APPRENTISSAGE

Cependant elle n’est pas la seule a exphquer les processus & apprentlssage eton est tenté

de se demander comme Buekers si I’approche écologique ne peut pas étre utilisée
comme un véritable outil pratique [1] pour enseigner I’EPS.
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Bien que les présupposés de base soient diffé-
rents entre les approches cognitive et écolo-
gique, ces dernieres ne sont pas opposées.
Elles paraissent plutdt complémentaires pour
optimiser I’apprentissage moteur. Leur ana-
lyse va permettre de questionner les condi-
tions d’apprentissage, tant du point de vue de
I’EPS que de I’entrainement. Aprés avoir mis
en évidence les présupposés de base de ces
deux approches, nous nous attacherons a mon-
trer en quoi leurs différences permettent de
repenser les activités physiques et sportives
(APS) et leurs intéréts pédagogiques. Puis,
nous verrons qu’elles interrogent également
I’acte d’apprendre et les conditions d’appren-
tissage en EPS. Enfin, nous nous attacherons a
montrer que ces théories peuvent permettre de
repenser I’EPS et ses objectifs.

Les deux approches ont conceptualisé diffé-
remment le processus d’apprentissage moteur
et répondent de maniere spécifique aux ques-
tions : « qu’est-ce que 1’apprentissage 7 »
« Qu’est-ce qui est appris ? » [7]. Face a ces
deux conceptualisations diamétralement
opposées, on peut supposer que les conditions
d’apprentissage vont étre différentes : le
« comment apprend-on ? » [7] sera donc
abordé différemment.
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Définir ’apprentissage en EPS

Pour Uapproche cognitive

L’apprentissage moteur est défini comme
I’optimalisation des processus de traitement
de I’information [12]. Le sujet doit donc
apprendre a « paramétriser » son mouvement
afin de diminuer la variabilité de celui-ci d’un
essai & un autre. Pour étre efficace, le sujet doit
apprendre un mouvement « idéal » qu’il sera
capable de reproduire avec un minimum de
variation. L’ éleve apprend a sélectionner I'in-
formation, a la traiter pour se représenter la
situation, le contexte et, a choisir le bon pro-
gramme moteur qui lui correspond.

Par exemple en handball : il doit percevoir le
joueur non porteur libre, traiter I"information
comme un choix possible de passe et
« lancer » le programme moteur d’une passe
en adaptant la trajectoire en fonction de la dis-
tance qui le sépare de son partenaire.

Pour Papproche écologique

L’apprentissage se définit comme une éduca-
tion de ['attention [6]. D" apres cette approche,
il s’agit d’optimiser les processus perceptifs,
de développer la capacité a détecter 1’ affor-
dance adéquate [5]. Selon Gibson [6], le sujet
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est capable de percevoir ce que ’environne-
ment lui permet de faire compte tenu de ses
propres capacités physiques, motrices, selon
son age, sa taille, son niveau d’expertise. Il
pergoit donc son environnement en termes de
possibilités d’action [16]. Autrement dit, il ne
percoit pas la taille de 1’obstacle en centi-
metres, mais pergoit I’affordance adéquate,
c¢’est-a-dire qu’il percoit le caractere franchis-
sable de I’obstacle en fonction de ses propres
capacités. Par exemple en fonction de 1’obs-
tacle a franchir, il choisira de I’enjamber ou de
le sauter. Ce qu’il apprendra n’est pas un pro-
gramme moteur généralisé [12] mais une loi
de contréle, c’est-a-dire la correspondance
entre une information et un parametre moteur
[18]. Dans ce cas, I’information n’est pas
séparée du mouvement, elle est induite par le
mouvement lui-méme.

Par exemple, en course de haies : I'éleve va,
soit enjamber, soit sauter la haie en fonction
de la perception qu’il a de la hauteur de la haie
selon ses propres ressources (morpholo-
giques, mais aussi détente, vitesse, souplesse)
au moment ot il s’en approche.

* Ainsi, selon les deux théories, la perception
du contexte est différente et définit autrement



le processus d’apprentissage. Dans la pre-
miére, il s’agit de stabiliser un programme
moteur efficace en fonction d’un traitement
particulier de I'information. Dans ’autre. il
s’agit de rechercher I’adaptabilité du mouve-
ment en couplant la diversité de I’environne-
ment et la spécificité de I’individu.

Redéfinir la nature des APS

Chagque activité physique et sportive impose
I"apprentissage d’habiletés motrices diffé-
rentes sollicitant des ressources spécifiques.
De ce fait. les habiletés fermées (la danse) ne
pourront pas étre abordées de la méme
maniere que les habiletés ouvertes (les sports
collectifs) [11].

Dans les activités ou 'objectif est de produire
une forme

Il est nécessaire, comme en danse classique
par exemple, de montrer le mouvement afin
que le sujet puisse réaliser la forme codifiée
désirée. L’ objectif est donc de produire une
forme préétablie et non d’atteindre un but
spatio-temporel. Selon Temprado [13], il est
possible d’améliorer |'apprentissage en
démontrant. Cet apprentissage par observation
proposé par I’approche cognitive suppose que
la démonstration peut aider le sujet a se repré-
senter le mouvement et donc a apprendre. Tou-
tefois, I'idée de représentation va a 1’encontre
de I'idée de couplage entre la diversité de
Penvironnement et la spécificité de 'individu
et entre la perception et le mouvement.

Dans les activités ou lobjectif est de s’adapter
aux contraintes de I’environnement

Dans ce type d’activité, comme le saut en lon-
gueur par exemple, I'intérét de la démonstra-
tion doit étre relativisé ; I’objectif est de per-
cevoir la relation qui existe entre le sujet (sa
vitesse de course, sa longueur de foulée) et la
planche. « Est-ce que je suis trop prés ou trop
loin de la planche ? Faut-il que j allonge ou
que je raccourcisse ma longueur de foulée ? ».
Voila les questions qui peuvent intéresser.
Savoir si le pied est dans telle ou telle position
comme peut s’en préoccuper un danseur clas-
sique ou un gymnaste lorsqu’il veut produire
un salto avant, est tres peu utile dans ce type
d’activité. Son but n’est pas de produire une
forme mais d’atteindre un but : étre le plus
prés possible de la planche. Montagne, Cor-
nus et coll [8] ont pu montrer que les athlétes
ne régulent pas sur le méme nombre de fou-
lées d’un essai a un autre. En effet, en fonction
de la quantité d’ajustement requise, les ath-
letes régulent plus ou moins précocement a
1I’approche de la planche. Ces résultats tendent
a prouver que le but de I'athléte n’est pas de
reproduire une course stéréotypée (ce qu’il ne
semble pas faire) mais d’ajuster au bon
endroit (le plus pres possible de la planche) et
au bon moment (un certain nombre de foulées
en fonction de la quantité d’ajustement
requise). Ce fonctionnement est compatible
avec I’idée que le mécanisme mis en ceuvre
lors de I’approche est basée sur un couplage
perception-mouvement [8]. Au regard d’un tel
résultat, on peut supposer que I’apprentissage
ne correspond pas a I’acquisition d’une struc-
ture de course stéréotypée, mais a la capacité
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a ajuster son action au bon endroit, au bon
moment. De ce fait pour ce type d’activité, un
aménagement du milieu semble plus adéquat
qu'un apprentissage par observation puisque
I’objectif est d’atteindre un but et non de pro-
duire une forme. L’enseignant va devoir inter-
venir sur la pratique pour améliorer le proces-
sus d’apprentissage [13].

La pédagogie par aménagement du milieu
Cette notion d’aménagement du milieu doit
étre abordée différemment de celle proposée
par les cognitivistes [15]. En effet, dans ce cas,
on intervient sur le milieu et non sur 1’éleve.
En saut en longueur, on devra apprendre au
sujet a gérer la régulation au bon moment afin
de positionner son pied le plus pres possible
de la planche ; il ne devra pas apprendre a
réguler a un endroit précis en termes de dis-
tance ou de nombre de foulées prédéterminé
mais en fonction de sa vitesse, de la quantité
d’ajustements produite et de sa proximité par
rapport a la planche. Il devra apprendre a
réguler sa foulée par rapport a la planche et le
saut plutdt que d’essayer de reproduire une
course stéréotypée [3]. L'enseignant devra
donc proposer une pratique variable ou les
conditions d’approche (vitesse de déplace-
ment, distance a parcourir) seront manipulées
d’une séance a I’autre ou a I'intérieur méme
d’une séance. Ainsi, selon le type d'habiletés
motrices nécessaires & la maitrise d’une APS,
I’une ou I’autre des approches théoriques
peut permettre un €clairage des conditions
d’apprentissage.

* Ces exemples laissent & penser que suivant
I’APS, une condition d’apprentissage écolo-
gique peut étre plus adaptée qu’une condition
cognitive, et vice versa. En effet, dans les
sports collectifs, on ne peut pas nier I’inter-
vention de processus cognitifs dans le choix
d’une stratégie de jeu plutot qu’une autre. Le
rappel en mémoire de stratégies apprises
semble permettre aux sujets de choisir la
meilleure stratégie de jeu. Suivant les caracté-
ristiques de I’APS et des habiletés a
apprendre, les taches a mettre en place seront
différentes ; les moyens permettant d’amélio-
rer I’apprentissage doivent donc étre analysés
différemment. L’approche écologique n’a pas
donné a I’heure actuelle de solutions pédago-
giques pour les professeurs d’éducation phy-
sique et sportive. Mais des questions se
posent : Existe-t-il une ou des solutions
idéales ? Existe-t-il des conditions d’appren-
tissage « adaptables » a tous les contextes, &
toutes les situations ?

Redéfinir la tiche d’apprentissage

Newell et McDonald [9] suggérent que le
comportement adéquat émerge de 1’interac-
tion entre |’organisme (c’est-a-dire le sujet
avec ses propres capacités d’action), I’envi-
ronnement (le contexte dans lequel se déroule
I’action), mais aussi la tache (I’action que le
sujet doit réaliser).

Cette interaction entre ces trois contraintes est
régie par un couplage perception-mouvement
[9]. Pour I'approche écologique, on ne peut
pas comprendre le sujet en dehors de son envi-
ronnement : on parle de systéme sujet envi-
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ronnement [6]. Cette réciprocité suggére que
le sujet soit unique et que son action soit
spécifique. De ce fait, le geste optimal n’existe
qu’en adéquation avec le sujet, avec ses capa-
cités motrices, énergétiques et cognitives. On -
ne doit pas s’attendre & la production d’un
geste idéal, mais a la production d’un geste
efficient qui est fonction des propres capacités
physiques, des caractéristiques anthropomé-
triques (poids, taille) de I’éléve. Dans la vie
quotidienne, de nombreux exemples nous
prouvent que les sujets adaptent leur compor-
tement aux contraintes de I’environnement.
Pourquoi nier un tel aspect dans les APS ? De
plus, I’approche écologique suggere que le
sujet a besoin de percevoir pour bouger mais
aussi de bouger pour percevoir [6]. Le dépla-
cement du sujet et/ou de son environnement
génere un flux optique porteur d’invariant qui
spécifie la propriété environnementale néces-
saire au bon déroulement de 1'action [6]. Le
processus de perception ne nécessite pas 'in-
tervention de processus d’identification qui
décodent la réalité. Dans ce contexte, la tiche
motrice 4 mettre en place, ¢’est-a-dire selon
Parlebas [10], I'ensemble organisé des condi-
tions matérielles et des contraintes requises,
sera différente. Elle devra tenir compte non
seulement de la spécificité de I'individu mais
aussi de la nécessité d’un couplage percep-
tion-mouvement. Pour les écologistes, la per-
ception nécessite 1’action ce qui suppose qu’il
soit difficile d’apprendre sans agir.
Hlustrations

Pour une méme habileté a développer comme
le renvoi en passe haute en volley-ball, au
moins deux types de tiches sont possibles. On
peut imposer au sujet de lancer la balle plus
haut par une consigne verbale ou le soumettre
a une situation probleme faisant émerger la
nécessité de faire monter la balle. On peut
€galement le contraindre a lancer plus haut en
montant le filet par exemple. Dans un cas, il
doit comprendre la nécessité de faire monter
la balle en respectant la consigne ou en décou-
vrant la régle d’action. Dans I’autre, le sujet
doit trouver la solution motrice (et non cogni-
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tive) qui va lui permettre de faire passer le bal-
lon au-dessus du filet en positionnant diffé-
remment ses mains et en se positionnant diffé-
remment sous la balle.

Dans le premier type de téche, il peut étre
capable de comprendre la bonne réponse sans
la réaliser correctement.

Dans le deuxieme type, il peut réaliser la tiche
sans prendre conscience de ce qu’il fait pour
réussir.

« Ainsi, pour une méme activité, il existe dif-
férentes natures de problémes soulevés pou-
vant faire appel a I'une ou I’autre approche de
I’apprentissage. Si chaque activité a son
propre cahier des charges, chaque situation
est particuliere et chaque sujet est bien spé-
cifique. En effet, pour une méme tiche
d’apprentissage, 'éleve sera lui-méme en état
de redéfinir la tdche en fonction de son propre
mode d’organisation et de ses propres res-
sources pour atteindre le but. Par exemple, la
densité morphologique de certains nageurs les
conduira a résoudre différemment le probleme
de flottaison (les jambes qui coulent) en
jouant sur la vitesse de nage, en jouant sur la
maniere d’utiliser les jambes lors de la

propulsion (phase ascendante ou descen-
dante). Une analyse du contexte en termes
d’interaction entre sujet, environnement et
tache est donc nécessaire pour apporter un
apprentissage performant et efficient. Comme
le suggerent Temprado et Montagne [15], la
fonction de I’enseignant serait alors moins de
Jaire acquérir des connaissances [4], ...que de
mettre en place les conditions, a travers un
aménagement du milieu et de la tdche... Mais
qu’est-ce qu’il faut apprendre en EPS ?

Redéfinir I’EPS

Nous avons vu que le sujet peut apprendre a
s’adapter ou a adopter un geste idéal en fonc-
tion du contexte. L’efficience repose sur I'adé-
quation du geste par rapport a la taiche mais
aussi par rapport a ses propres capacités
visuelles, motrices, énergétiques et cogni-
tives.

Opter pour I’adaptabilité motrice, ¢’est jouer
sur la variabilité des situations [17]. Mais ¢’est
jouer aussi sur la diversité dans des situations
variables comme jouer sur la diversité dans
des situations spécifiques [2].

Opter pour la prise de conscience de son
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action et la stabilisation d’un programme
moteur, c’est agir plutot sur la constance des
situations. Selon les conditions de I"apprentis-
sage, I’objectif sera soit d’acquérir des
connaissances, soit de développer une adapta-
bilité motrice. Ces approches en concevant
différemment I'EPS, nous obligent a repenser
I’évaluation : faut-il faire une évaluation
motrice et/ou cognitive ? '

Ainsi, il s agit de poser la question des objec-
tifs de I’EPS. Est-il important d’acquérir des
connaissances sur I'action ou d’affiner les
capacités d’organisation du sujet ? Au-dela du
choix de I’APS et de " habileté a acquérir, tout
dépend du probléme soulevé par I'enseignant,
le type de tiche proposée a I’éleve et la
maniere dont celui-ci va la redéfinir en fonc-
tion de ses ressources, ce qui va orienter, au
final, la nature du probleme posé par |appren-
tissage. Les théories, qu’elles soient, écolo-
gique [1], cognitive [13] ou dynamique [12]
ne viennent en fin de compte que justifier, par
les déterminants fondamentaux de I'appren-
tissage moteur, ce que 'enseignant définit
comme €tant un apprentissage nécessaire.

Conclusion

L’approche écologique semble ainsi question-
ner ’EPS en proposant une autre alternative
pour apprendre et pour mettre en place les
conditions d’apprentissage : pour qui ? Pour
quoi ? Dans quel but ? Les différences entre
les théories doivent permettre non seulement
de créer une dynamique dans le monde de
I’EPS, mais aussi de choisir, suivant I’ APS,
I’habileté motrice, la tiche et les ressources,
I’approche qui peut expliquer la réponse de
I*éleve a un moment donné de son cursus.
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