
 

Guide de démo du kit pédagogique Poppy Ergo Jr 
 

Ce document a comme objectif de donner les éléments nécessaires pour           

permettre de présenter le projet Poppy Education à travers l’utilisation du robot Poppy             

Ergo Jr. 

Les points clés du projet Poppy Education et les caractéristiques de kit poppy             

Ergo Jr sont présentés ainsi que des exemples de démonstrations d’activités           

pédagogiques (vidéos et projets snap!) et des projets pédagogiques (vidéos). Un exemple            

de structuration d’une démo est proposé. 

Ce document s’adresse à des personnes ayant déjà une petite expérience du            

robot Poppy Ergo Jr et de snap! Une base est proposée mais il est possible d’adapter et                 

de montrer vos propres projets et utilisations en classe. 

 

1. Le projet Poppy Education 

2. Qu’est-ce qu’un robot ? 

3. Le kit robotique Ergo Jr 

a. Un robot open-source simple d’utilisation à construire soi-même et à personnaliser 

b. Disponible en version virtuelle 

c. Une programmation intuitive par blocs avec Snap! (réimplémentation de Scratch) 

d. Et pour une utilisation plus complexe (Python et API REST) 

e. Un ensemble de ressources et d’activités 

4. Brancher le robot 

5. Démonstrations d’activités avec Poppy Ergo Jr et Snap! 

a. Explication d’une première séance : Contrôler Poppy Ergo Jr (défi chamboule-tout) 

b. Enregistrement par démonstration 

c. Poppy Ergo Jr Grincheux : exemple d’une boucle sensori-motrice 

6. Projets pédagogique en Vidéos 

a. Poppy Ergo Jr en scène ! 

b. Poppy Ergo Jr Tic Tac Toe : Deux joueurs, Ergo Jr VS humain. 

d. Créer un nouvel outil pour Poppy Ergo (exemple : labyrinthe) 

7. Liens utiles 

Obtenez votre robot Ergo Jr 

8. Proposition de démo 
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1. Le projet Poppy Education 

Le projet Poppy Éducation repose sur l’utilisation de la plateforme robotique           

open-source Poppy, développé par l’Équipe Flowers d’Inria, qui est basée sur           

l’impression 3D et constituée de briques technologiques permettant la création de           

nouvelles formes robotiques. 

 

La plateforme robotique Poppy 

- Un ensemble libre logiciel et matériel (imprimé en 3D) 

- Plusieurs langages de programmations : Snap! (implémentation de Scratch), Python etc. 

- Trois formes de bases, une multitude de formes possibles 

- Une communauté de plus de 1000 membres (communiquant via un forum) 

 

Poppy Éducation est un projet développé au sein de l’Équipe de recherche FLOWERS             

(Inria, ENSTA Paris Tech), soutenu par la Région Aquitaine et les Fonds Européens             

FEDER. Poppy Éducation vise à développer, évaluer et distribuer des kits           

robotiques clés en mains à visée éducative, afin de promouvoir la robotique et le              

numérique dans l’éducation et de faciliter l’acquisition de connaissances en          

informatique. Un langage de programmation visuelle (Snap!) et une simulation (robot           

virtuel) complètent l'objet tangible. 

Le projet Poppy education  

- Un projet de recherche appliqué   

- Objectifs pédagogiques : Initiation aux sciences du numérique Réflexion sur les enjeux du             

numérique 

- Méthodes pédagogiques : Une démarche d’investigation scientifique Un travail coopératif          

autour de projets 

- 15 lycées et collèges en expérimentation (générale et technique) / tester les robots et              

activités en classe + retours utilisateur 

- Diffusion et prêt de robots 

- Un livret d’activités et des nombreuses activités complémentaires 

- Le développement d’une communauté (site web et forum) 
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2. Qu’est-ce qu’un robot ?  

Un robot est une machine dotée d’actionneurs qui lui permettent de bouger et/ou agir              

sur son environnement, de capteurs qui lui permettent de percevoir son propre état et              

son environnement, et d’un système électronique ou informatique qui contrôle ce           

qu’e�ectue le robot en fonction de ce qu’il perçoit.  

 

Les ancètres des robots sont les automates, qui sont des machines effectuant une tâche              

précise et toujours de la même manière. Au contraire de l’automate, un même robot              

se comportera de manière di�érente selon ce qui se passe dans son            

environnement.  

 

3. Le kit robotique Ergo Jr 

Le kit Poppy Ergo Jr a été créé dans le cadre du projet Poppy Éducation et est composé de                   

différents éléments : 

a. Un robot open-source simple d’utilisation à construire soi-même et à           

personnaliser 

Poppy Ergo Jr est un robot 6 moteurs open-source conçu pour être utilisé facilement en               

classe pour initier aux sciences du numérique, notamment à l’informatique et à la             

robotique. Il est utilisable sans connexion internet et installation préalable. 

 

Les pièces sont imprimables en 3D. L’utilisation de rivets rend les modifications simples à              

réaliser. Il est donc possible de le monter soi-même, de le modifier et de le programmer. 
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Il est doté : 

● de capteurs pour prendre des informations dans son environnement : sa caméra            

et ses servo-moteurs permettent de détecter ce qui se passe autour de lui ou sur               

lui (sa position, sa température etc.) 

● d’actionneurs pour produire des actions : ses 6 servo-moteurs permettent de           

bouger et ses leds émettent de la lumière 

● d’un micro-ordinateur (Raspberry Pi) : connecté aux capteurs et aux actionneurs,           

il permet de contrôler le comportement du robot en exécutant le programme            

informatique que vous avez élaboré avec les instructions nécessaires. Tous les           

logiciels nécessaires au fonctionnement du robot (langage de programmation etc.)          

sont installés sur cette ordinateur. 

 

b. Disponible en version virtuelle 

Il est aussi possible d’utiliser le visualisateur web pour faire travailler les apprenants sur le               

robot virtuel et leur permettre ensuite de faire fonctionner leur programme sur le robot              

physique. Selon notre expérience, la possibilité de tester n’importe quoi (ex : un angle de               

5000°) permet à certains élèves d’être en confiance pour ensuite prendre en main l’Ergo              

Jr réel. 

 

https://github.com/poppy-project/poppy-simu (il y a un exemple gif avec Ipython         

Notebook mais ça fonctionne avec snap! aussi) 

https://poppy-project.gitbooks.io/poppy-docs/content/en/getting-started/visualize.html 

 

c. Une programmation intuitive par blocs avec Snap! (réimplémentation de          

Scratch) 

Avec Snap!, les apprenants sont amenés à assembler des blocs d’instructions et à les              

activer, de façon très intuitive (grâce aux codes couleurs et aux formes), pour voir              

directement sur le robot Ergo Jr les effets des programmes qu’ils construisent. 

Snap! a été conçu par l’université de Berkeley pour initier à la programmation tout en               

permettant des utilisations complexes. 

⇒ possibilité de montrer la vidéo pour illustrer le fonctionnement de Snap!  

https://www.youtube.com/watch?v=T1ZxHZ0POk0 
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d. Et pour une utilisation plus complexe (Python et API REST) 

Il est aussi possible de le programmer en Python. Directement à partir d’un             

navigateur web en utilisant Jupyter Notebook, un terminal interactif dans une           

interface web pour le langage de programmation Python. 

Ipython Notebook permet de proposer des tutoriels interactifs, où l’apprenant peut           

voir directement le résultat d’un code proposé via un navigateur web et le modifier              

dynamiquement et insérer images, vidéos... L’ensemble du code et des explications est            

regroupé dans un même document, ce qui est un gain en rapidité et en simplicité,               

permettant à l’élève de consacrer davantage de temps au processus d’apprentissage. 

 

⇒ sur l’interface web poppy cliquez sur “Python, Terminal” : il y a des exemples de                

projets en python avec Jupyter Notebook 

Il est aussi possible d’utiliser les langages de votre choix grâce à une API REST qui                

permet d’envoyer des commandes et de recevoir des informations provenant du robot            

avec de simples requêtes HTTP. 

La plateforme robotique est faite pour être modifiée et hackable facilement (par            

exemple ajouter une Arduino) et pour pouvoir communiquer avec d’autres objets et            

applications (pour les intéressés, la partie technologie et la partie support sont faites pour              

vous). 

 

e. Un ensemble de ressources et d’activités 

Il est accompagné d’un ensemble d’activités pédagogiques gratuites mises au point avec            

des enseignants du secondaire, allant de la découverte du robot à une utilisation plus              

complexe. 

Ces activités sont regroupées dans le livret pédagogique Apprendre à programmer           

Poppy Ergo Jr en Snap! et sont également disponibles sur le forum du projet Poppy où                

chacun est invité à les commenter et à en créer des nouvelles. 
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4. Brancher le robot 

Toutes les applications nécessaires au bon fonctionnement du robot Poppy sont déjà            

installées dans son ordinateur interne (raspberry Pi 2), et accessible à travers le serveur              

web. Ce qui nous permet de les programmer directement, en utilisant Snap! et Python,              

sans rien devoir installer. 

 

Il faut connecter l’ordinateur du robot et son propre ordinateur au même réseau. 

Qu’est ce qu’un réseau ? 

Un réseau informatique est un ensemble de machines (ou d’équipements informatiques) reliées entre             

elles pour échanger des informations. 

 

La carte Raspberry Pi est un mini-ordinateur qui exécute le code du robot. Une fois               

connecté sur le même réseau (branché en direct sur ton ordinateur) ou sur le même               

routeur (la "box" est un routeur) que l’ordinateur, on peut se rendre sur son interface web                

depuis un navigateur (chrome de préférence). 

 

Depuis la barre d'adresse du navigateur, on peut se rendre sur la page d'accueil du robot                

en utilisant son adresse IP (http://IP) mais le plus simple est d'installer le client Zeroconf               

pour windows (service d'impression Bonjour2) qui permet de se connecter au robot avec             

son nom directement : http://poppy.local (ici le nom du robot est “poppy”) 
 

 

5. Démonstrations d’activités avec Poppy Ergo Jr et Snap! 

 

À chaque fois possible d’illustrer avec une vidéo ou avec un programme snap!             

(projet à télécharger : Démo Poppy Ergo Jr - 11-08-2016 - il faut utiliser la dernière                

version de Snap! Pour l’ouvrir !) 

 

Une fois sur la page d’accueil de l’interface web du robot Poppy Ergo Jr : avec l’icône «                  

Fichier » en haut à gauche de cette interface, faire « Importer » et choisir le fichier « Démo                   

Poppy Ergo Jr - 11-08-2016 ». 

Ce projet propose 3 écrans différents, sorte de 3 bureaux différents appelés « Sprite ».  
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a. Explication d’une première séance : Contrôler Poppy Ergo Jr (défi           

chamboule-tout) 

 

Il est possible d’expliquer une première séance de prise en main (en lien avec la première                

activité du livret pédagogique “contrôler Poppy Ergo Jr” (livret pédagogique - partie1) : 

- prise en main du robot : le contrôler et le faire bouger 

- notions de programmation séquentielle et programmation événementielle  

- Puis faire un petit défi (chamboule-tout) : Contrôler la position et la vitesse des              

moteurs du robot pour lancer la balle et faire tomber le chamboule-tout. 

 

Le sprite “chamboule-tout” est composé :  

- de blocs permettant de contrôler le robot et de le faire bouger 

- Et un exemple de programme chamboule-tout  

⇒ il est possible de modifier le programme chamboule-tout pour montrer des exemples             

qui fonctionnent et des exemples qui ne fonctionnent pas : comme varier la vitesse en               

modifiant la durée) 

 

Vidéo : https://www.youtube.com/watch?v=Z8fkIhn5r-I 

Sur la vidéo on peut voir que le robot donne un feedback immédiat et que l'erreur est vu                  

ici comme quelque chose de positif et permettant d'améliorer le programme. 

 

Projet snap! : sprite “chamboule-tout” 

Activité sur le forum : 

https://forum.poppy-project.org/t/a1-controler-poppy-ergo-jr-defi-chamboule-tout-livret-

dactivites/2495 

 

b. Enregistrement par démonstration 

 

Le robot Poppy Ergo Jr est capable de mesurer en temps réel la position de ses moteurs.                 

Ainsi lorsqu’on les fait bouger manuellement, il peut enregistrer les mouvements e�ectués            

pour les reproduire ulterieurement (livret pédagogique - partie 2) 

 

Pour cela il suffit de trois blocs :  
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1. Créez et exécutez le  bloc create & start pour commencer l’enregistrement  

2. Manipulez le robot pour créer un mouvement à reproduire 

3. Arrêtez l’enregistrement avec le  bloc stop record 

4. Jouez le mouvement que vous avez créé avec le  bloc play move 

 

Il est possible de créer un petit programme avec les 3 blocs ci-dessus pour automatiser               

le processus et interagir avec l'utilisateur. 

 

Vidéo :  

https://www.youtube.com/watch?v=DJHOopBgPqs&google_comment_id=z13pebpxqni

mx5kee23hhpnizoilhdu2u&google_view_type#gpluscomments 

(redondant avec la vidéo Poppy Ergo Jr) 

 

Projet snap! : sprite “enregistrement” 

 

Activité sur le forum :  

https://forum.poppy-project.org/t/a2-programmer-par-demonstration-defi-dessiner-c-est

-gagner-livret-dactivites/2497 

 

c. Poppy Ergo Jr Grincheux : exemple d’une boucle sensori-motrice 

 

Une boucle sensori-motrice en robotique peut être défini comme l'interaction entre un            

robot et son environnement. Ce que détecte le robot (grâce aux capteurs) va déclencher              

une action motrice spécifique. 

 

Une boucle sensori-motrice fonctionne sur le schéma : 

Si... [le robot détecte….] alors... [activer une action motrice] 

 

Avec l’exemple du projet “grincheux”, l’objectif est de :  

Créer un programme qui détecte la position du robot Ergo Jr et qui le remet dans sa                 

position initiale dès qu’une personne le manipule pour changer sa position. 

 

On donne comme instruction au robot : 
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Si… le robot détecte que la position des moteurs n’est pas la même que sa position de                 

départ alors...  remettre les moteurs dans leur position de départ 

 

⇒ il est aussi possible de donner d’autres instructions (comme dans l’exemple snap! :              

changer les leds de couleurs et se remettre en compliant ) 

 

Vidéo :  

https://www.youtube.com/watch?v=66T1e9p-bG0&list=PLT6NsCw8bf8QKBb8jXg0gYW

Q220e1gcP5&index=5 

 

Projet snap! : sprite “grincheux” 

 

Activité sur le forum :  

https://forum.poppy-project.org/t/a7-les-variables-defi-ergo-jr-est-grincheux-livret-dactivi

tes/2502 

 

 

6. Projets pédagogique en Vidéos 

 
a. Poppy Ergo Jr en scène ! 
 

Créer un clavier-piano en associant une note à une touche du clavier et à une position                

d’un moteur. Ainsi, en appuyant sur les touches du clavier, on fait jouer à la fois des sons                  

à l’ordinateur et des mouvements à l’Ergo Jr. 

https://www.youtube.com/watch?v=veVoBb6nY_I 

https://forum.poppy-project.org/t/activite-ergo-jr-en-scene/2504 (Lycée Camille Julian -     

ISN) 

 

b. Poppy Ergo Jr Tic Tac Toe : Deux joueurs, Ergo Jr VS humain. 

Le jeu consiste à placer à tour de rôle une croix pour un joueur, un cercle pour l’autre. Pour                   

gagner, un joueur doit aligner trois symboles identiques sur une même ligne, une même colonne               

ou une même diagonale. Pour faire jouer Ergo Jr, on peut le programmer par démonstration afin                

qu’il sache atteindre chacune des 9 cases prévues pour le jeu et dessiner la croix (ou le cercle,                  

selon le choix effectué). Il s’agit ensuite de le faire jouer par action sur une touche, avec un                  

algorithme pour essayer de gagner. 
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1 thématique mais de nombreux projets possibles  

3 étapes/parties (pas obligé de tout faire - à adapter en fonction des niveaux et des                

objectifs) 

● Algorithmes 

● Mouvements 

● Traitement d’images 

https://forum.poppy-project.org/t/activite-ergo-jr-joue-a-tic-tac-toe/2527 

https://www.youtube.com/watch?v=usDAgvcEXJA (Lycée Camille Julian - ISN) 

 

c. Poppy Ergo Jr range des conteneurs 

Programmer Ergo Jr de façon à ce qu'il saisisse et empile des boîtes (conteneurs) dans               

une zone spécifique, en fonction du QR code affiché sur celles-ci. 

 

https://forum.poppy-project.org/t/activite-ergo-jr-range-des-conteneurs/2505 

https://www.youtube.com/watch?v=7D2tlr0y_yQ (collège Anatoe France) 

 

d. Créer un nouvel outil pour Poppy Ergo (exemple : labyrinthe) 

On a le choix de mettre au bout du robot Poppy Ergo Jr un abat-jour, un porte-crayon ou                  

une pince. Pourquoi ne pas inventer d'autres outils/embouts ? 

Cela permettrait d'explorer la caractéristique "modifiable" et "extensible" du robot Poppy           

Ergo Jr. Et aussi d’initier à la conception assistée par ordinateur (CAO) 

Objectif : créer un nouvel outil/embout pour le robot Poppy Ergo Jr puis le programmer. 

 

⇒ il est possible de demander l’outil “labyrinthe” à Poppy Education pour illustrer 

 

https://forum.poppy-project.org/t/idee-dactivite-creer-un-nouvel-outil-embout-pour-popp

y-ergo-jr/2593 

https://www.youtube.com/watch?v=I6sAAKGQ6T4 (Le robot poppy ergo jr guide une        

balle dans son parcours dans un labyrinthe. Programmation en snap! par des élèves de              

l'atelier robotique de Saint Genès en partenariat avec l' INRIA) 
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https://forum.poppy-project.org/t/activite-ergo-jr-joue-a-tic-tac-toe/2527
https://www.youtube.com/watch?v=usDAgvcEXJA
https://forum.poppy-project.org/t/activite-ergo-jr-range-des-conteneurs/2505
https://www.youtube.com/watch?v=7D2tlr0y_yQ
https://forum.poppy-project.org/t/idee-dactivite-creer-un-nouvel-outil-embout-pour-poppy-ergo-jr/2593
https://forum.poppy-project.org/t/idee-dactivite-creer-un-nouvel-outil-embout-pour-poppy-ergo-jr/2593
https://www.youtube.com/watch?v=I6sAAKGQ6T4


 

7. Liens utiles 

Obtenez votre robot Ergo Jr 

● Le kit Ergo Jr est distribué par Génération Robots (299 euros le kit complet et 269                

euros sans les pièces imprimées) 

● Vous pouvez aussi utiliser les fichiers source pour le construire par vos propres             

moyens. 

 

Ressources pour s’approprier le robot 

● Echangez avec la communauté Poppy grâce à son forum 

● Le livret pédagogique Apprendre à programmer Poppy Ergo Jr en Snap! 

● La liste des activités pédagogiques complémentaires  

● La documentation complète de la plateforme Poppy 

 

Articles et vidéos en lien avec le projet 

https://pixees.fr/dans-la-famille-poppy-je-voudrais-le-robot-ergo-jr/ 

 

Vidéo : présentation de Poppy Education au forum des nouvelles initiatives en médiation             

scientifique (NIMS) 

Video : les projets IniRobot et Poppy Éducation | RoboEduc16 | D. Roy T. Desprez (Inria) 

 

 

8. Proposition de démo  

10 min : 

● Présenter le projet Poppy Education (1.) 

● Présentation du robot Poppy Ergo Jr (3.) en mettant en valeur les caractéristiques             

2.a), le langage de programmation Snap! (1.c)  

⇒ il est possible d’illustrer directement avec le robot Poppy Ergo Jr et/ou de montrer la                

vidéo Poppy Ergo Jr + Snap!  

● Faire une Démo snap! d’une activité pédagogique (5.) : par exemple Explication            

d’une première séance : Contrôler Poppy Ergo Jr (défi chamboule-tout) ( 5.a) 

● Mettre en avant le livret pédagogique et les activités/projets complémentaires 1.e) 
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http://www.generationrobots.com/fr/328-robot-poppy-ergo-jr
https://github.com/poppy-project/poppy-ergo-jr
https://forum.poppy-project.org/
https://drive.google.com/file/d/0B2jV8VX-lQHwTUxXZjF3OGxHVGM/view
https://forum.poppy-project.org/t/liste-dactivites-pedagogiques-avec-les-robots-poppy/2305
https://drive.google.com/file/d/0B2jV8VX-lQHwTUxXZjF3OGxHVGM/view
https://poppy-project.gitbooks.io/poppy-docs/content/en/index.html
https://pixees.fr/dans-la-famille-poppy-je-voudrais-le-robot-ergo-jr/
https://www.youtube.com/watch?v=GLt2asJ70LQ
https://www.youtube.com/watch?v=GLt2asJ70LQ
https://www.youtube.com/watch?v=O2ILgofGjFQ
https://www.youtube.com/watch?v=T1ZxHZ0POk0&index=4&list=PLdX8RO6QsgB737U9B-oggjKj3dTtRilni


 

+ 5 min 

● Video de projets Snap (6) : par exemple tic tac toe (6.a) ou Poppy Ergo Jr en                 

scène ! (6.b) ou Poppy Ergo Jr range des conteneurs (6.c) ou Création d’un nouvel               

outil  (6.d). 

 

+ 5 min 

● Faire d’autres Démo snap! d’une activité pédagogique (5.) par exemple          

l’enregistrement pas démonstration (5.b) ou Poppy Ergo Jr Grincheux : exemple           

d’une boucle sensori-motrice  (5.c) 

 

+ 5 min 

● Présentation de Ipython Notebook (1.d) 

 

+ 5 min 

● Présentation du visualisateur (1.b) 
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