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Perche’ la robotica a scuola

incapacita nel
realizzare

semplicl esperienze
di laboratorio

caratteristica
essenziale per
comprendere 1in che
modo emerge una
legge fisica
dall’esperienza
di laboratorio.
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I principi della didattica della robotica
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Il metodo

L'insegnante deve costruire esperienze che consentono allo studente di
costruire AUTONOMAMENTE procedure per la risoluzione del
problema CON ME]

costruisce

evitando ch gli allievi
}ncercamn giungano a meodelli
P teorici errati

da fare

mpara ad
organizzarsi

organizarst T2

|

impara ad imparare,
riscopre la teoria
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Il metodo

Le esperienze di robotica
"traboccare” d

questo modo fud4% f84040 (s

prendera’

2 »
g _

NDIMENTO derivante
della robotica in laboratorio
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Nessun modello di
riferimento per una
didattica della
robotica 1in
laboratorio per la
scuola secondaria
superiore

Modello HOL:
Hardware Object Learnin




Struttura dell'esperienza di laboratorio

Modello HLO:
Hardware Objet Learning

~T

oggetti solidi "che posso
toccare e manipolare”
costruiti per apprendere

=

~wmwyogni parte di un robot puo essere
studiata in modo indipendente

|

11 sensore 1l’attuatore il motore -




Esempio di sviluppo di un'esperienza

4 gruppi di lavoro
costituiti da 4
studenti

CONSEGNA:
automa con
possibilita di
movimento ed
interazione con il
mondo con
UN SOLO SENSORE

1 gruppi vengono
indicati con i nomi
dello specifico
sensore usato:
ultrasuono, tatto,
luce, colore
in analogia alla
specifica capacita
del robot di
interagire con
1l 'ambiente

D ——

Struttura dell'esperienza di laboratorio

ultrasuono

tatto

 gruppo 2 }'

luce

—_Q%%p?@3 ;f

e

In questa fase gli allievi
assumono competenza specifica
nell’uso del particolare
sensore




Struttura dell'esperienza di laboratorio

Esempio di sviluppo di un'esperienza

® 0 O

4 gruppi di lavoro
costituiti da 4
studenti
provenienti
ciascuno da un
gruppo diverso
costituito nella
FASE 1

T ——

' érﬁ;pﬁé 1 / |

 gruppo 2 /

CONSEGNA:
automa in grado di
interagire con
maggior precisione
con il mondo
esterno, deve avere
capacita di
movimento e deve
essere realizzato
con
4 SENSORI

T —
(: gruppo di lavoro competente per tutte

 gruppo 3 /

 gruppo 4 / e

T — T
le tipologie di sensori )




Struttura dell'esperienza di laboratorio

VANTAGGI

./ \
La competenza

all'interno della classe
diventa
"socialmente
distribuita”
le competenze acquisite
nella FASE 1 che
costituiscono gli
"object" elementari,
Ss1 combinano 1n
"object"” complessi
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Struttura dell'esperienza di laboratorio

l'aspetto lell'esperienza
induce anche alla ricerca




Struttura dell'esperienza di laboratorio




g 2
ak:
3 © o
8 p O
=] oas
2 o =
: 5 3
o el
= S 7
3 w ©
@ & O
2 O =
g @ ¢
b b
Vs
@
b
P
@




-}
=
g
=]
=
@
g
e
]
]
[
opsy
o
@®
N
&
O
=
g
o
fe
/7]
o
S0
(3]
[}
=
@®
g
=
=5
§=S
=
g
=5
7z

%ﬁé%%%c

7

iy

gz
72

aire



di laboratorio

esperiernza

=y
=y
@
o
@
i
=)
=
=)
i
D
¥

\

§

ivita’
larsi

iova aftt
g iSO




Y

. 0

esperienza n

Esempio




Esempio: esperienza n. 0

iy S
2l






lel

ore

sapere

esperienza

£

-~




Esempio: esperienza n. 0

J

© "
Wit

:

2
LT 1

.
i 1]

L}




ibilita

to anche

101

ducat

til

1ZZa

PR
N
QTN
NN

22,
A D B




.0

esperienza n

Esempio




e

\,

Il log dei dati comprensivo del

grafico del rumore rilevato sara
esposto sﬁettimaﬁaimente in bachefca‘;

i piu’ bravi calcoleranne l'area del
grafico che evidenziera’ la quant;ta
di rumore complessivo durante la
settimana; . ;
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vince il turno settimanale
lamente chi avra' fatto meno

ese, la classe che avra’ fatto
INeno ruinore NOn avra in premio
voti migliori, ma avra pagata la
pizza da due classi.
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Comparira il pannello:
Configurazione
esperimenteo

Assegnate un titolo, una

d una velocita
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Costruiamo il tuo Futuro da oltre 50 anni  “5<¢

Rete scuole primarie piemontesi
per |'uso didattico della robotica
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21/23 maggio 2009
RoboCUp
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Scuole fondatrici della rete:

IS LANCIA Borgosesia (VC)
IP1A GALILE! Torino

ITIS Cannizzaro Catania
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