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Résumé

Lors de la formation initiale en enseignement, il arrive fréquemment que des classes
universitaires se déplacent en milieu scolaire afin de créer des liens entre les apprentissages théoriques
(effectués dans le cadre des cours universitaires) et la pratique. Cependant, dans le contexte de la
pandémie de COVID-19 et des diverses mesures sanitaires de la santé publique, la formation pratique
des étudiantes et des étudiants en éducation dans les établissements scolaires n’a pu avoir lieu. C’est
dans cette perspective qu’un projet de recherche a été réalisé pour étudier I’enseignement a distance par
le biais d’un robot de téléprésence. A partir de leur campus respectif, 17 étudiantes et étudiants ont
enseigné des concepts a des ¢éléves des écoles environnantes, et ce, en contrdlant un robot. Les résultats
de I’analyse thématique montrent qu’il a été possible d’interagir avec les éléves lors de I’enseignement
et que les étudiantes et les étudiants en formation ont acquis des connaissances pédagogiques liées a
I’enseignement au cours de cette expérience pratique. Cette étude démontre que cette expérience
novatrice a permis de parachever les apprentissages théoriques du cours universitaire.

Mots-clés : enseignement a distance, expériences pratiques en milieu universitaire, formation initiale en
enseignement, robot de téléprésence

Abstract

In preservice teacher education, university courses often venture into the classroom to connect
theory with practice. However, during the COVID-19 pandemic and the related public health measures,
teacher training experiences in the field were discontinued. This research project was conducted to study
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distance teaching with the help of a telepresence robot. From their respective campuses, 17 preservice
teachers were able to practice teaching in local schools using this mobile tool. Results of a thematic
analysis reveal that it was possible for the preservice teachers to interact with the students during their
teaching and that the preservice teachers acquired pedagogical knowledge related to teaching during this
practical experience. The study also shows that this innovative practice complemented the theoretical
learning activities of the preservice course.

Keywords: distance teaching, preservice teacher training, practical experiences in a university
environment, telepresence robot

Introduction

En formation initiale en enseignement, dans les diverses universités au Canada, les étudiantes et
les étudiants suivent des cours théoriques portant sur des domaines de formation générale et d’autres
reliés spécifiquement a la profession enseignante (Lepage et al., 2015). De plus, divers stages pratiques
en milieu scolaire (stage professionnel) ont lieu en cours de formation (Pelletier, 2020). Les stages en
enseignement ont pour but de mettre en pratique les acquis théoriques universitaires (Desbiens et al.,
2019; Patroucheva, 2014). Plusieurs recherches (Desbiens et al., 2009; Gervais & Desrosiers, 2005;
Malo, 2011; Tardif et al., 2021) soulignent que ces stages sont considérés comme 1’expérience la plus
pertinente du programme de formation.

Malgré ces stages de formation, les étudiantes et les étudiants font souvent état du manque de
liens entre les apprentissages théoriques en cours et les apprentissages pratiques qui ont lieu dans le
milieu scolaire (Desbiens et al., 2019; Freiman et al., 2023; Horn & Campbell, 2015; Lepage et al.,
2015). 1l semble exister un décalage entre le contenu de la formation universitaire et la réalité dans les
écoles (Gravett & Ramsaroop, 2017). Les étudiantes et les é¢tudiants soulignent qu’ils ne sont pas bien
préparés pour gérer la complexité du travail qu’ils ont a réaliser au quotidien dans leur classe et dans
leur école (Gravett & Ramsaroop, 2017; Tardif et al., 2021).

Ce manque de liens entre la théorie et la pratique (Hobson, 2003) peut engendrer des problémes
sur le plan de I’insertion professionnelle ou 1’on remarque un « taux d’abandon de la profession
enseignante particulierement élevé dans les cinq premiéres années d’exercice » (Pelletier, 2020, p. 397).
Ceci pourrait étre expliqué en partie par le fait qu’il n’y a pas suffisamment de liens entre les travaux
demandés dans les cours universitaires et ceux exigés dans les écoles (Gravett & Ramsaroop, 2017).

C’est dans cette perspective que de plus en plus d’expériences pratiques ont lieu dans le milieu
scolaire. Cette formation en milieu de pratique s’ajoute aux divers stages effectués en cours de
formation, et ce, dans le but d’offrir le plus de temps possible en salle de classe pour avoir la chance
d’observer, expérimenter et ainsi bonifier les connaissances, les compétences et les attitudes envers la
profession (McLoughlin & Maslak, 2003; Selen Kula & Demirci Giiler, 2021). Plusieurs recherches
(Cirillo et al., 2020; Cooper & Nesmith, 2013; Selen Kula & Demirci Giiler, 2021) ont d’ailleurs montré
que les expériences pratiques représentent des occasions importantes concernant le développement et
I’apprentissage des futures enseignantes et des futurs enseignants.
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Problématique

Les expériences pratiques sur le terrain dans le cadre d’un cours de formation initiale en
enseignement ne sont toutefois pas toujours possibles. Dans notre cas, le contexte de la pandémie de
COVID-19 de 2020-2022 nous a obligés d’annuler les expériences pratiques faisant partie des cours
universitaires en raison des mesures sanitaires mises en place dans le systéme scolaire. Il ne fut donc pas
possible pour les étudiantes et les étudiants de se présenter dans les écoles pour expérimenter des
scénarios pédagogiques aupres des éléves du systéme scolaire.

Ce probléme nous amena a réfléchir sur la possibilité d’utiliser des technologies numériques pour
offrir des expériences authentiques avec des éléves tout en étant a distance. C’est dans cette perspective
que cette recherche fit menée afin d’étudier I’enseignement a distance par un robot de téléprésence
mobile. Il s’agissait d’analyser la perception que les étudiantes et étudiants avaient de leur expérience
d’enseignement avec un robot, de vérifier s’il serait possible d’interagir avec les €leves lors de celle-ci et
de déterminer les avantages et les défis de cette méthode d’enseignement. Sur le plan pratique, cette
expérimentation avait pour but de permettre aux étudiantes et aux étudiants de mettre en pratique les
apprentissages effectués dans leurs cours théoriques, malgré les restrictions sanitaires qui interdisaient
leur présence dans les écoles.

Cadre conceptuel

Expériences pratiques dans le milieu scolaire

Les expériences pratiques représentent des situations pour lesquelles les étudiantes et les
¢tudiants en éducation vont dans les écoles et mettent en pratique les théories et les notions apprises
dans leurs cours universitaires (Cooper & Nesmith, 2013). Selon ces auteurs, les expériences pratiques,
lorsqu’elles sont effectuées tot dans le programme de formation, ameénent de nombreux bénéfices, tels
que « mettre en pratique les connaissances apprises dans les cours universitaires, d’en apprendre
davantage sur le fonctionnement de la salle de classe et sur les différences des éleves et de collaborer et
d’apprendre d’enseignantes ou d’enseignants expérimentés » (p. 167, traduction libre).

Les robots de téléprésence mobiles

Qu’est-ce qu’un robot de téléprésence?

Les robots de téléprésence sont constitu¢s d’un écran (tablette informatique) et de caméras
positionnées sur un socle motorisé ayant des roues sous la partie inférieure qui lui permettent de se
déplacer, et il est possible de les commander a distance a partir d’un ordinateur, d’une tablette
personnelle ou d’un téléphone portable (Batmaz et al., 2020; Dussarps et al., 2020; Lehmans et al.,
2020). Plus précisément, le robot de téléprésence « dispose de deux caméras, une en hauteur permettant
de voir ce qui se trouve devant lui “a hauteur d’homme”, et une caméra au niveau du sol pour faciliter
les déplacements et éviter les obstacles » (Dussarps et al., 2020, p. 124). La différence majeure entre les
robots de téléprésence et les écrans conventionnels réside dans le fait qu’ils peuvent tourner a 360 degrés
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ainsi que se déplacer dans I’environnement ce qui permet plus d’interactions (Jakonen & Jauni, 2021;
Khadri, 2021; Lei, 2021).

Les avantages de se sentir présent a distance

Le terme « téléprésence » est utilisé pour décrire les technologies qui permettent de se sentir
socialement présent lorsque des utilisateurs communiquent ou interagissent avec des personnes a
distance (Batmaz et al., 2020; Khadri, 2021; Liao et al., 2022; Petit et al., 2020). On décrit méme ce
phénomene comme une immersion dans laquelle 1’utilisateur a la sensation d’étre plongé dans le milieu,
donc de se sentir présent (Dussarps et al., 2020).

Les robots de téléprésence sont souvent utilisés dans le milieu de I’éducation pour permettre a
des ¢éleéves (malades, handicapés, accidentés) d’assister aux enseignements (Carmichael, 2023;
Dussarps et al., 2020; Gallon & Abenia, 2018; Rinaudo, 2018). A cet effet, Dussarps et ses
collaborateurs (2020) soulignent que beaucoup d’éléves n’auraient probablement pas persévéré a court
terme dans leur scolarité, et ceci pourrait s’expliquer par le fait que les éléves gardent ainsi leur statut de
pair dans la classe, malgré leur isolement.

Les robots de téléprésence comme outils de formation pour les étudiantes et les étudiants en
éducation

L’utilisation des technologies et plus particulicrement des applications de vidéoconférence est de
plus en plus populaire dans les milieux de 1’éducation, et ce, méme dans les établissements
d’enseignement supérieur (Jakonen & Jauni, 2021). Il en est de méme pour 1’utilisation des robots de
téléprésence « a cause du grand potentiel pour améliorer les expériences éducatives des utilisateurs a
distance » (Khadri, 2021, p. 1, traduction libre).

Malgré cet engouement, les recherches sont rares concernant les effets de 1’'usage de robots de
téléprésence et leur acceptation dans les milieux de I’éducation (Lehmans et al., 2020; Lei et al., 2021).
Au niveau universitaire, quelques recherches ont été déployées. A partir d’expériences réelles d’usage
des robots en contexte universitaire, Lehmans et ses collaborateurs (2020) ont proposé des pistes afin de
sensibiliser et former les enseignantes et les enseignants aux différentes fagons d’intégrer les robots de
téléprésence, ce qui permet de s’assurer une meilleure inclusion des apprenantes et des apprenants. Les
analyses de la recherche de Rinaudo (2018) ont montré que ’utilisation des robots de téléprésence
amene un apport sur le plan pédagogique tout en étant vécue comme un processus de subjectivation.
Dans leur étude, Jakonen et Jauni (2021) ont é¢tudié comment les robots de téléprésence peuvent étre
utilisés afin de faciliter la participation des apprenantes et des apprenants dans I’enseignement des
langues étrangeres au niveau universitaire. Dans un contexte similaire, Liao et al. (2022) ont montré que
les apprenantes et les apprenants ont vécu des expériences d’apprentissage positives méme si les
enseignantes et les enseignants étaient situés dans un autre pays. Quant a Lei et al. (2021), ils ont étudié
la perception des universitaires envers 1’utilité des robots de téléprésence, leur facilité d’utilisation ainsi
que la norme subjective et les risques reliés a ceux-ci. Dans une autre étude, Khadri (2021) a montr¢ le
grand potentiel des robots de téléprésence et que ceux-ci ont un effet positif sur les activités éducatives,
mais que de nombreux obstacles peuvent étre rencontrés. Comme 1’indique ce chercheur, d’autres
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recherches sont nécessaires en ce qui concerne « 1’examen des perceptions des étudiantes et des
¢tudiants concernant les apprentissages qui peuvent étre réalisés via les robots de téléprésence afin de
mieux comprendre le potentiel et les limites pédagogiques de ceux-ci » (p. 15, traduction libre).

Méthodologie
Cette recherche de type exploratoire est de nature qualitative.

Echantillon

L’échantillon pour cette recherche fut composé de 17 étudiantes et étudiants en deuxieme année
du baccalauréat en éducation. Ils étaient inscrits au cours Apprentissage et enseignement et provenaient
de deux campus de I’Université de Moncton (campus d’Edmundston et campus de Shippagan) situés au
Nouveau-Brunswick (Canada).

Déroulement de I’expérience

Au départ, les étudiantes et les étudiants furent initiés au projet de recherche par leurs
professeurs. Par la suite, ils ont effectué la planification de leur enseignement. Finalement, le jour de
I’expérimentation, au lieu de se déplacer physiquement dans 1’établissement scolaire, les étudiantes et
les étudiants ont effectué de 1’enseignement a distance avec le robot de téléprésence qui fut apporté
préalablement dans les écoles.

Outil de collecte de données

Apres la réalisation de cette expérimentation aupres des éléves du systéme scolaire, les
¢tudiantes et les étudiants ont répondu a un questionnaire (que nous avons construit) portant sur
différentes thématiques (leur appréciation de I’expérience, les apprentissages effectués, etc.).

Méthode d’analyse des données

Nous avons effectué une analyse thématique dans laquelle des thémes ont été attribués en lien
avec les réponses obtenues au questionnaire (Paillé & Mucchielli, 2021). L’objectif principal de
I’analyse thématique fut « la transposition d’un corpus donné en un certain nombre de themes
représentatifs du contenu analysé, et ce, en rapport avec 1’orientation de recherche » (Paillé &
Mucchielli, 2021, p. 270). Cette transposition permet « de repérer, de classer, d’ordonner I’information »
(Van der Maren, 2014, p. 205).

A la suite de I’analyse thématique, les résultats des analyses furent premiérement examinés pour
une validation dans le temps (fiabilité intra-codeur). A 1’étape suivante, les résultats furent traités par un
examinateur externe (fiabilité inter-codeur). La fiabilité inter-codeur fut de 93,6 %, tandis que la fiabilité
intra-codeur fut de 100 %. Ces résultats correspondent aux exigences de la fiabilité établies par Miles et
Huberman (2003, 2014).
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Figure 1

Perception des étudiantes et des étudiants
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EXPLORER LE POTENTIEL D'UN ROBOT DE TELEPRESENCE

Appréciation de
I'expérience

1-L’écoute et la
motivation des
éleves

2-Vivre une
nouvelle expérience

3-Connaitre la
réalité des
enseignantes et des
enseignants

4-Moins intimidant
qu’en présentiel
5-Renforce le choix
de carriere

6-Le présentiel est
référable

Interactions
avec les éleves

J

1-Déroulement
des interactions

2-Questions
posées aux éleves

3-Déplacement du
robot

4-Difficultés sur le
plan des
interactions

Apprentissages
effectués

1-La planification des
lecons

2-Une bonne
préparation peut
diminuer le stress

3-L'importance de la
communication

4-Comment motiver
les éleves

5-Les connaissances
concernant les
programmes d’études
et la matiere

6-Oser étre créatif

7-Le fonctionnement
du robot

8-Le robot ne peut
pas effectuer toutes
les taches des
enseignantes et des
enseignants

Avantages/
désavantages
(utilisation du
robot)

Avantages

1-Une nouveauté

2-Plus dynamique
que d’autres outils

3-La pertinence du
robot (pandémie)

4-La possibilité
d’avoir des
conférenciéeres/
conférenciers de
I’'extérieur

5-Enseigner méme
si les enseignantes
et les enseignants
ne peuvent pas se
présenter en classe

6-Vivre des
situations
authentiques

Désavantages

1-Limite les
interactions avec les
éleves

2-Une présence
humaine est quand
méme requise

3-Limite les
démonstrations sur
le plan visuel

4-Source de
distraction pour les
éleves

5-Difficultés sur le

Améliorations a
apporter a
I'expérience

Amélioration
(apprentissage des
éleves)

1-Présenter le robot
au préalable

2-Préparer le
matériel a I'lavance

3-Plus de temps avec
les éléves

4-Déplacer
davantage le robot
5-Faire participer
davantage les éléves

Amélioration
(expérience
étudiante)

1-Plus de temps de
préparation
2-Matiéres
d’enseignement
selon les champs
d’intérét
3-Apprendre
comment planifier
une legon

4-Formation sur le
fonctionnement du
robot au préalable

5-Utilisation du robot
avant I'expérience

plan technique )
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Appréciation de I’expérience

Les ¢étudiantes et les étudiants ont percu positivement 1’expérimentation aupres des éleves par
I’entremise du robot de téléprésence mobile.

En somme, j’ai adoré enseigner a des éleves de 6° année a partir d’un robot de téléprésence.
Notre présentation s est tres bien déroulée et j’ai beaucoup appris de cette expérience. Si
["occasion se représente, c’est certain que je veux enseigner de nouveau a partir d 'un robot de
téléprésence [étudiant(e) 9].

Cette appréciation de la part des étudiantes et des étudiants concerne plusieurs aspects de la
relation enseignement-apprentissage. Tout d’abord, ils ont aimé que les ¢léves soient a I’écoute et étaient
motivés par la legon.

J’ai trouvé que les éleves étaient plus motivés a nous écouter, car ils étaient intrigués par le
robot donc leur attention était directement sur nous. Si nous avions fait la méme expérience,

mais en présentiel dans leur classe, je suis certaine que plusieurs n’auraient pas été a l’écoute
[étudiant(e) 6].

Cette nouvelle forme d’enseignement a permis aux ¢tudiantes et aux étudiants de vivre une
nouvelle expérience enrichissante. « J’ai aimé enseigner a partir d’'un robot de téléprésence, car ce fut
une nouvelle expérience et ca m’a permis de découvrir ce qu’est ['enseignement a distance a travers un
robot » [étudiant(e) 1].

Cette expérimentation avec le robot a également permis aux étudiantes et aux étudiants de mieux
connaitre la réalité des enseignantes et des enseignants dans un contexte d’enseignement a distance :

Enseigner avec l’aide du robot m’a permis de voir la réalité des enseignants lorsqu’ils
enseignent a distance. Bref, [’expérimentation m’a donné la chance, en tant que future
enseignante, de voir a quoi peut ressembler [’enseignement a distance [étudiant(e) 8].

Etant donné que les étudiantes et les étudiants sont en début de formation, plusieurs n’ont pas
encore eu la chance d’enseigner a des éléves. Pour certains, c’était la premiére expérience en
enseignement aupres des ¢éleves. Le fait d’enseigner a partir d’un robot a distance a probablement été
moins intimidant qu’étre en présentiel aupres des éleéves. « Parce que c’est moins intimidant que d’aller
directement en classe pour la premiere fois » [étudiant(e) 15].

Le questionnement concernant leur choix de carriére est toujours présent pour plusieurs
¢tudiantes et étudiants. Les expériences en enseignement aupres des éléves dans les écoles peuvent
renforcer leur position a cet effet : « Ca nous a permis de nous souvenir pourquoi on veut réussir et
devenir des enseignants » [étudiant(e) 13].

Malgré le fait que tous les étudiantes et les étudiants ont apprécié leur expérience et les
interactions avec les éleéves, il demeure que certains auraient préféré enseigner en présentiel. « Ce ne

serait certainement pas ma méthode préférée. J aime mieux interagir face a face avec les jeunes »
[étudiant(e) 12].
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Interactions avec les éléves

Lorsque I’on enseigne a distance, les interactions entre 1’enseignante ou I’enseignant et les éleves
demeurent une préoccupation constante pour celui ou celle qui enseigne. Avec I’enseignement a partir
d’un robot de téléprésence, il y a lieu de vérifier si ces interactions seront présentes. A cet effet, des
¢tudiantes et des étudiants nous ont indiqué qu’ils ont eu la chance d’interagir avec les éléves. « Lors de
la lecon nous avons interagi avec les éleves a quelques occasions. Les interactions se sont bien
deroulées » [étudiant(e) 9].

Une autre personne étudiante ajoute : « J'ai aimé que les éleves aient interagi avec nous et qu’ils
n’ont pas eu peur de répondre a nos questions. Ils ont été tres interactifs donc ceci a mis notre
preésentation plus agréable et intéressante » [étudiant(e) 17].

Pour susciter des interactions avec leurs ¢l¢ves, les enseignantes et les enseignants vont souvent
utiliser le questionnement. C’est dans cette perspective que les étudiantes et les étudiants ont posé de
nombreuses questions aux éleves lors de leur enseignement :

Tout au long de notre présentation, nous posions des questions aux éleves sur la matiere que
nous enseignions. Par la suite, ceux-ci nous répondaient et nous leur donnions les bonnes
réponses. Puis, a la fin, nous avons eu une période de questions ou nous avons pu discuter avec
eux [étudiant(e) 9].

Le fait que le robot pouvait se déplacer dans la classe a facilité les interactions avec les éléves.
« Nous pouvions aussi faire bouger le robot (se déplacer pour aller voir les éleves a leur pupitre) »
[étudiant(e) 2].

C’était facile de se déplacer avec le robot pour aller voir les éleves qui avaient des questions ou
qui voulaient donner une réponse. De cette fagon, j’ai senti que les éléves se sentaient écoutés et
savaient quand on s adressait a ['un d’eux spécifiqguement [étudiant(e) 4].

Malheureusement, des difficultés sur le plan technique peuvent a I’occasion diminuer les
interactions avec les éléves : « Les interactions se sont faites avec un peu de difficulté, car le micro du
robot n’était pas assez puissant pour capter les voix des éleves. L enseignante a dii a certains moments
répéter l’information pour aider a la compréhension » [étudiant(e) 7).

Apprentissages effectués

Malgré le fait que les étudiantes et les étudiants ont beaucoup aimé 1’expérience en enseignement
avec le robot de téléprésence, il y a lieu de se questionner concernant les apprentissages réalisés par
ceux-ci. C’est principalement a partir de cette constatation qu’il sera possible de justifier 1’utilisation du
robot de téléprésence dans le cadre de la formation universitaire des étudiantes et des étudiants en
éducation.

Tout d’abord, les étudiantes et les étudiants ont effectué des apprentissages sur la planification de
lecons. « Mon apprentissage sur comment bdtir une mini-legon » [étudiant(e) 7].
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Cette préparation de lecons peut méme devenir trés importante afin de diminuer leur stress lors
de I’enseignement. « J ai appris que c’est trés important d’étre bien préparé avant d’enseigner parce
qu’'une bonne préparation peut aider a réduire le stress » [étudiant(e) 8]. Ils ont également réalisé
I’importance qui doit étre accordée a la communication pour la réussite de leur enseignement :

Cette expérience m’a fait réaliser que la communication est essentielle dans toute situation, mais
particulierement lorsque nous enseignons et que nous sommes a distance. En effet, c’est trés

important de bien communiquer afin d’éviter toute source de confusion et d’ambiguité
[étudiant(e) 8].

En plus des apprentissages réalisés en planification et en communication, ils ont réussi a mettre
au point des manieres de procéder afin de motiver les €éléves dans leur apprentissage : « Oui, j ai fait des
apprentissages pendant la préparation de [’expérience et de |’enseignement. En autres, j’ai appris a
trouver des fagons pour stimuler les éleves a travers un robot et de garder leur attention »

[étudiant(e) 1].

Durant la préparation de leur legon, les étudiantes et les étudiants ont appris I’importance de
consulter les programmes d’études. Cela leur a permis d’en connaitre davantage concernant les résultats
d’apprentissage qui doivent étre enseignés aux éleves : « Toucher et voir un programme d’études réel fut
tres profitable pour nous, puisqu’avec l’aide d’une enseignante, nous avons compris un peu le
fonctionnement des RAS et les démarches a prendre » [étudiant(e) 10].

L’expérimentation a permis de faire prendre conscience aux étudiantes et aux étudiants que la
créativité pouvait permettre de surmonter des défis. « J’ai aussi appris qu’il faut oser sortir des sentiers
battus et étre créatif lorsque nous sommes confrontés a un défi ou a une situation particuliere »
[étudiant(e) 8].

Les ¢étudiantes et les étudiants ont également appris a faire fonctionner le robot et ont pris
conscience que celui-ci ne peut pas réaliser toutes les tiches d’un enseignant.

En autres, j’ai appris a me servir du robot [étudiant(e) 1].

Le robot comporte plusieurs avantages, mais il ne peut pas faire tout le travail d’'un enseignant.
Par exemple, il aurait été difficile de faire de la discipline dans la classe, puisque nous n’étions
pas physiquement présents [étudiant(e) 9].

Avantages (utilisation du robot)

Les ¢étudiantes et les étudiants ont repéré plusieurs avantages relatifs a I’utilisation d’un robot de
téléprésence mobile comme outil technologique pour I’enseignement. Ils ont indiqué que 1’effet
nouveauté pourrait étre une source de motivation pour les éléves : « En enseignant avec le robot, les
eleves voient quelque chose de nouveau et sont portés a vouloir écouter, car c’est différent des méthodes
d’apprentissage déja présentes. Ils n’ont pas la chance d’en avoir un dans leur classe chaque jour »
[étudiant(e) 6].
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L’utilisation d’un robot de téléprésence serait meilleure que d’autres outils technologiques di au
fait qu’il peut se déplacer :

Le robot de téléprésence permet d’enseigner de la matiere a distance, comme les logiciels
[plateformes] Teams et Zoom. Cependant, avec le robot, c’est tres différent. L enseignement est
plus dynamique, puisque nous pouvons déplacer le robot dans la salle de classe [étudiant(e) 9].

Un des avantages marquant de ’utilisation du robot de téléprésence est celui de sa pertinence en
situation de pandémie alors que 1’acces a la salle de classe est trés limité ou impossible :

Un des avantages les plus importants a des liens directs avec la pandémie que nous vivons en ce
moment, car avec les nombreuses restrictions émises par la sécurité publique nous empéchent
d’avoir des contacts avec des gens hors de notre bulle. Nous avons quand méme eu la chance
d’enseigner avec des jeunes et de vivre une expérience semblable a une vraie présentation en
salle de classe malgré les conditions actuelles [étudiant(e) 16].

11 serait méme possible d’avoir des conférenciers malgré les restrictions imposées par la
pandémie. « Personne ne peut entrer dans des établissements scolaires, donc si quelqu 'un veut venir
faire une conférence, il peut faire sa présentation avec le robot » [étudiant(e) 5].

Une enseignante ou un enseignant peut s’absenter pour différentes raisons. Dans ce cas, il est
alors difficile d’avoir une continuité dans les apprentissages. L utilisation d’un robot pourrait permettre
a une enseignante ou un enseignant a distance d’interagir avec ses ¢éléves :

L’un des avantages est que si | ’enseignant ne peut assister a son cours durant la journée, il peut

enseigner aux éleves par [’entremise du robot en se connectant sur celui-ci. Le robot utilisé pour
enseigner aux éleves [...] peut se déplacer en classe comme [’enseignant et capter [’attention des
¢éleves [étudiant(e) 2].

Finalement, les étudiantes et les étudiants ont souligné que 1’utilisation de cet outil technologique
pouvait leur faire vivre des situations authentiques avec des €léves sans se déplacer :

Puisque nous ne pouvions pas aller dans les écoles, nous avons quand méme eu la chance de
voir une réelle situation en salle de classe, mais tout en étant a distance et en utilisant une
nouvelle stratégie dont les éléves n’avaient jamais eu la chance de vivre auparavant. Cela nous
démontre que nous ne sommes pas toujours obligés de nous déplacer pour vivre des moments
authentiques [étudiant(e) 6].

Désavantages (utilisation du robot)

Les ¢tudiantes et les étudiants ont également relevé des désavantages concernant 1’utilisation du
robot. Ils ont souligné que cette forme d’enseignement limitait les interactions avec les éléves. « Ce
genre d’enseignement limite les interactions. Les jeunes éleves ont besoin de cette interaction pour
partager leurs connaissances et échanger leur point de vue » [étudiant(e) 10].

Méme si le robot peut répondre a plusieurs fonctions en salle de classe, la présence humaine est
quand méme requise dans certaines situations. « I/ doit toujours avoir quelqu 'un avec les éleves afin de
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s assurer qu’ils sont attentifs a ce qui se passe et de dire aux éléves de rester en silence parce que le
volume n’est pas fort » [étudiant(e) 5].

Etant donné que le robot ne peut pas écrire au tableau, I"utilisation du robot limite les
démonstrations sur le plan visuel. « L enseignement avec un robot de téléprésence limite les
démonstrations visuelles, qui pour certains, sont primordiales a leur compréhension » [étudiant(e) 10].

Comme mentionné précédemment, le robot peut étre une source de motivation étant donné la
nouveauté de cette approche. A ’inverse, cette fagon de faire pourrait devenir une source de distraction
pour les éleves. « Cela peut aussi étre une source de distraction pour les éleves, car ils vont étre
intrigués par le robot et son déplacement et n’écouteront plus le professeur qui parle » [étudiant(e) 2].

Finalement, diverses difficultés sur le plan technique peuvent causer des problémes dans
I’enseignement.

Lorsque je parlais, la connexion a ldché. Donc, la connexion n’est pas fiable a 100 % »
[étudiant(e) 3].

Un autre désavantage est que [’on ne voit pas bien les éléves dans la classe. 1l peut étre difficile
de les discerner lorsque le robot n’est pas proche. On ne peut pas voir [’ensemble de la classe en
méme temps afin de voir les interactions des éleves et étre a |’écoute des gestes ou signes de
chacun [étudiant(e) 1].

Amélioration de ’expérience (apprentissage des éléves)

Les ¢tudiantes et les étudiants ont beaucoup aimé enseigner avec le robot et ils ont effectué des
apprentissages dans différents domaines. Cette expérience fut donc tres positive. Cependant, il y a quand
méme lieu de se questionner sur les ¢éléments a améliorer concernant les expériences effectuées a partir
du robot de téléprésence mobile.

Tout d’abord, les étudiantes et les étudiants ont souligné des ¢léments qui sont reliés aux
apprentissages des ¢léves. Ils ont mentionné que de présenter le robot aux éléves au préalable aurait
permis de diminuer I’agitation des éléves : « Je crois que simplement leur présenter le robot rapidement
avant de ['utiliser leur permettait de mieux garder leur attention sur la matiere enseignée puisqu’ils
savent déja a quoi s attendre » [étudiant(e) 4]. Ils ont également souligné I’importance de préparer le
matériel a I’avance : « Je demanderais a [’enseignant de préparer le matériel avant de commencer ma
preésentation afin de ne pas les exciter et de ne pas perdre le controle sur leur attention » [étudiant(e) 6].

Pour cette premiére expérience dans les écoles pour plusieurs étudiantes et étudiants, ils devaient
préparer des lecons de courte durée. Il a été souligné qu’ils auraient aimé avoir plus de temps avec les
¢leves afin d’assurer la participation de tous :

Je crois que l’expérience aurait pu étre d 'une plus longue durée afin que tous les éleves aient la
chance de venir parler au robot, puisque pour eux, c’était un grand évenement et tres excitant.
Je crois qu’ils auraient tous aimé avoir la chance de parler au robot [étudiant(e) 10].
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Dans le but d’améliorer I’expérience vécue par les éleves, il aurait été possible de déplacer
davantage le robot :

Un aspect que nous pourrions modifier afin d’améliorer la situation d’apprentissage vécue par
les éleves est sans aucun doute de faire bouger le robot davantage. Par exemple, lorsqu 'un éleve
a une question, nous pourrions déplacer le robot a son pupitre. Selon moi, plus le robot imitera
le comportement d’un enseignant, c’est-a-dire se déplacer en salle de classe, plus
[’enseignement sera intéressant et dynamique pour les éléves. En d’autres mots, ces derniers
n’auront pas l'impression de parler a un ordinateur, mais bien a une personne qui se trouve tout
simplement a distance [étudiant(e) 8].

Finalement, les étudiantes et les étudiants ont mentionné qu’il aurait fallu faire participer
davantage les éléves afin de maintenir ’attention des €léves. « Faire participer les éleves le plus
possible afin de pouvoir garder leur attention sur la présentation » [étudiant(e) 6].

Amélioration de I’expérience (expérience étudiante)

En plus des éléments pouvant améliorer les apprentissages des éléves, les étudiantes et les
¢tudiants ont proposé des ¢léments pouvant améliorer I’expérience étudiante. Ils ont souligné qu’avoir
plus de temps de préparation aurait été bénéfique :

Dans mon cas, j aurais bien aimé avoir plus de temps de préparation. Je sais tres bien que
c’était hors de notre controle cette fois-ci, mais dans le futur, je crois que ¢a serait bien si les
étudiants avaient plus de temps pour se préparer [étudiant(e) 8].

Les ¢tudiantes et les étudiants recommandent également que les mati¢res d’enseignement
choisies pour les lecons soient reliées a leurs champs d’intérét. « De plus, le sujet de matiere était hors
de mon champ de confort et cela m’a causé un stress de plus » [étudiant(e) 14].

Etant donné qu’il s’agissait des premiéres expériences en enseignement des étudiantes et
¢tudiants et que ceux-ci sont en début de formation, toutes les compétences concernant la planification
de legons n’ont pas encore été acquises. « J aurais peut-étre aimé apprendre a faire une lecon plutot que
de juste présenter comme une présentation orale normale » [étudiant(e) 13].

Les ¢étudiantes et les étudiants ont soulevé le fait qu’ils auraient aimé recevoir une formation au
préalable concernant le fonctionnement du robot. « Offrir une meilleure formation avec le robot serait
nécessaire, ce qui permettrait ainsi aux présentateurs de mieux partager le contenu » [étudiant(e) 7.

De plus, ils auraient aimé utiliser et faire fonctionner le robot avant d’enseigner avec celui-ci.
« Selon moi, nous devrions peut-étre manipuler le robot plus souvent avant d’aller en salle de classe,
car nous n’étions pas tres habiles lors des déplacements » [étudiant(e) 6].

Finalement, plusieurs étudiantes et étudiants ont indiqué qu’ils ne changeraient rien a cette
expérimentation avec le robot. « Je crois que rien ne devrait étre changé car c’était une expérience tres
unique et amusante pour les éleves et aussi pour nous » [étudiant(e) 11].
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Je ne pense pas que changer quelque chose soit nécessaire. A mon avis, cette expérience s ’est
tres bien déroulée, nous n’avons eu aucune difficulté avec les éleves et les professeurs n’ont pas
eu besoin d’interagir. Je suis convaincu que dans le cadre des cours d’éducation ce genre
d’expérience devrait étre utilisé beaucoup plus souvent [étudiant(e) 5].

Discussion

Le point central de cette expérimentation concerne les apprentissages effectués par les étudiantes
et les étudiants en éducation. Les résultats montrent clairement que 1’utilisation du robot de téléprésence
a permis de parachever I’enseignement théorique du cours universitaire. Ceci représente d’ailleurs la
raison d’étre des expériences pratiques dans le systéme scolaire. L’utilisation du robot a permis aux
¢tudiantes et aux étudiants de vivre une expérience authentique et d’effectuer des apprentissages sur
I’importance de la planification et de la communication, sur la connaissance des programmes d’études
ou sur la fagon de motiver les éléves lors des lecons.

Les résultats de recherche ont également montré qu’il fut possible d’interagir avec les éléves lors
de I’expérimentation avec le robot. Ces interactions furent rendues possibles grace aux questions posées
aux ¢éleves, et surtout, par le déplacement du robot. A cet effet, des recherches (Dussarps et al., 2020;
Poyet et al., 2018) soulignent que la mobilité du robot favorise les interactions entre les participantes et
les participants. Ces robots de téléprésence furent d’ailleurs congus pour atteindre cet objectif, soit de
permettre des déplacements (Batmaz et al., 2020). Cette méthode d’enseignement est plus interactive
que la rencontre en vidéoconférence ou la caméra est fixe (Verchier et al., 2023). Comme I’indiquent
Verchier et ses collaborateurs (2023), « I'utilisateur qui est a distance pilote le robot et peut donc étre
acteur de la session a laquelle il participe » (p. 224).

Le principal avantage de ’utilisation du robot est sa mobilité, soit le fait que celui-ci puisse se
déplacer comparativement a d’autres plateformes de vidéoconférence qui ne sont pas mobiles (Gallon &
Abenia, 2018). Celles-ci peuvent agrandir ou diminuer I’image, mais le robot, lui, peut se déplacer, ce
qui représente un avantage pour interagir avec une personne qui se trouve par exemple en arriere dans
une classe (Petit et al., 2020). Comme le soulignent Verchier et ses collaborateurs (2023), « les
interfaces comme Zoom ou Teams montrent leurs limites en face a face écran [...] c’est-a-dire que I’on
constate un manque de mobilisation des sens, comme cela se fait naturellement en présentiel » (p. 223).
Cependant, si I’on combine les avantages des plateformes de vidéoconférence qui ne sont pas mobiles
(la facilité d’utilisation, la possibilité de partager des documents et la possibilité d’écrire des messages)
avec I’avantage principal du robot de téléprésence (la possibilité de déplacement du robot), cette
complémentarité représente une perspective tres intéressante pour 1’enseignement a distance.

Notons également que les étudiantes et les étudiants ont pris plaisir a cette expérience novatrice
dans le systéme scolaire en raison de la motivation des éleéves lors de la lecon. Cette motivation peut
s’expliquer en partie par 1’effet de nouveauté que représente le robot (Poyet et al., 2018).

Les résultats de recherche ont également montré que des problémes techniques peuvent survenir
lors des expériences avec le robot de téléprésence (Poyet et al., 2018). Il faut donc accorder une
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N

importance a la préparation technologique avant d’utiliser des robots de téléprésence dans les écoles. A
cet effet, il est essentiel qu’une technicienne ou un technicien en informatique fasse au préalable des
vérifications de compatibilité entre le robot et les pare-feux présents dans les écoles, car il est possible
que des ajustements doivent étre apportés afin que le robot soit fonctionnel. A la suite de ces
vérifications et ajustements, il est important que les étudiantes et les étudiants fassent des tests a distance
pour vérifier la fonctionnalité du robot (la qualité du son, la qualité de I’image, la connexion, le
déplacement du robot, etc.).

Conclusion

Le but de I’expérimentation était d’étudier I’enseignement a distance par le biais d’un robot de
téléprésence mobile et d’examiner sa contribution a la formation des étudiantes et des étudiants. C’est
dans cette perspective que les étudiantes et les étudiants ont constaté I’importance d’une bonne
préparation, ont interagi avec des ¢léves et ont pris conscience du role de la motivation dans
I’apprentissage. Les expériences pratiques permettent donc de suppléer au manque d’interrelation entre
la théorie et la pratique. En ce qui a trait a I’utilisation des technologies dans le milieu de I’éducation, la
réflexion doit se poursuivre. Comme 1’indique Verchier et ses collaborateurs (2023), « au-dela de la
technologie utilisée, il nous semble important, dans le champ de la formation tant initiale que continue,
de nous interroger sur les intentions pédagogiques associées a I’utilisation de ces différents outils »

(p. 224), et ce, tel qu’il fut le cas dans cette recherche.

Malgré les nombreux bénéfices énumérés, cette étude a comme limite le nombre total
d’expériences en salle de classe (11 classes) et le ratio école primaire/école secondaire (cinq écoles
primaires par rapport a deux écoles secondaires). Etant donné I’aspect trés novateur de cette recherche,
d’autres expériences sont nécessaires afin de valider les résultats. A cet effet, les divers éléments
proposés dans la section « amélioration des apprentissages (€léves) » et la section « amélioration
(expérience étudiante) » seront certainement utiles dans le cadre de nouvelles recherches. Les besoins
concernant I’enseignement a distance vont continuer a augmenter (Bates et al., 2018; Petit et al., 2020),
d’ou I’'importance pour les programmes de formation en éducation d’offrir des expériences diversifiées
(comme celle avec le robot) qui vont permettre de bien préparer les étudiantes et les étudiants a
I’environnement pédagogique du futur (Cirillo et al., 2020).
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