10
?

/i
Estimate which counterweight allows to suspend wet jeans (3kg) on the cable so that the cable is
taut as shown on the diagram?

O 3ky

®» & O IR O

L *

O 6kg

= Pensée computationelle

QO 50 kg or more

« La programmation ... au service des
maths et Ia phySiq ue The forces applied on the jeans are:

« the weight: F; = mjg
* the force exerted by the cable on each side of the jeans: assuming the jeans are suspended at
the exact center of the cable, then the tension applied on each of the two sides is is equally

distributed 7‘, which combine into a vertical resulting tention ?,. =2T

= Un usage simple en classe
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OUR MISSION IS SIMPLE:

Digital skills.
For everyone.
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PROJETS INTERDISCIPLINAIRES OUVERTS
DANS LA FORMATION DES INGENIEURS

Le 'Making' a I'école - Dorit Assaf (PHSG)

11:20-11:50

/ ) MIRJAM MEKHAIEL

N 4
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Experimentation de la classe inversée

Projet de Simone Deparis
en Algebre linéaire
dans sa 3. année

d‘experimentation

12
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Funktioniert es?

Mean and Confidence Interval (95%).
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Condition

Deparis, S., Hardebolle, C., Tormey, R., Verma, H. (2019). Flipped Linear Algebra. SEFI 2019 Conference, Budapest.
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Mean and Confidence Interval (95%).
French and Swiss Students
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(65,114) (56, 123)

Low High -
Performance Level (Background Reinforced Maths)

Deparis, S., Hardebolle, C., Tormey, R., Verma, H. (2019). Flipped Linear Algebra. SEFI 2019 Conference, Budapest.
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"Nous
experimentons
d'abord, nous
generalisons
ensuite”

15



EPFL

m LEARN day

Approche ,,debranchée*
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Résultats - Adoption
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Répartition du Nombre d'Heures Effectuées selon le Type de I'Activité
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Entre Branché et Débranché

Entre Robotique et Non Robotique

Type de |'Activité

Type de I'Activité
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Développer la logique, lobservation et la méthode sclentifique

avec le robotet la programmation VPL LEROBOT EDUCATIF POURTOUS

Das ROTECO
Projekt

Trete der Roteco-Community
bei, in welcher du Kollegen
findest, mit denen du Aktivitaten
im Bereich der Bildungsrobotik,
Computational Thinking,
Computer Science und Coding

Plattform flir den Austausch
unter Lehrpersonen

obVU L 0P

UNE COMMUNAUTE AUTOUR DE LA
ROBOTIQUE EDUCATIVE POUR RELEVER
LES DEFIS DE LEDUCATION NUMERIQUE?
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MOOC fur Lehrpersonen
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=PrL Plateformes
pour les enseignant.e.s

GO-LAB Labos Applis Espaces Création Aide Formation Actualités A propos ® Q FR~

Plateforme de partage et création 30 240 4,300 16,000

Faltes votre ChOIX' p.arml Ia PIUS grand? gamme de Iabos' en Ilgne' Pilot countries Teacher training events Trained teachers Teachers creating spaces
essayez des applis interactives, combinez labos et applis dans

les Espaces d’Apprentissage Actif et partagez avec vos

étudiants et collegues.

LABO APPLI
13,000 1,063 1,200 89,500
s m——
8 ® ; y
---O- Y __ Monthly platform visitors Published spaces Classroom Students using spaces
%_ _TL w ‘ i i . implementations
1 ()
T @ P.- 9.
+o THEN
Laboratoire de circuit Hypothése scratchpad Laboratoire de force Splash: laboratoire de
électrique gravitationnelle flottabilité virtuelle
Dans le circuit électrique, les Lhipoir;isa?‘tssc?;g:‘rzz?ef'g:sles Ce laboratoire permet a l'utilisateur Dans Splash, les éléves peuvent
étudiants peuvent créer leurs PP hypothe de visualiser la force créer des objets a partir de
propres circuits... ypotheses. gravitationnelle... propriétés d'objet...

GO-LAB: UN ECOSYSTEME DIGITAL ET DES
RESSOURCES EN LIGNE POUR |
LENSEIGNEMENT DES SCIENCES A L'ECOLE
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=P7L Plateformes pour MOOC-makers

= Des données en lieu sur
« Hébergement 100% Suisse
« Compatible RGDP

= Compatible
* Open edX
« Safe Exam Browser

= Un démarrage facile
« Séminaires Swiss MOOC Service
« Une communauté de MOOC-maker

SWISS MOOC SERVICE WORKSHOP -

" Ouvert 51 tous SCENARIOS POUR LE FUTUR

* Universités, Instituts
 Cantons, Ecoles, ON
@ PATRICK JERMANN EN
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Dual-T : Forschung und Implementierung

Hub Digital VET

O

2020

Schweizerische Eidgenossenschaft
Confédération suisse
Confederazione Svizzera
Confederaziun svizra

Eidgenossisches Departement fir

Wirtschaft, Bildung und Forschung WBF
kretariat fiir

Forschung und Innovation SBFI

d

digitalinform
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EIDGENOSSISCHES
HOCHSCHULINSTITUT FUR
BERUFSBILDUNG

. Schweizer Exzellenz in Berufsbildung
@Simpliquity e

SIMPLE. CONCRETE. COLLABORATIVE.
LEARNING TECHNOLOGIES

Simpliquity, gegriindet in Lausanne, in der Schweiz,
i Software fiir ives Lernen und Arbeiten.

@ Augmented warehouse by Simpliquity

Wir schaffen greifbare Software: eine Mischung aus
traditionellen Tools (Modelle, Papier) und Technologie
(Augmented Reality, Computersimulationen), die fiir das
Lernen und Arbeiten in Gruppen geeignet sind. Wir bieten

das Beste beider Welten: die Einfachheit und
Gegenstandlichkeit von greifbaren Objekten und die
Flexibilitat und Reichhaltigkeit von Software. {

FORMATION PROFESSIONNELLE :
CONSTITUTION DE PARTENARIATS POUR
LES PROJETS DIGITALINFORM.

@ PIERRE DILLENBOURG FR|DE

.SW1SS



=PrL  Champions - LEARN Award

Bottom-Up
padagogische
Innovation

Beitrage aus
11 Kantonen

10 Finalisten aus 8
Kantonen
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PROMOTION DE LINNOVATION
PEDAGOGIQUE A LECOLE (UNIQUEMENT
SUR INVITATION PERSONELLE DU LEARN)

ﬁ; JESSICA DEHLER ZUFFEREY FR|DE
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Arrivée (Café & Croissant)
10:00-10:30

Ouverture par LEARN

10:30-11:00

Vision BeLEARN : Lapprentissage de l'avenir au

centre - Daniel Schonmann (Kanton BE)
11:00-11:20

Le 'Making' a I'école - Dorit Assaf (PHSG)

11:20-11:50

Classware - Pierre Dillenbourg (EPFL)

11:50 - 12:30

Repas de midi avec exposition
12:30 - 14:00

Ateliers
14:00 - 16:00

Cléture de la journée avec table ronde
16:15-17:00

Fin de I'événement
17:00
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