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Abstract 
 
Questo documento riporta il corso di formazione Intellectual Output 2 (curriculum per il corso di 

formazione misto (online e faccia a faccia) per insegnanti prodotto nel contesto del progetto 

ERASMUS+ ROBOESL. I risultati riportano gli approcci pedagogici per far fronte all' insuccesso 

scolastico/ESL concentrandosi su metodologie di apprendimento basate sulla robotica ispirate al 

costruttivismo e ai principi di apprendimento basati su progetti. Successivamente vengono 

presentate attività di formazione per familiarizzare con la robotica didattica utilizzando kit e 

software robotici e 10 attività di apprendimento esemplari basate sulla robotica sono fornite sotto 

forma di fogli di lavoro concreti. Successivamente, i risultati forniscono linee guida e strumenti di 

valutazione per convalidare l' impatto delle attività di apprendimento robotizzate sulla 

prevenzione dell' insuccesso scolastico e infine criteri e strumenti di validazione per convalidare l' 

impatto del curriculum sugli insegnanti partecipanti. Le linee guida per l' uso delle risorse 

educative aperte sviluppate nel progetto ROBOESL sono anche offerte per facilitare l' uso delle 

risorse da parte degli insegnanti.
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Introduzione 
 

 
Obiettivo: Il curriculum si propone di consentire agli insegnanti di padroneggiare le competenze 
tecniche e pedagogiche necessarie per l'utilizzo della tecnologia robotica nelle scuole, al fine di 
arricchire con la robotica le loro attività didattiche e di apprendimento nelle aule scolastiche e, infine, 
di diventare in grado di sviluppare le proprie attività di robotica utilizzando approcci pedagogici 
innovativi, orientati agli studenti e costruttivisti, con particolare attenzione alla prevenzione dell' 
insuccesso scolastico e dell' abbandono scolastico. 
 
Gruppo target: 
 
Gli insegnanti a cui si rivolge il curriculum sono quelli che non hanno esperienza di robotica dell' istruzione, 
in particolare gli insegnanti che lavorano con bambini a rischio di insuccesso scolastico e abbandono 
scolastico precoce. 
 

Obiettivi specifici 
 
Lo scopo del programma di formazione è specificato nei seguenti obiettivi principali: 
• Fornire un approccio graduale per l'acquisizione graduale di competenze tecniche nell' uso 

delle tecnologie robot (hard e software). 

 
• Consentire agli insegnanti di implementare le attività di apprendimento robotizzate nella 

loro scuola seguendo i curricula sviluppati in O1. 
 

• Praticare e adottare la stessa pedagogia (struttivismo/costruttivismo) che gli insegnanti 

sono incoraggiati a mettere in pratica nella loro scuola. 
 

• Sviluppare progetti e strategie in una prospettiva più ampia e fornire percorsi multipli per 

consentire agli insegnanti di introdurre la robotica nella scuola per coinvolgere i giovani 

con interessi e stili di apprendimento diversi. 

 

• Sottolineare che i benefici della robotica sono importanti per tutti i bambini, in particolare 

quelli a rischio di insuccesso scolastico o di abbandono scolastico precoce 
 
• Offrire una chiara guida alle prestazioni per il raggiungimento dei risultati attesi dal tirocinante, 

aiutandolo a apprendisti per comprendere il contesto formativo. 

 

• Promuovere l' apprendimento attraverso l' interazione del tirocinante con le tecnologie robotiche 

• Sostenere l' azione autodiretta che consente agli allievi di apprendere in  modo indipendente. 
 

• Sostenere lo sviluppo di scenari formativi "reali" che incoraggino l' impegno del tirocinante nell' autentica 
risoluzione dei problemi. 

 

• Adeguare la formazione alle esigenze e agli interessi del tirocinante offrendo attività formative con 
opzioni per avanzare a diversi livelli di difficoltà 

• Infine, fornire metodologie e strumenti per la valutazione complessiva del programma formativo.
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Capitolo 1: Interventi basati sulla robotica contro il fallimento scolastico & 

l’abbandono scolastico (O2.1) 

 

I problemi con il fallimento scolastico, l’abbandono, sono correlati tra loro e se non risolti 

possono condurre al rischio di esclusione sociale che è diventato uno dei temi importanti nei 

dibattiti politici contemporanei nelle nazioni dell’OCSE. Mentre c’è un considerabile 

dibattito sul preciso significato del termine (Evans, Paugham, and Prelis, 1995, Atkinson, 

1998a, Klasen 1998), alcune delle più utili definizioni hanno cercato di enfatizzare che 

l’esclusione sociale ha riguardato “Incapacità di partecipare efficacemente alla vita 

economica, sociale e culturale e, in alcune caratteristiche, all'alienazione e alla distanza dalla 

società principale (Duffy, 1995)”. Significa che i problemi che possono condurre 

all’esclusione sociale potrebbero essere affrontati il prima possibile. Le attività basate sulla 

robotica sono lo strumenti per ridurre il rischio di fallimento e abbandono scolastico. 

Per affrontare questi problemi abbiamo bisogno di capire cos’è il fallimento e abbandono 

scolastico: 

I  Fallimento scolastico 

Non esiste una definizione unificata di fallimento scolastico, ma di solito è collegata con il 

basso livello di successo, basso interesse nell’apprendimento. Tutte le cause che possono 

portare al fallimento scolastico, possono essere divise in diversi gruppi: 

1. Problemi collegati con la salute: 

•    Specifiche disabilità nell’apprendimento,  

•    ritardi mentali,  

•    compromissione sensoriale,  

•    malattie croniche, 

•    deficit dell’attenzione,  

•    disturbi dell’attenzione, 

•    problemi nutrizionali (bulimia, anoressia) 

•    malattie emotive. 

 

2. Problemi di famiglia: 

•    disfunzioni familiari,  
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•    basso livello di competenza socio-emotiva, 

•    minoranze etniche, 

•    divorzio, 

•    problemi sociali. 

3. Problemi nella scuola 

•    scuola inefficace, 

•    nessun supporto a scuola, 

•    scuola e problemi di leadership in classe 

4. Problemi personali degli studenti 

•    caratteristiche intrinseche del ragazzo, 

•    basso livello di competenza socio-emotiva 

•    incapacità appresa 

•    paura degli esami 

•    bassa autostima 

•    problemi comportamentali 

Cosa può causare problemi a scuola e influenzare il successo dell’apprendimento? 

•    Difficoltà/fallimento nell’apprendimento – Difficoltà d’apprendimento, fallimento 

nell’apprendimento in uno o più materie è una delle cause più comuni si “scomparse”. Gli 

studenti che hanno problemi/difficoltà d’apprendimento e che non sanno come superarli, 

sono tra quelli che “scompaiono” dall’educazione; 

•     Necessità speciali (tutti i tipi di speciali necessità); 

•    Frequenti assenze da scuola – gli studenti con difficoltà d’apprendimento spesso sono 

quelli assenti di frequente, e questa è uno dei segnali più seri di “fuga” dal sistema 

educativo. Gli studenti che sono assenti almeno un giorno a settimana sono a rischio 

“scomparsa” dal sistema educativo. 

•    Molti studenti che “fuggono” dal sistema educativo sono annoiati perche l’insegnamento 

non ha connessioni con la vita reale. Non si sentono appartenenti alla scuola, alla loro classe 

e non percepiscono gli interessi degli adulti; 

•     Cambio di scuole – il cambio dell’ambiente sociale per alcuni bambini ha impatti negativi 

sulle loro abilità di adattarsi alla scuola e alle nuove situazioni; 

 •     Mancanza di supporto familiare; 

•     Povertà; 

•    Le famiglie di migranti chi non conosce il sistema educativo dello stato, la cultura e la 

lingua della nazione dove arrivano, i possibili sistemi di supporto, ecc.;   
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•     Crisi sociale in famiglia (morte di un membro di famiglia). 

II Abbandono scolastico (ESL) 

- ESL molte volte è un risultato del fallimento scolastico 

- Qualche volta è usato come sinonimo per “fuga” 

 

Approcci pedagogici 

Tutti questi problemi potrebbero essere indirizzati ad aiutare gli studenti a essere vincenti. 

Sfortunatamente molto spesso gli insegnanti non hanno informazioni riguardo tutti i fattori 

che posso influenzare l’attitudine degli studenti e gli insegnanti non hanno abbastanza 

risorse per risolvere tutti questi problemi, ma possono supportare i cambiamenti nella 

cultura della classe che ha più effetto che gli status socioeconomici (povertà), possono 

cambiare processi educativi per rendere più interessanti e coinvolgenti, e per supportare 

motivazioni positive, che impattano il metabolismo del cervello, conduzione di impulsi dei 

nervi attraverso le aree di memoria, e rilascio dei neurotrasmettitori che aumentano la 

funzione esecutiva e l’attenzione. Le lezioni rilevanti aiutano gli studenti a sentire che sono 

partner nella loro educazione, e sono coinvolti e motivati. Le scuole possono essere il rifugio 

dove le pratiche accademiche e le strategie in classe forniscono ai ragazzi confort emotivo e 

piacere come conoscenza. Quando gli insegnanti usano strategie per ridurre lo stress e per 

costruire un ambiente emotivo positivo, gli studenti guadagnano resilienza emotiva e 

imparano più efficientemente e ad alti livelli di cognizione. 

Tutti questi aspetti sono inclusi nel curriculum per l’apprendimento basato sui robot perché 

le attività robotiche sono eccitanti progetti, opportunità per l’innovazione e la creatività e 

l’apprendimento ad alti livelli. Supporta lo sviluppo dell’autostima degli studenti, confidenza 

nelle proprie abilità e rispetto per gli altri. Queste attività aiutano loro a trovare consensi, 

sentirsi parte di un gruppo, identificazione con un gruppo di successo. 

Procedura passo passo: 

1.    Per iniziare l’implementazione del curriculum per attività basate sulla robotica, sono 

stati sviluppati strumenti con criteri (vedere appendice N. 1) per scegliere gli studenti che 

sono a rischi di fallimento/abbandono scolastico da coinvolgere in queste attività per 

realizzare l’obiettivo indicato nel progetto. 

2.    Per iniziare l’implementazione del curriculum, sono state organizzare delle sessioni di 

corsi di formazione per i docenti. 

3.    Prima e dopo le attività basate sulla robotica gli studenti e i docenti compilano i 

questionari per collezionare dati. Questo è necessario per valutare il processo di interventi 
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sul rischio di fallimento scolastico/ESL. 

4.    Dopo ogni progetto robotico gli insegnanti devono seguire il protocollo di osservazione 

per valutare i miglioramenti nell’attitudine dello studente.  

5.   Dopo tutto il processo di attività gli insegnanti devono scrivere un report sull’intero 

processo di valutazione del curriculum. 

Importante 

• Dobbiamo capire che ogni attività che mira alla riduzione del fallimento scolastico e 

dell’abbandono prematuro della scuola ha un tempo di ritardo; 

• Molti ragazzi hanno molteplici fattori che causano il fallimento scolastico e questo 

significa che gli insegnanti devono essere pronti a implementare soluzioni creative. 

 

 

 

 

 

 

1st annex 
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Capitolo 2: Metodologie d’apprendimento basate sulla robotica 

ispirate dal costruttivismo e principi d’apprendimento basati sui 

progetti (O2.2) 

La metodologia del corso sarà in linea con i curriculum sviluppati in O1 con lo scopo di supportare progetti 
robotici multidisciplinari nelle scuole. Disegnato sull’assioma ben conosciuto “g li insegnanti insegnano come gli 
viene insegnato, non come gli viene detto di insegnare”, il curriculum mira a coinvolgere gli insegnanti nelle 
idee che stanno alla base degli interventi d’apprendimento di ROBOESL nello stesso modo in cui ci si aspetta 
l’implementazione nella loro classe. Il curriculum si basa sulla pedagogia costruttivista (Piaget, Papert) e 
l’approccio basato su progetto e dettagli su come lo sviluppo in classe può prendere posto.  

Metodologia basata sui progetti  

L’apprendimento basato sui progetti è una metodologia d’insegnamento e d’apprendimento che coinvolge gli 
studenti in investigazioni cooperative e include contenuti autentici, valutazioni autentiche, facilitazione 
dell’insegnamento, obiettivi espliciti educazionali, apprendimento collaborativo e riflessione. 

L’apprendimento basto sui progetti è un modello per le attività in classe che si allontana dalle lezioni breve, 
isolate e centrate sul docente. Questo tipo di apprendimento aiuta a capire il significato dell’apprendimento 
ed è utile agli studenti per stabilire una connessione con la vita al di fuori della classe, indirizzando problemi 
del mondo reale, e sviluppando abilità del mondo reale. Aiuta gli studenti a sviluppare una varietà di abilità 
inclusa l’abilità di lavorare bene in gruppo con gli altri, far decisioni pensate, prendere iniziativa, risolvere 
problemi, sviluppare abilità di auto apprendimento e auto motivazione. Così, stabilendo i principi 
dell’apprendimento, come motivazione, rilevanza, pratica, apprendimento attivo, e apprendimento 
contestualizzato in un ambiente di apprendimento basato sui progetti, e in misura minore nelle materie 
convenzionali. 

In classe, l’apprendimento basato sui progetti fornisce significative opportunità per gli insegnanti per 
comunicare e stabilire relazioni con i propri studenti. Agli insegnanti è richiesto di essere pronti a cambiare il 
loro ruolo base si pratiche didattiche moderne e diventare facilitatori e capi cantieri e co-apprendisti. 

Implementazione del paradigma d’insegnamento di ROBOESL e i meccanismi del capo cantiere 

I progetti che saranno indirizzati agli studenti dovrebbero integrare aspetti di apprendimento reale, rilevante e 
significativo. I progetti dovrebbero fornire collegamenti alle differenti aree delle materie e del mondo reale. I 
progetti dovrebbero indirizzare problemi che hanno rilevanza personale per gli studenti. Per questo fine 
contenuti autentici e scenari interdisciplinari possono creare opportunità per coinvolgere le esperienze degli 
studenti. 

Gli studenti possono ingegnerizzare o alterare lo scenario proposto; Possono anche estendere lo scenario o 
progettare il loro proprio scenario personalizzando le esperienze d’ apprendimento robotico. Questo permette 
agli studenti di muoversi verso un approccio di autoapprendimento e di lavorare su progetti che sono in linea 
con i loro interessi e necessità. 

Sperimentazioni “what if” sono incoraggiate per esempio cambiando parametri. In questo modo, gli studenti 
vengono sfidati a esplorare soluzioni alternative ed esplorare in profondità i concetti scientifici incontrati.  

Riflessioni attive sul compito: durante l’esecuzione del compito gli studenti possono fermare l’esecuzione e 
chiedere un feedback e prendere tempo per riflettere sulle loro azioni precedenti.  

Risorse di supporto saranno disponibili nella forma di fogli di lavoro e video (per esempio video e codici di 
programmazione da essere seguiti) per guidare il coinvolgimento nelle costruzioni robotiche e programmando 
senza rivelare soluzioni. Le soluzioni non vendo fornite; il percorso alla soluzione è descritto in un modo 
costruttivo.  

Andare oltre le strategie di prova ed errore 

Di solito gli studenti iniziano a risolvere i problem robotici utilizzando le strategie prova e sbaglia che risulta poi 
in una soluzione debole e povera di risultati d’apprendimento. Tuttavia, queste pratiche di prove ed errori 
possono essere inizialmente necessarie per coinvolgere gli studenti in utili esplorazioni nei loro progetti 
robotici e offrono opportunità per gli insegnanti di incoraggiare gli studenti per progredire e andare oltre a 
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strategie di prove ed errori per provare approcci più razionali per risolvere problemi che sono più vicini allo 
spirito scientifico. 

Personificazione 

Molto spesso gli studenti intuitivamente usano il loro corpo per ragionare su come programmare un 
comportamento per il loro dispositivo robotico. Mentre gli studenti stanno provando a modellare le strategie 
per ragionare sul problema dovrebbero essere incoraggiati a utilizzare i materiali robotici o il loro corpo per 
simulare il movimento desiderato del robot. Per esempio la mano dello studente potrebbe rappresentare il 
robot e gli studenti muovono le loro mani nel modo in cui il robot dovrebbe essere programmato per 
muoversi.  Questa attività di personificazione può essere più utile per capire il movimento fisico del robot 
perché produrrà una rappresentazione cognitiva personificata negli studenti.  

Il ruolo del docente 

Gli insegnanti sono avvitati a provare I curriculum robotici prima di portarli in classe. Tuttavia il loro ruolo non 
è quello di garantire che gli studenti risolvano i problemi e gestiscano i progetti nel modo previsto dal docente 
o semplicemente seguano i passi per arrivare a un risultato predefinito. L’insegnante nell’ambiente di lavoro 
costruttivista teorico già descritto non agisce come un’autorità intellettuale che trasferisce conoscenza pronta 
agli studenti ma invece agisce come un organizzatore, coordinatore e facilitatore per processo 
d’apprendimento. L’insegnante organizza l’ambiente d’apprendimento, solleva i compiti e i problemi da 
risolvere, offre le risorse e supporta il coinvolgimento degli studenti nei progetti interdisciplinari di ROBOESL; 
aiuta in modo discreto dove e quando necessario, incoraggia gli studenti a provare idee e soluzioni differenti, 
per lavorare in gruppi e infine organizza la valutazione delle attività in collaborazione con gli studenti. In 
conclusione, l’insegnante assicura un ambiente in classe giocoso, aperto, collaborativo e non critico che 
aumenta la creatività e la collaborazione. 

Il ruolo degli studenti 

Quando preparano un lavoro con costruzioni robotiche programmabili, gli studenti sono prima incoraggiati a 
riflettere sul problema che è indirizzato attraverso il progetto. Una discussione può aver luogo in un gruppo; 
quindi il gruppo, supportato dal docente, imposta un piano d’azione per risolvere il problema. Gli studenti 
lavorano in gruppi per realizzare il piano tenendo conto dei feedback del docente. Gli studenti possono 
ridefinire il piano d’azione dopo l’esperienza ottenuta durante un lavoro preliminare. Sono invitati a 
sintetizzare creativamente le parti della soluzione e a raggiungere conclusioni riguardo il problema in 
considerazione. I prodotti finali e le soluzioni dei gruppi vengono presentate in classe, discusse e valutate. 
Infine gli studenti sono invitati a riflettere sul loro lavoro, di esprimere il loro punto di vista e di segnare la loro 
esperienza in un diario. Gli studenti dovrebbero spendere del tempo giocando con i dispositivi robotici, per 
collaborare con i compagni.  

Attività d’insegnamento 1: 3 pratiche differenti d’insegnamento  

Questo modulo viene affrontato nel primo giorno di corso subito dopo il primo laboratorio (Un primo esempio: 
follow the line) e le attività di laboratorio per familiarizzare con il Lego Mindstorm (hardware & software). 

Scopo: per avviare discussioni in classe che saranno connesse alle attività di laboratorio con teorie dietro alla 
robotica educativa concentrandosi sul costruttivismo. 

Metodo: Gli insegnanti lavorano in gruppi di 3-4 per elaborare le seguenti questioni:  

Dopo la prima esperienza con la robotica educative commentare I seguenti casi (10 min): 

Tre docenti introducono per la prima volta la robotica nella loro classe. 

Docente A inizia con una Presentazione del kit Lego Mindstorm insieme alla proiezione di slide che mostrano 
in dettaglio il contenuto del kit e dimostrano davanti alla classe come fare una prima costruzione robotica 

Docente B divide la lasse in gruppi di 3-4 studenti, fornisce un kit Lego Mindstorm a ogni gruppo e un manuale 
con le istruzioni passo passo per fare una macchina robotica. 

Docente C divide la classe in gruppi di 3-4 studenti, fornisce un kit Lego Mindstorm a ogni gruppo, quindi 
incoraggia e aiuta gli studenti a esplorare il contenuto del kit, e invita loro a provare una prima costruzione 
robotica a loro scelta 

1. Commentare ognuna di questi tre casi e identificare punti di forza e debolezze in ogni caso, perché 
pensiamo questi punti di forza e debolezze? 

2. Quale delle tre pratiche pensate sia migliore per I vostri studenti da seguire in classe? 
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Una discussione in generale viene fatto da ogni gruppo per riportare le brevi risposte. LA discussione di chiude 
con un breve riferimento al comportamento, costruttivismo (Piaget), costruzionismo (Papert) e 
apprendimento basato sui progetti. Le seguenti risorse sono caricate in una piattaforma di elearning e 
suggerite per studi futuri:  

Capitolo 1, Constructionism and Robotics in Education, available in Alimisis D. (2009) - D. Alimisis (Ed.), Teacher 
Education in Robotics - enhanced Constructivist Pedagogical Methods, ASPETE, Athens  
Alimisis, D. (2013). Educational Robotics: Open questions and new challenges. Themes in Science and 
Technology Education, 6(1), 63-71. 

Attività d’insegnamento 2: una metodologia a 5-fasi 

Questo modulo viene affrontato nel secondo giorno di corso subito dopo il laboratorio: Progetti Robotici 1. 

Scopo: familiarizzare gli apprendisti con le metodologie costruttivistiche che possono essere distribuite nei 
progetti robotici. 

Metodo: Gli insegnanti lavorano in gruppi di 3-4 per elaborare le seguenti questioni (10 min):  

Selezionare la metodologia d’insegnamento e di apprendimento adatta è cruciale per attività robotiche di 
successo nelle classi scolastiche. Non basta introdurre la robotica in classe, la tecnologia da sola non può 
influenzare le menti; la robotica deve essere integrata in una metodologia d’apprendimento migliore.  

Studiare la metodologia TERECoP nell’indice che troverete nella vostra piattaforma elearning. 

Discutere in gruppo le seguenti questioni: 

1. Trovate tutte le cinque fasi proposte necessarie? 

2. Quali fasi sono pe più importanti? 

3. Quali fasi possono essere omesse 

4. Qualsiasi fase aggiuntiva potrebbe essere inclusa? 

5. Suggerireste differenti sequenze delle fasi? 

6. Pensate che questa metodologia sia applicabile nella realtà della vostra scuola? 

Una discussione generale segue quando un rappresentate di ogni gruppo riporta brevemente le risposte del 
gruppo.  

Le seguenti risorse vengono caricate sulla piattaforma di elearning e sono suggerite come studi futuri: 

D. Alimisis (Ed.), Teacher Education in Robotics - enhanced Constructivist Pedagogical Methods, ASPETE, 
Athens (2009) 

Alimisis D. (2012), Robotics in Education & Education in Robotics: Shifting Focus from Technology to Pedagogy,  
in David Obdrzálek (ed.) Proceedings of the 3rd International Conference on Robotics in Education, Charles 
University in Prague, Faculty of Mathematics and Physics, Prague, Czech Republic, pp. 7-14. 

http://www.terecop.eu/
http://www.terecop.eu/
http://earthlab.uoi.gr/theste/index.php/theste/article/download/119/85
http://www.terecop.eu/
http://www.ksi.mff.cuni.cz/rie2012/proceedings/2012RiE-00.pdf
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Capitolo 3: attività di formazione per familiarizzare con la robotica 

educative utilizzando kit robotici e software (O2.3) 
 

O2.3 (parte a – Un primo esempio – 30 min) 

La fase di familiarizzazione attualmente inizia con la realizzazione di un esempio veramente semplice 
ma completo, chiamato ‘follow the line’. Ulteriori intuizioni sulle procedure di costruzione e 
funzionalità software sono trattate nei moduli successivi. 

Scopo: fornire ai tirocinanti una visione immediata delle possibilità fornite dal Mindstorm EV3 e da 
suo ambiente di programmazione. L’esempio p particolarmente adatto come una esperienza di inizio 
perché, per semplicità, può mostrare come il robot può interagire con l’ambiente, come il 
programma può essere adattato per migliorare il comportamento del robot e può anche esprimere 
una gratificazione immediata che è importante quando si lavora con una nuova, e in un certo senso 
misteriosa, tecnologia. 

 

Metodo: I doventi lavorano in gruppi di 3-4 per elaborare una soluzione software. I robot sono già 
costruiti nella struttura RileyRover con un sensore di luce montato per catturare la luce riflessa dal 
piano di movimento. Quest’ultimo è preparato con un circuito chiuso fatto con un nastro nero sul 
pavimento (o su un tavolo, o stampato su un sufficientemente largo foglio di carta). Il colore di 
sfondo deve essere più chiaro rispetto al colore del nastro (fig.1). 

 

 

 

 

 

 

 

   Fig. 1 – Il circuito (source: nxtprograms.com) 

Usare la funzione port view per capire il ruolo di un sensore, chiamato sensore di luce usato per 
catturare la luce riflessa (fig.2). Osservare le differenze tra il valore fornito dal sensore quando è 
posizionato sulla area chiara e quando è posizionato sul nastro scuro. Provare a immaginare qual è la 
migliore soglia numerica per discriminare le due situazioni (cioè, minore di questa soglia significa 
sicuramente scura, maggiore significa chiara). 

 

 

 

 

 

 

 

   Fig. 2 – La funzionalità Port View  
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Ora dobbiamo esplorare l’ambiente di EV3-G: gli insegnanti sono condotti a creare un progetto, per 
cominciare un nuovo programma, per scoprire I blocchi comandi. In questa veramente prima 
esperienza dobbiamo usare solamente tre differenti blocchi: move steering, switch e loop (fig.3). Lo 
scopo in questa attività iniziale è di raggiungere una soluzione ragionevole in un breve tempo senza 
entrare troppo nei dettagli. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

    Fig. 3 – Primi blocchi comandi da usare 
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O2.3 (parte b – familiarizzazione con Lego Mindstorms (hardware & software)) 

Questo modulo segue le prima vera esperienza e richiede di procedere con la struttura Mindstorm 
EV3 (pezzi, procedure di montaggio, strumenti di supporto come Lego Digital Design) e EV3-G, il suo 
ambiente di programmazione. 

Scopo: far familiarizzare i tirocinanti su come costruire i robot, capire il significato dei più importanti 
blocchi di comando e come organizzare un progetto EV3-G. 

Method: Vengono fornite alcune spiegazioni generali e dimostrazioni. Alcuni concetti devono essere 
introdotti dall’inizio perle loro specifiche funzioni: condizioni di controllo, fili dati, display. Quindi gli 
insegnanti lavorano in gruppi di 3-4 per esplorare la struttura di un robot EV3. Usando uno dei robot 
già costruiti (o fogli di montaggio) ogni gruppo deve costruire un robot dal disegno. 

Il lavoro con EV3-G consiste prima nell’esplorazione delle categorie dei comandi (action, flow 
control, sensors, Data operation, Advanced: My blocks è per il momento ignorata), provando a 
capire le differenti funzionalità incluse in ogni categoria. In questa esplorazione i docenti imparano a 
usare la guida in linea.  

Quindi ai docenti è richiesto di disegnare azioni veramente semplici, ognuna sfruttando uno o due 
comandi specifici. In queste azioni di programmazione, agli insegnanti è richiesto di approfondire il 
significato dei parametri che sono associati a ogni blocco di comando usato. 

Alla fine di questo modulo ogni gruppo riassume brevemente l’esperienza, focalizzandosi sulle 
difficoltà incontrate. Ci aspettiamo che da questa discussione è possibile rispondere alle seguenti 
domande: 

1. Possiamo riassumere brevemente le funzioni comuni di ogni categoria di blocchi di 
comandi? 

2. In quali due modi differenti le letture del sensore possono essere integrate in un 
programma? 

3. Qual è la più evidente differenza tra Move steering e Move tank? 

4. Cosa succede all’esecuzione del programma mentre il robot esegue un comando di 
movimento che dura 5 secondi? 
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Capitolo 4: Linee guida per l’uso delle risorse educative aperte 

sviluppate nel progetto ROBOESL (O2.4) 
Questa sezione fornisce linee guida per docenti su come accedere e usare le risorse educative aperte 

OER sviluppate nel progetto ROBOESL 

Il ROBOESL OER include: 

A. 10 curricula per progetti sulla robotica disponibile gratuitamente su www.roboesl.eu  

Ogni curriculum include: 

A. Scenario dalla vita quotidiana: I docenti possono usare questo o scenari proprietari simili per 

mettere i progetti sulla robotica in un autentico e significativo contesto per gli studenti. 

B. Connessione con le materie identificate in ogni progetto. I docenti possono enfatizzare quelle 

importanti per i loro studenti tenendo conto delle loro necessità e dei loro interessi. 

C. Obiettivi pedagogici. sono divisi in specifici e generali. Quelli generali si riferiscono a obiettivi 

presenti di solito in progetti sulla robotica mentre quelli specifici si riferiscono a obiettivi che 

dovrebbero essere raggiunti dagli studenti dopo una affermata implementazione delle 

attività descritte in questo curriculum. 

D. Consigli per metodi di apprendimento esemplificano il metodo del costruzionismo introdotto 

nella parte O2.2 e sono personalizzate allo scenario introdotto in ogni curriculum. I consigli 

non dovrebbero essere considerati dai docenti alla stregua di “ricette dello chef” da seguire 

passo per passo in classe ma come idee e raccomandazioni su come implementare i progetti 

sulla robotica con i loro studenti facendo le proprie scelte in base al modello di 

apprendimento degli studenti considerando anche necessità e interessi. 

E. Linee guide tecniche forniscono passo per passo una descrizione dei progetti da un punto di vista 

tecnico. I docenti troveranno qui istruzioni per costruire robot, guide illustrate su come 

programmare robot, consigli per l’implementazione dei progetti, svariate estensioni e aggiunte 

etichettate come facile-medio-difficile. I docenti sceglieranno quali delle estensioni e varianti sono 

rilevanti per la loro classe e quale livello di difficoltà è adatto ai loro studenti. 

F. Gli strumenti per la valutazione forniscono uno strumento che i docenti possono usare per 

valutare gli obiettivi raggiunti dagli studenti in ogni singola categoria di questo curriculum. 

Più strumenti valutativi sono forniti in Output 3 

G. I file EV3 con tutte le metodi di programmazione per ogni curriculum così come sono 

descritte nelle linee guida tecniche. Ancora una volta, i docenti possono usare il metodo 

proposta come modello ma potranno provare il loro stesso metodo e di sicuro dovranno 

essere aperti ad altri metodi suggeriti dagli studenti 

H. Video su YouTube in cui vengono dimostrate tutte le attività robotica descritte nelle linee 

guida tecniche. 

B. curriculum per aggiornamento docenti disponibile gratuitamente sul sito www.roboesl.eu 

Il curriculum include 

a. Approccio pedagogico per far fronte al fallimento scolastico e all’abbandono scolastico 

prematuro 

 I problemi dell’abbandono scolastico prematuro  

 fattori dietro a quelle scelte, 

http://www.roboesl.eu/
http://www.roboesl.eu/
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 approccio pedagogico su come affrontarli,  

 il metodo ROBOESL 

b.  metodi di apprendimento basati sulla robotica ispirati dal costruzionismo e principi 
d’apprendimento basati sui progetti 

 La metodologia basata sui progetti  

 Il paradigma dell’allenamento ROBOESL,  

 Strategie per andare oltre le prove e gli errori 

 Introdurre l’incarnazione nelle attività robotica 

 Il ruolo del docente 

 Il ruolo degli studenti 

 Attività d’allenamento 1: tre pratiche d’insegnamento differenti per introdurre la robotica in classe 
per la prima volta. I docenti possono provare questa attività e dare le proprie risposte. Gli allenatori 
dei docenti possono usare questa attività nelle loro lezioni per innescare discussioni con i docenti. 
Riferimenti a ulteriori letture forniti. 

 Attività d’apprendimento 2: una metodologia a cinque fasi applicata nei progetti con la robotica per 
innescare discussioni tra docenti e allenatori. 

c. Attività di allenamento per familiarizzare con robot educativi (hardware e software): qui 
docenti e allenatori possono trovare un famoso progetto con la robotica inteso per dare un 
senso immediato del potenziale contenuto nelle tecnologie robotiche. Successivamente possono 
cominciare a familiarizzare con i kit robotici e l’ambiente di programmazione che sarà usato nel 
corso di allenamento (nel caso di ROBOESL è stato usato il Lego MINDSTORMS EV3 ma lo stesso 
approccio è raccomandato con kit differenti). 

d. Attività d’apprendimento basate sulla robotica: qui docenti e allenatori troveranno un foglio 
degli esercizi per ognuno dei dieci curricula menzionati sopra. I docenti possono seguire i fogli 
degli esercizi per il proprio autoallenamento prima di introdurli alle classi. Possono anche 
utilizzare i fogli degli esercizi per supportare i loro studenti nell’eseguire i progetti in classe 
facendo cambi e aggiustamenti se necessario. Gli allenatori dei docenti possono usare il foglio 
degli esercizi per stilare i loro corsi d’allenamento provvedendo esperienza alla mano per i 
docenti seguiti. 

 
e. linee guida e strumenti per validare l’impatto delle attività di apprendimento robotica sulla 

prevenzione del fallimento scolastico: schemi e questionari che dovranno essere compilati da 

docenti e studenti 

f. Criteri di validazione e strumenti per validare l’impatto del curriculum sui docenti: schemi e 

questionari che dovranno essere compilati dai docenti-apprendisti alla fine del loro corso di 

allenamento. 
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Capitolo 5: Esempi di attività d’apprendimento basate sull’utilizzo di 

robot (10 worksheet) (O2.5) 

Worksheet 1: la RoboMetro 
Scenario 

Immaginare un treno che viaggia su una rotaia dritta- La distanza tra due stazioni successive 
è la stessa. Un treno corre sopra questa rotaia viaggiando a velocità costante sul tracciato 
tra due stazione, e si ferma per un certo tempo a ogni stazione prima di partire di nuovo. 
Quando raggiunge la fine della linea, attende un momento più lungo e torna in modo 
contrario verso la stazione di partenza. 
 
Il Vostro progetto 
1. Disegnare la rotaia con una line retta e alcune stazioni alla stessa distanza su un lungo 
foglio di carta e posizionato su un tavolo o sul pavimento oppure fatto direttamente sul 
tavolo o sul pavimento con alcuni pezzo di nastro alla stessa distanza per segnalare le 
stazioni. 

2. Far simulare al robot un treno sulla monorotaia. Avremo bisogno di un robot con due 
motori ma nessun sensore. Ogni motore comanderà una ruota. Aggiungere una ball caster 
sul retro per permettere la sterzata (fig.1). 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Fig. 1 – Un semplice RileyRover (source: daminekee.com) 

 
 
3. Esaminare come lavora il blocco Move Steering  
 
 
 

4. Esplorazione: impostare la durare in secondo. Quanti secondi sono necessari al treno per 
viaggiare da una stazione all’altra?  

Scrivere la risposta qui  ………………………….   

Com’è stata trovata la risposta? …………………… 
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5.  Il prossimo passo p di far attendere al robot 
alcuni secondi quando raggiunge una stazione. Il 
blocco Wait ci può aiutare.  

 

 

6. Ora facciamo viaggiare il treno per tutta la linea facendolo fermare a ogni stazione per 
alcuni secondi. 

7. Possiamo pensare a un comando che potrebbe aiutarci per programmare il compito 
precedente? 

Scrivere la propria idea qui …………………… 
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8. Qui è il blocco loop a ripetere i movimenti quante volte si 
voglia. 

Possiamo inserire i nostri blocchi all’interno di un blocco 
Loop. Fa viaggiare il treno lungo tutta la linea usando il blocco 
Loop. 
 
 
9. Ora, far andare il robot in direzione contraria 
dalla stazione finale provando con il blocco 
Streering. 
 
 
 
 
 
 
10. Infine, mettere tutti i compiti insieme: far viaggiare il treno su tutta la linea fermandosi a 
ogni stazione per un certo tempo, invertire la direzione nella stazione finale e tornare 
indietro alla posizione iniziale di nuovo fermandosi a ogni stazione per lo stesso tempo. 
 
11. Cosa succede se la distanza tra le stazione cambia? Lavorare di nuovo con il metodo 
“prova e sbaglia”! 
Usiamo la matematica per far percorrere la distanza tra le stazioni. 
Suggerimenti! 
Nel blocco Move Steering, la ‘durata’ può anche essere scritta in termini di rotazioni o di 
gradi del motore 
✓ Ricordare! Quando la ruota gira di 360 gradi (1 rotazione piena) il robot percorre la 

distanza 2πR (R=raggio della ruota). 

 
 
 
Scrivere la soluzione qui …………….. 
 
Controllare la vostra soluzione, funziona?  
 
 
 
 
 
 
 

2πR 
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Worksheet 2:  “Andiamo a parcheggiare” 

Compito 1. Veicoli pienamente autonomi, chiamati anche automobile a guida autonoma, già 
esistono come prototipo (ad esempio la Google driverless car), e saranno presumibilmente 
commercializzate dal 2020.  Sistemi intelligenti per il parcheggio assistito per i veicoli sono 
una nuova tecnologia che assiste i guidatori per 
parcheggiare il veicolo. L’auto può parcheggiarsi da sola 
in un posteggio con piccoli input da parte dell’utente. In 
aggiunte al parcheggio automatico, i veicoli autonomi 
offrono eccitanti innovazioni come: evitare ostacoli, 
sistemi di guida assistita e altro. 

Discutere nel gruppo come immaginiamo i veicoli del 
futuro? Quali saranno le conseguenze per i guidatori e 
per la sicurezza delle automobili? Preparare una breve presentazione per la classe. 

Compito 2. Come possiamo far trovare al robot un posteggio libero in una area di archeggio 
e parcheggiare senza autista? 

 

 

 

 

 

 

Formare e scrivere qui sotto una metodologia per risolvere questo problema. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Compito 3. Creare un mockup rappresentante l’area 
parcheggio nella quale il robot opererà basandosi sullo 
scenario. 

Compito 4. Costruire un RileyRover. Di quale sensore 
avremo bisogno da montare sul robot per rilevare gli 
ostacoli? 

……………………………………………………………….. 

https://en.wikipedia.org/wiki/Google_driverless_car


ROBOESL Project Erasmus+ 2015-1-IT02-KA201-015141 

23 

 

 

 

Compito 5. Esplorare come far ruotare il robot sul punto di appoggio. 

Compito 6. Sperimentare come far ruotare il robot di 90 gradi. 

Compito 7. Possiamo trovare la relazione tra la rotazione del motore e l’angolo di svolta del 
RileyRover? Tenere nota tra le rotazioni e l’angolo di svolta che si sta cercando di ottenere 
può aiutare a trovare tale relazione. 

 

 

 

 

Compito 8. Studiare nel disegno seguente come svolta il RileyRover attorno le ruote finite. 
Possiamo pensare a un ragionamento matematico al di sotto della relazione tra le rotazioni 
del motore e l’angolo di svolta del RileyRover?   

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Compito 9. Esplorare come lavora il blocco “switch”. Può il blocco switch aiutare il 
RileyRover a prendere decisioni mentre prova a trovare un posteggio libero? Scrivere le 
vostre idee. 

 

 

 

 

Tribot 

Tribot 
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Compito 10. Usare il blocco sound per introdurre alcuni suoni durante il processo di 
parcheggio.  

Compito 11. Provare ancora e ancora il Vostro progetto fiche non avete successo! 
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Worksheet 3: “l’esploratore del deserto“ 

Task 1: Per diversi anni I robot autonomi sono stati 
usati come esploratori invece degli umani in tutte 
quelle occasioni quando l’uso di una macchina è 
consigliabile, a causa di condizioni gradi o 
pericolose.  

Scrivere qui sotto 3 esempio dove i robot sono usati 
in missioni pericolose per l’uomo. 

 

 

 

 

 

 

 

Compiti 2. Ecco il nostro 
esempio: a causa di condizioni 
proibitive per l’uomo, un robot 
autonomo è richiesto per visitare i 
vertici di un poligono regolare a n lati 
dove far un carotaggio seguito da 
una misura della qualità del 
campione estratto, simulato da una 
lettura del sensore, in modo da 
trovare la posizione (ad esempio 
l’indice dei vertici) 
corrispondente al valore 
misurato massimo. 

Creare in gruppo un mockup rappresentante l’ambiente in cui il robot opererà basato sullo 
scenario. 

Compito 3. Discutere in gruppo lo scenario già menzionato. Come permettere al robot di 
seguire i lati di un poligono regolare di 6 lati e collezionare alcuni dati, cioè il codice colore di 
un pezzo di carta o nastro messo su ogni vertice riportando il valore massimo? Formare e 
scrivere qui sotto una metodologia generale per risolvere questo problema. 

 

 

 

 

Compito 4. Costruire un RileyRover e montare un sensore di 
colore/luce sul robot in modo tale da poter misurare il codice 
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colore in ogni vertice. Esplorare l’uso del sensore di colore e misurare il codice colore di ogni 
vertice di un esagono. 

Compito 5. Esplorare in gruppo come far ruotare il robot a sinistra o a destra. Esplorare 
differenti modi per usare il comando Move Steering. 

Scrivete qui sotto la vostra soluzione. 

 

 

 

 

 

 

 

Compito 6. Fare esperienza con l’uso del comando “Move Steering” per far ruotare il robot 
dell’angolo necessario in modo da muoverlo sulle linee dell’esagono. 

 Compito 7. Basandosi sui risultati dei vostri esperimento provare a scoprire in gruppo una 
soluzione matematica per collegare la rotazione del motore con l’angolo di volta del robot. 

Scrirete qui la vostra soluzione… 

 

 

 

 

 

 

 

Compito 8. Molti anni fa  S.Papert (http://papert.org) formulò il teorema del viaggio totale 
della tartaruga: la tartaruga disegnerà una figura chiusa con n lati quando la somma degli 
angoli è 360. 

Nel triangolo ad esempio 3 * 120 = 360 e nel quadrato ad esempio 4 * 90 = 360.  

Scrivere la soluzione per l’esagono 

 

Qual è l’angolo da ruotare ogni volta per disegnare un triangolo? ……………………… 

Se giusto allora la tartaruga disegnerà un triangolo chiuso. Provare con il RileyRover. 

Qual è l’angolo da svoltare ogni volta per disegnare un quadrato? ……………………… 

Provarlo sul robot. 

Ora qual è l’angolo da svoltare ogni volta per disegnare un esagono? ………………………  

Provare di nuovo sul robot. 

Compito 9. Studiare il ruolo di una variabile per mantenere il valore fornito dal sensore di 
luce/colore in ogni vertice dell’esagono. 

http://papert.org/
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Compito 10. Pensare ai modi per comparare il valore di una variabile in modo da identificare 
il valore massimo.  

Scrivere qui sotto la soluzione. 

 

 

 

 

 

 

Programmare nel vostro EV3 il comportamento per realizzare la soluzione e provarla. 
Funziona? Se non funzionasse, controllare la soluzione di nuovo. Riprovare. 
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Worksheet 4: “suoniamo e balliamo“  
 

 

Compito 1.  Liberate la vostra immaginazione e decorate il robot in modo tale da farlo sembrare un 

ballerino. Per esempio, il robot potrebbe avere le sembianze di un umano o di un animale. Non ci 

sono limitazioni, liberate l’immaginazione e la creatività. Potete creare anche un mockup sul quale 

un robot opererà/ballerà. 

Compito 2.  Disegnare una linea retta nera sul pavimento on nel Vostro mockup. Il nostro scopo è 

quello di far muovere il robot lungo la linea nera. Quale sensore dovremmo montare sul robot per 

ottenere questo comportamento? 

Sensore da montare: …………………………………………… 

Compito 3.   Usare il sensore appropriato e misurare la luce riflessa nelle seguenti situazioni: 

Situazioni Valore di luce riflessa  

Su qualcosa di nero   
Su qualcosa di bianco   
Su qualcosa di grigio   

Su qualcosa di rosso   

Su qualcosa di blu   
 

Task 4.  Possiamo descrivere il modo in cui funziona il sensore di colore/luce in relazione alla luce 

riflessa?  

-------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------

-------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------

-------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------

-------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------

----------------------------------------------------------------------------------- 

Task 5. Il blocco sulla destra controlla i motori ed è usato per muovere il robot. Il 

valore di steering ha un range da -100 a 100 e lo stesso applica una potenza. 

Giocare con differenti valore di steering e potenze così da ottenere i seguenti 

movimenti: 

Movimenti Selezionare un 
valore di steering 

Provare con valori negativi 
o positivi di potenza  
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Compito 6.  Questo compito assume che un sensore di colore sia 

attaccato alla porta appropriate e sia sospeso appena sopra al 

pavimento, puntando a terra, come in fig.1.  

Possiamo comporre una soluzione algoritmica per far seguire al robot 

una linea casuale nera sfruttando le osservazioni fatte nel compito 3? 

 

 

Potete considerare di usare I blocchi seguenti per comporre la vostra soluzione (vedere sotto). 

Notare che i valori potrebbero essere da cambiare e i blocchi potrebbero essere composti 

correttamente. 

 

 

 

 

 

Sotto si 

può 

vedere 

parti 

della soluzione. Tuttavia, i valori hanno bisogno 

di essere adattati e il blocco dovrebbe essere 

ragionevole da eseguire insieme.  

  

Figure 1. The robot follows the black line 

Questo blocco rappresenta un loop. Un 

loop è attualmente un controllo di flusso 

che esegue un insieme di blocchi almeno 

una volta, e quindi esegue il blocco 

ripetutamente o no a seconda delle 

condizioni alla fine del blocco. In questo 

caso non c’è una condizione specifica 

impostata e quindi il loop viene eseguito 

per sempre 

Questo blocco rappresenta uno switch. Lo 

switch esegue differenti casi in base alla 

valutazione di una condizione vera o falsa. Un 

caso può includere un singolo blocco o un 

insieme di blocchi. 

Nel switch mostrato la condizione valuta se è 

vero che la luce riflessa ha un valore di 

intensità minore di 50.  



ROBOESL Project Erasmus+ 2015-1-IT02-KA201-015141 

30 

 

 

Figure 2. The half-baked solution for making the robot following the black line 

Type: 

Play note 

Note textual 

code 

Duration 

Volume 

Wait for 

completion 

 

 

 

 

 

 

 

 

Suggerimenti: Controllare se la luce riflessa è più alta o più bassa di una certa soglia. 

 

Compito 7. Mettiamo I suoni! Sperimentare il blocco sound per far suonare audio al robot.  

 

 

 

 

Possiamo far muovere il robot avanti per 5 secondi e quindi fargli suonare una nota a piacere per 2 

secondi? Considerare l’uso del comando move steering e non dimenticare di attivare l’azione “On for 

seconds” (vedere sotto). 

 

 

 

 

 

 

Possiamo far muovere Avanti per 10 secondi il robot mentre suona differenti note nello stesso 

periodo di tempo? Dovremmo collegare i blocchi appropriati in parallelo in modo da ottenere 

esecuzioni parallele dei due blocchi. Sotto possiamo vedere una parte della soluzione. Tuttavia, i 

valori dovrebbero essere regolati e altri blocchi potrebbero essere aggiunti. Potete considerare di 

esplorare le differenti opzioni del blocco sound che possono diventare attive. 
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Figure 3. A half-baked solution. 

 

 

 

 

 

 

 

 

Compito 8.  Lavorare sui seguenti sotto compiti:  

Possiamo far riprodurre al robot una nota specifica 2 volte?  

Possiamo far riprodurre al robot una nota specifica 5 volte?  

Possiamo far riprodurre al robot una nota specifica 30 volte? Quale blocco possiamo usare per 

produrre una soluzione ottimale e più elegante? Usare questo blocco per far riprodurre al robot le 

note selezionate per sempre. 

 

Compito 9.  Introduciamo due nuovi blocchi:  

 

 

 

 

 

 

Possiamo usare il blocco random per far suonare al robot toni tra 400 e 1000 Hz in un modo 

ripetitivo? 

Suggerimenti: Attivare l’opzione Play tones del blocco Sound.  

Possiamo usare il blocco random per far eseguire al robot movimenti casuali in un modo 

ripetitivo? 

Suggerimento: Usare l’uscita del blocco random come ingresso del blocco Move Steering. 

 

Questo è il blocco Random con l’opzione numeric attiva. 

Questo significa che il blocco ritornerà un valore casuale nel 

range definito di valori. In questo caso da -5 a 7. Il risultato può 

essere l’input di altri blocchi. 

Questo è il blocco Random con l’opzione Logic attiva. Questo 

significa che il blocco ritorna un valore logico true o false. Si 

può impostare la probabilità del true . Questo significa che il 

valore di true ha la probabilità del 40% di uscire. L’uscita logica 

può essere utilizzata come input per altri blocchi. 
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Compito 10. Basandosi sulla conoscenza ottenuta del compito precedente possiamo ora far eseguire 

al robot una danza casual così che ogni movimento casuale sia combinato con un tono casuale? 

Lavorare sulla soluzione algoritmica usando come condizione di ripetizione i 30 passi causali di danza 

(nelle parole del programma EV3: Count=30 volte). 

 

Suggerimenti: Per ottenere una sincronizzazione definiamo la stessa durata per i suoni e i movimenti e 

innestiamo I comandi relative nello stesso loop. In altre parole in ogni ciclo del loop il suono casuale e il 

movimento casuale dovrebbero avere la stessa durata.  
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Worksheet 5: “girasole” 

Compito 1. Questa attività si svolge attorno al fenomeno dell’eliotropismo, secondo il quale parti 

della piante (fiori o foglie) si muovono in risposta alla direzione del sole. Questo comportamento 

(con alcune varianti) è anche quello del girasole. Trovare informazioni online sull’eliotropismo, 

eliotropismo floreale, eliotropismo delle foglie e sul comportamento del girasole in relazione al 

movimento del sole. Realizzare una beve presentazione per la classe delle informazioni più 

interessanti trovate. 

Compito 2.  Usare l’immaginazione per decorare il robot come un girasole.  

Compito 3.  Ispirati dal fenomeno dell’eliotropismo, il compito cruciale qui è di far tracciare e seguire 

una luce al robot. Di quale sensore avremo bisogno? Montare il sensore appropriato sul robot. 

Sensore da montare:………………………………………… 

Suggerimenti: Piazzare il sensore appropriato in una posizione alta in modo da catturare meglio la luce 

ambientale. Mettere una sorgente luminosa davanti al robot (ad esempio la torcia del telefonino).  

Compito 4.  Con il supporto del docente usare il sensore di luce/colore per misurare la luce 

ambientale in differenti punti della classe. 

Selezionare un posto buio e documentare il valore della luce ambientale: ……. 

Selezionare un posto luminoso della classe e documentare il valore della luce ambientale: ……. 

Selezionare un posto in classe che non è né luminoso né buio e documentare il valore della 

luce ambientale: …………. 

Compito 5. Ripetere l’esperimento. MA questa volta usare una fonte luminosa (es. una torcia= e 

osservare le variazioni di luce quando la sia avvicina o allontana dal robot. 

Qual è il valore di luce ambientale (misurata dal robot) quando il robot è vicino alla sorgente 

di luce? ....................... 

Qual è il valore della luce ambientale quando il robot è almeno 3 “matite” distante dalla 

sorgente luminosa? …………..… 

Qual è il valore della luce ambientale quando il robot è almeno “6 matite” distante dalla 

sorgente luminosa?  ……….…... 

Possiamo usare il sensore di luce per fornire indicazioni riguardo alla distanza del robot dalla 

sorgente luminosa? Possiamo descrivere in nostre parole come funziona il sensore di luce? 

……………………………………………………………………………………………………………………………………………

……………………………………………………………………………………………………………………………………………

…………………………………………………………………………………………………… 
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Compito 6.  Abbiamo una sorgente di luce. Il robot è fermo. Come possiamo far rimanere il robot a 

una certa distanza dalla sorgente di luce mentre la sorgente di luce si muove? 

Suggerimento: Misurare la luce ambientale quando la sorgente di luce e il robot sono fermi.  

Completare la tabella di stati sotto basandosi sullo scenario descritto sopra. Indicare stati che 

possiamo considerare di usare per descrivere il comportamento del robot “Muovi avanti”, “stop”,  

”muovi indietro” 

 

La sorgente luminosa…  Valore della luce ambientale 
(Misurata dal robot)  

Reazione del robot 
Il robot dovrebbe… 

Si avvicina al robot  
 
 

 

Si allontana dal robot  
 
 

 

È ferma  
 
 

 

 

 

Compito 7.  

Usare il valore della luce ambientale (misurata dal sensore) per controllare la Potenza dei motori 

ripetutamente. 

Suggerimento: Possiamo considerare con usare due blocchi nel corpo di un loop: Il blocco del 

sensore di colore/luce e il blocco move steering. 

Qual è il comportamento del robot? 

………………………………………………………………………………………………………………………………………………. 

……………………………………………………………………………………………………………………………………………..  
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Compito 8. Controllare cosa accade se integrare il blocco “Advanced math” lungo I due blocchi che 

abbiamo già costruito.  

 

 

 

 

 

Figure 4.  Integrazione del blocco Advanced Math che esegue la formula matematica: (a-b)*c 

Notare che “a” è il valore corrente della luce ambientale e “b” rappresenta il valore della luce 

ambientale quando sia la sorgente di luce e il robot sono mantenuti fermi a una certa distanza. Nel 

nostro esempio, il valore di “b” è stato settato a 40 (trovato dopo alcune prove). Notare che è un 

valore indicativo che differisce da un posto a un altro. Siete incoraggiati a fare i vostri esperimenti e 

a resettare il valore di “b”. 

Cosa succede quando a è uguale a b? ……………………………………………………………. 

Cosa succede quando a è più grande di b? ……………………………………………………….. 

Cosa succede quando b è più grande di a? ………………………………………………………….. 

Cosa succede quando c ha valori negative o positivi? Possiamo descrivere il ruolo che ha c?  

……………………………………………………………………………………………………………………………………………………

……………………………………………………………………………………………………………………………………………………

……………………………………………………………………………………………………………………………………………………

……………………………………………………………………………………………… 

Provare differenti valori di a, b e c in modo da far operare il robot il più vicino possibile allo 

scenario dato. 

 

Compito 9. La luce è in movimento. Possiamo studiare un’altra soluzione dello stesso problema in 

modo da far muovere il robot secondo il movimento della sorgente luminosa mantenuta a una certa 

distanza dal robot? 

Il robot è fermo e attende per alcune condizioni da incontrare: 1) La sorgente di luce si avvicina e 2) 

la sorgente di luce si allontana.  

1st range di valori: Misurare un range di valori per la luce ambientale quando la sorgente di 

luce (es. una torcia) è ferma: ……………………………………… 

2nd range di valori: Trovare un range di valori per la luce ambientale quando la sorgente di 

luce (es. una torcia) si sta avvicinando al robot: …………………………………… 

3rd range di valori: Trovare un range di valori per la luce ambientale quando la sorgente di luce 

(es. una torcia) si sta allontanando dal robot: ………………………………. 

Scenario: “Immaginare che il robot stia fermo in attesa di un cambiamento nello stato del contorno. 

Se la luce ambientale misurata cade nel 1° range il robot rimane fermo, se cade nel 2° range si 
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muove all’indietro, se cade nel 3° range si muove in avanti. Tuttavia, ogni volta bisognerebbe 

controllare comunque che la luce ambientale misurata cada in un nuovo range di valori”. 

Sotto vengono date differenti parti della soluzione ma non l’intera soluzione. In altre parole la 

soluzione è “half-backed”. Cambiare e settare i valori della luce ambientale e introdurre i blocchi di 

programmazione appropriati per risolvere il problema e per completare la soluzione algoritmica.  

Note: La soluzione “half-baked” è basata sui seguenti valori misurati per i differenti stati (ma I vostri 

potrebbero essere differenti). 

• Il robot è fermo e non compie alcuna attività: 20<valori< 40            

• Il robot si muove all’indietro: valori> 40                  

• Il robot si muove avanti: valori <20 

Tenere in mente che questi valori sono indicative e dovrete sperimentare per trovare i range di 

valori che soddisfano meglio i vostri casi/condizioni. 

 Soluzione “Half-baked”: 

 

Figure 5. Soluzione Half- baked  

 

 

 

 

 

 

 

Compito 10.  Immaginare che la sorgente di luce sia ora in movimento attorno al robot.  

La soluzione presentata prima continua a funzionare? Discutere in gruppo e descrivere una 

metodologia per far ruotare il robot verso la luce.  

………………………………………………………………………………………………………………………………………………………

………………………………………………………………………………………………………………………………………………………

………………………………………………………………………………………………………………………………………………………
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………………………………………………………………………………………………………………………………………………………

………………………………………………………………………………………………………………………………………………………

……………………………………………………………………………………..  

 

Compito 11. Possiamo creare una soluzione algoritmica per risolvere il problema già menzionato? 

Possiamo considerare di usare I seguenti insiemi di blocchi per indirizzare una soluzione. Trovate 

una breve descrizione sulle funzionalità dell’insieme di blocchi dati. Le domande poste sotto 

possono aiutarvi a comporre una 

soluzione.  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

11. 1 Quale blocco useremo per far ruotare il robot verso una direzione?  

 

 

11.2 Possiamo ora istruire il robot per misurare la corrente luce ambientale e ruotare verso la 

direzione opposta nel caso la corrente luce ambientale è più debole comparata al valore registrato 

(il valore della variabile light)? 

 

 

11.3 Le seguenti figure presentano parti di soluzione. Mancano le parti chiave. Basandosi sui 

seguenti sotto passi possiamo istruire il robot a svoltare verso una direzione in modo da seguire la 

sorgente luminosa e annullare questa soluzione ne caso in cui la luce non sia in quella direzione? 

 

Il robot attende finché il valore di luce ambientale 

è minore di quelle attese. In questo caso minore di 

40. Il valore corrente di luce ambientale è salvata 

come una variabile chiamata light 

Il robot richiama/legge il valore della variabile light 

La corrente luce ambientale è comparata a un 

valore atteso o una soglia. Il risultato può 

essere nella forma di valore logico (true-false) o 

un valore numerico (es. il valore della corrente 

luce ambientale) 
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Eseguire la soluzione algoritmica. Siete soddisfatti dal comportamento del robot? 

Possiamo pensare un’altra soluzione che dia un comportamento più preciso? Discutere con i 

compagni e documentare brevemente le vostre idee. 

-------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------

-------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------

-------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------

-------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------

----------------------------------------------------------------------------------- 

Compito 12.   Montare due sensori di luce sul robot (vedere la figura sotto). 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
Muovere la luce in posizioni differenti e verificare I valori di luce ambientale registrati da 
ogni sensore. 
  

Posizione della sorgente 
luminosa 

Valori della 
luce 
ambientale 

Valori della 
luce 
ambientale 

Differenze tra I 
due valori misurati 
dai due sensori  

Figure 7. 2 colour/light sensor and 1 light source 
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del sensore A del sensore B 

La sorgente di luce è tra i due 
sensori di luce come 
mostrata in figura  

   

La sorgente di luce si muove 
leggermente sulla destra e 
ruota di almeno 10 gradi 

   

La sorgente di luce si muove 
leggermente sulla sinistra e 
ruota di almeno 10 gradi 

   

La sorgente di luce si muove 
verso destra e ruota di 
almeno 30 gradi 

   

La sorgente di luce si muove 
verso destra e ruota di 
almeno 45 gradi 

   

La sorgente di luce si muove 
verso destra e ruota di 
almeno 90 gradi 

   

La sorgente di luce si muove 
verso sinistra e ruota di 
almeno 45 gradi 

   

La sorgente di luce si muove 
verso sinistra e ruota di 
almeno 90 gradi 

   

Fare altri esperimenti e segnare i valori qui sotto 

    

    

    

    

    

    

 
 
Qual è il range di valori nei quali robot non ha bisogno di compiere nessuna azione?  
………………………………………………………………………………………………………………………………………………

………………………………………………………………………………………………………………………… 

 

Quando il robot dovrebbe iniziare a svoltare a sinistra? 
………………………………………………………………………………………………………………………………………………

………………………………………………………………………………………………………………………… 

 
 
Quando il robot dovrebbe iniziare a svoltare a destra? 
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Il blocco range prende un numero e ritorna 

il valore logico true se il numero è tra Ie 

due soglie indicate 

Il blocco compare prende due numeri e ritorna il 

valore logico true se i numeri rispondono alla 

comparazione scelta. In questo caso se a è 

minore di b.   

………………………………………………………………………………………………………………………………………………

………………………………………………………………………………………………………………………… 

 
Possiamo tradurre le nostra osservazioni in una soluzione algoritmica? Ancora una volta 
vengono fornite alcune parti della soluzione mentre alcune sono mancanti. I blocchi utili 
sono introdotti con una breve descrizione. 

 
 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Sotto possiamo trovare una soluzione “half-baked”. Questo significa che alcune parti sono 

mancanti e alcuni valori devono essere impostati. Possiamo completare la soluzione algoritmica? 

 

                                                                 Figure 8. 1^ Parte della soluzione 
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Figure 9. 2^ Parte della soluzione 

 
Sfida: Possiamo trovare un’altra soluzione a questo compito usando il blocco Advanced Math in un 

modo simile a quello usato nel compito 8/fig.1 ma coinvolgendo entrambi I sensori?  

Suggerimenti 

✓ Controllare la rotazione del robot in base alla differenza tra le due luci misurate 

✓ Far ruotare il robot su un lato se su quel lato il sensore cattura più luce rispetto all’altro sensore 

così da mantenere la sorgente di luce in una posizione intermedia rispetto alla coppia di sensori 
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Worksheet 6: “slalom” 

Compito 1. In questo progetto il robot simula uno sciatore mentre compie una sciata a 
slalom. Lo Slalom è una disciplina dello sci, che consiste nello sciare tra paletti o porte. Lo 
sciatore segue un percorso specifico alternando il lato attraverso il quale passerà tra i paletti 
blu e rossi. Trovare informazioni sul web riguardo lo slalom e i modi in cui gli sciatori 
compiono i loro slalom. Fare una sorta di presentazione per la classe con le maggiori notizie 
trovate; mostrare alcuni video con gli sciatori preferiti mentre compiono slalom sula neve! 

Compito 2.  Usare l’immaginazione per decorare il robot come uno sciatore alpino!  Fare una 
simulazione del tracciato dello slalom sul banco o sul pavimento mettendo alcuni ostacoli, 
per esempio piccolo bottiglie, su un lungo tavolo o sul pavimento in linea retta a distanza 
sufficiente uno dall’altro.  

Compito 3.  Costruire la solita struttura RileyRover: il robot dovrebbe essere in grado di 

ruotare. 

Compito 4. Il robot deve muoversi verso gli ostacoli e, quando è vicino a uno di essi, gira 

attorno a esso sul lato sinistro e destro alternativamente. Dopo un numero predefinito di 

ostacoli si ferma.  

Di quale sensore avremo bisogno? 

Sensore da montare: ………………………………………… 

Montare il sensore appropriato sul robot. 

Suggerimenti: Piazzare il sensore in posizione che permette un rilevamento migliore degli 

ostacoli.  

Compito 5. Iniziare a programmare il robot per evitare solamente un ostacolo. Continuare a 

provare fino a riuscirci. Descrivere qui la vostra soluzione programmatica.  

 

 

 

 

 

  

 



ROBOESL Project Erasmus+ 2015-1-IT02-KA201-015141 

43 

 

 

Suggerimenti: Iniziare a far muovere il robot intorno all’ostacolo in un percorso composto 

da segmenti ortogonali 

 

 
 
 
 
 
 

 
 
Suggerimenti: provare lo stesso compito muovendosi su un percorso semicircolare attorno 

all’ostacolo. 

 

 

 

 

 

 

Compito 6. Ora il robot è pronto per compiere lo slalom tra lgi ostacoli! Usare la soluzione 
precedente per far muovere il robot verso gli ostacoli e, quando vicino a uno di essi, andare 
su un lato alternativamente destro o sinistro. Dopo un numero predefinito di ostacoli si 
ferma. 
Suggerimenti: Potremmo aver bisogno di una variabile di stato booleana nel programma 

che ci dice se il robot deve svoltare sul paletto sinistro, quando uguale a false, o destro 

quando uguale a true; la variabile viene negata dopo ogni ripetizione. Chiedere auito al 

docente se necessario. 

Compito 7. Connettere gli ostacoli con un 
nastro nero dritto. 
Trovare una soluzione per un riallineamento 
autonomo del robot dopo aver superato un 
ostacolo usando il programma già conosciuto per il 
line follower. 
 
Suggerimento. Avremo bisogno di equipaggiare il robot con il sensore id colore montato in 
modo tale da poter catturare la luce riflessa dalla superficie. 
Descrivere la soluzione qui sotto. 

 

 

 

Compito 8. Preparare in gruppo una breve presentazione della vostra soluzione finale per la 
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classe, per riflettere con mente critica sul vostro lavoro, sui commenti e sulle valutazioni dei 

compagni e dell’insegnante. Dopo di ciò scrivere la propria personale esperienza. 
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Worksheet 7: Qual è il numero? 

Esercizio 1. Quando arrivi alla cassa al 
supermercato, avrai sicuramente visto il 
cassiere usare uno scanner per leggere 
automaticamente il codice di ogni 
prodotto presente nel tuo cestino. Avrai 
anche visto un codice a barre come 
quello nell’immagine sugli oggetti che 
compri.  
 
Discuti col tuo gruppo:  
 
a. How the barcode scanner reads the 

barcode? Come fa lo scanner a leggere 
il codice a barre? 

b. Quali sono i benefici nell’usare i codici 
a barre? 

c. Conosci altre apparecchiature simili 
che leggono immagini? 

 

Esercizio 2.  Work on your desk or on the 
floor to make a barcode on a paper sheet 
similar to the figure. Lavora sul tuo banco 
o sul pavimento per fare un codice a barre simile a quello dell’immagine. 

Consiglio. Disegna una tabella con file della stessa altezza e riempine qualcuna di nero. La prima fila 
è sempre nera ed è usata per ragioni di sincronizzazione mentre le 
file seguenti usano il bianco per lo 0 e il nero per l’1. Pertanto il 
risultato finale è un numero binario ad esempio 1001011… 

Esercizio 3.bUsa il tuo robot come scanner. Costruisci il 

classico tribot. 

Quale sensore ti servirà?  

Sensore da montare: ………………………………………… 

Monta il sensore giusto sul robot.  

Consiglio: Piazza il sensore in una posizione che renda più 

facile il riconoscimento del codice a barre. 

Esercizio 4. Definisci una certa potenza per i motori e mantienila costante. Quanto tempo ci 

mette il robot a percorrere la stessa distanza dell’altezza delle file che hai tracciato? 

Scrivi la tua soluzione qui sotto 
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Tempo impiegato = ……………………….. 

Esercizio 5. Come puoi programmare il tuo robot in modo che riesca a leggere 4 bit in 

sequenza dal codice a barre? Parlane col tuo gruppo e scrivi la proposta qui sotto con parole 

tue. 

 

 

 

 

   

 

Consiglio. Quando il sensore di colore riconosce la prima transizione da bianco a nero sappiamo che 

la prima fila di sincronizzazione incomincia in quel momento. Dato che tutte le file hanno la stessa 

altezza sul foglio, quanti secondi impiegherà il sensore a trovarsi in mezzo alla prima fila di codice 

dove può rilevare se è bianco (bit 0) o nero (bit 1)? 

Esercizio 6. Fai dire al tuo robot i bit che legge. 

Consiglio. Usa il blocco del suono e i file sonori della Lego per lo zero e l’uno. 

Esercizio 7. Fai in modo che il tuo robot mostri il bit che legge. 

Consiglio. Usa il blocco del suono per mostrare scritte e immagini. 

Prepara col tuo gruppo una breve presentazione delle vostre soluzioni finali e riflettete con mente 

critica sul vostro lavoro e sui commenti e valutazioni di colleghi e docenti. Terminato il confronto 

scrivete le vostre esperienze personali tratte da questo progetto nel vostro diario. 



ROBOESL Project Erasmus+ 2015-1-IT02-KA201-015141 

47 

 

 

 
 
 

Worksheet 8: Essere o non essere? 

Esercizio 1. Scrivi col tuo gruppo un breve scenario 
teatrale in cui il robot giochi un ruolo attivo come 
personaggio dell’opera teatrale, sia come 
protagonista cantante o interlocutore. 

Sali sul palco col tuo gruppo e metti in scena 
l’operetta composta in cui vi sia il ruolo che hai scelto 
di far recitare al tuo robot. 

Esercizio 2. Lavora sul tuo banco o sul pavimento per creare una sceneggiatura, che sarà 
l’ambiente in cui il robot-attore opererà seguendo il ruolo da te creato. 

Esercizio 3.Usa lo strumento contenuto nel software EV3 per preparare specifiche tracce 
audio che saranno caricate nel robot in modo che possa riprodurle seguendo il suo ruolo. 

Consiglio. Vai su Strumenti/Editor suono, questo ti permetterà di registrare e modificare i 
tuoi file sonori. I file sonori modificati possono essere salvati sul tuo computer e 
successivamente usati nel blocco suono. 

Esercizio 4. Usa il tuo robot come attore. Costruisci il classico tribot. Decora creativamente il 
tuo robot in modo che rispecchi il ruolo e il personaggio assegnatoli. 

Esercizio 5. Ora crea un metodo per realizzare lo scenario con il robot nel ruolo da 
protagonista 

 

Come puoi sincronizzare le azione del robot con lo svolgimento dell’opera in modo che si 
svolga in modo convincente? 

 

Rifletti col tuo gruppo su possibili modi per fare recitare al robot il suo ruolo. 

 

Scrivete le vostre idee qui sotto con parole vostre 

 

 

 

 

 

 

 
Esercizio 6. Puoi usare i colori come codici di comando per controllare il comportamento del 
tuo robot? 

Di quale sensore avrai bisogno? 

Sensore da montare ………………………………………….. 

Monta il giusto sensore sul robot. 

Consiglio: Piazza il sensore in una posizione che faciliti il riconoscimento dei colori 
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Scrivi la soluzione qui sotto con parole tue. 

 

 

 

 

Esercizio 7. Puoi usare i bottoni mattone come codici di comando per controllare il 
comportamento del tuo robot? Discutine col tuo gruppo e scrivete le proposte qui sotto con 
parole vostre. 

 

Consiglio. Usa il blocco bottoni mattone 

 

 

 

 

   

 

Esercizio 8. Ora usa due robot. Connettili con la connessione Bluetooth. Usa questa 
connessione per mandare e ricevere messaggi tramite i due robot per sincronizzare il loro 
comportamento. 

 

Consiglio. Usa il blocco Messaggistica 
 

Preparati col tuo gruppo a fare una breve presentazione della vostra opera teatrale 

utilizzando i due robot. Riflettete con mente critica sul vostro lavoro e sui commenti e 

valutazioni di colleghi e docenti. Terminato il confronto scrivete le vostre esperienze 

personali tratte da questo progetto nel vostro diario. 
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Worksheet 9: Wall-e 

Esercizio 1. Il mondo moderno e in special modo le aree 
densamente popolate stanno avendo seri problemi con la 
gestione dei rifiuti al giorno d’oggi, e ne avranno ancora di 
più in futuro. Gli americani producono circa 400 milioni di 
rifiuti solidi all’anno ma ne riciclano meno di un terzo.Le 
discariche si stanno riempiendo così velocemente che il 
Regno Unito potrebbe esaurire lo spazio entro il 2017! 

Qual è il ruolo del consumismo nell’impatto ambientale 
dell’uomo? 

Statistiche dimostrano che la raccolta rifiuti è uno tra i lavori 
più pericolosi. Come possono i robot aiutare nella gestione 
rifiuti? 

Discutine col tuo gruppo e siate preparati a presentare le vostre opinioni alla classe intera.  

Esercizio 2. Puoi ideare un robot per 
collezionare rifiuti? Il robot deve seguire 
una linea nera per rilevare un oggetto 
spazzatura nel corso del suo cammino e 
successivamente prenderlo e spostarlo a 
lato. Gli oggetti potrebbero essere ad 
esempio bottigliette o lattine. 

Lavora sul tuo banco o sul pavimento per 
creare lo scenario dove il tuo robot 
opererà. 

Quale sensore è necessario per rilevare oggetti?  

……………………………………………………….. 
Quale soluzione hardware è necessaria per fare in modo che il robot afferri e sposti gli 
oggetti di fronte a sé? Dimostrate le vostre soluzioni alla classe 

 

 

Esercizio 3. Programma il robot per seguire la linea e allo stesso momento rilevare possibili 
oggetti sul suo cammino che dovrà afferrare e spostare a lato. 

Scrivi qui sotto il metodo che hai usato con parole tue 

 

 

 

Sperimenta con gli strumenti di 
programmazione finché non riesci nel 
tuo intento. 

Consiglio. Chiedi al tuo docente come 
fare per far e in modo che il tuo robot 
afferri l’oggetto con maggiore stabilità 
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e lo trasferisca a lato. Devi aggiungere un sistema di afferramento nella parte superiore di 
fronte al robot. Questo sistema è attuato da un motore medio che troverai nel tuo kit EV3. 

Tieni la presa completamente aperta e trova, sperimentando, l’angolo esatto che permetta 
al motore roteando di chiudere la presa in modo corretto ad es. abbastanza da prendere 
l’oggetto ma senza stressare i motori. Programma l’azione del motore medio di 
conseguenza. 

Consiglio:Un cammino sulla linea pulito e preciso aiuta il robot a completare meglio il suo 
compito. Chiedi al tuo docente come fare in modo che il robot abbia un migliore movimento 
quando segue il confine bianco-nero 
Esercizio 4. Prova differenti sistemazioni degli oggetti nel tuo scenario. Come fa il tuo robot 
a rilevare, prendere e trasferirli a lato ogni volta?  Riflettete con mente critica sul vostro 
lavoro e sui commenti e valutazioni di colleghi e docenti. Terminato il confronto scrivete le 
vostre esperienze personali tratte da questo progetto nel vostro diario. 
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Worksheet 10: Dare la precedenza 

Esercizio 1. La precedenza è quella situazione in cui due 
veicoli entrano in conflitto perchè la loro traiettoria si 
incrocia. Il principio generale che regola questa 
situazione si chiama ‘’dare la precedenza’’. Essa 
stabilisce chi ha il diritto di passare mentre l’altra 
automobile attende il passaggio della prima. 

Chi ha il diritto di passare per primo? Chi ha il diritto di 
usare il tratto di strada conteso mentre l’altro aspetta il 
passaggio? 

Perché è così importante per tutti noi rispettare la regola della precedenza? 

Discutine col tuo gruppo e siate preparati ad esporre le vostre risposte alla classe intera. 

Task 2. Lavora sul tuo banco o sul pavimento per 
creare uno scenario rappresentante un incrocio. 
Costruisci due tribot rappresentanti le 
automobili che si muovono a un incrocio. 

Task 3. I due robot raggiungono l’incrocio più o 
meno allo stesso momento. A questo punto ogni 
robot si arresta e analizza la situazione. Come 
può un robot rilevare l’altro prima di immettersi 
nell’incrocio? Quale sensore è necessario? 

Scrivi qui sotto le tue idee 

 

 

 

 

Esercizio 4. Come puoi programmare i robot in modo che diano la precedenza quando 
necessario? 

Consiglio. Il robot si gira a destra e aspetta finchè non rileva niente a una certa distanza.  

Scrivi qui sotto le tue idee e soluzioni usando parole tue. 

 

 

 

Task 5. Molto spesso i conducenti si fanno dei segnali tra di loro in modo da stabilire la 
precedenza. Come fanno i robot a fare lo stesso? 

Consiglio. Esplora il blocco messaggistica e sperimenta l’azione messaggistica tra i due 
robot. 

Task 6. Ipotizziamo che uno dei due robot sia un’ambulanza e quindi abbia sempre la 
precedenza. Come puoi assicurare che nello stesso tempo in cui l’ambulanza attraversa 
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l’incrocio l’entrata dell’altro robot sia chiusa finchè l’ambulanza non ha sgombrato 
l’incrocio? 

Consiglio. L’ambulanza manda un messaggio “vai” quando esce dall’incrocio. L’altro robot 
deve attendere il messaggio “vai” prima di immettersi nell’incrocio. 

Esercizio 7. Invent other situations that might happen in the intersection. What priority 
rules apply in these situations? Make your robots to move with safety in the intersection 
respecting the priority rules. Inventa altre situazioni che potrebbero accadere in un incrocio. 
Quali regole della precedenza si applicano in questo caso? Fai in modo che i tuoi robot si 
muovano con prudenza nell’incrocio rispettando la precedenza.  
 

Prepara col tuo gruppo una breve presentazione delle vostre soluzioni finali e riflettete con 

mente critica sul vostro lavoro e sui commenti e valutazioni di colleghi e docenti. Terminato 

il confronto scrivete le vostre esperienze personali tratte da questo progetto nel vostro 

diario. 
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Capitolo 6: Linee guida e strumenti di valutazione (da utilizzare in O3) 

per convalidare l'impatto di attività di apprendimento con robot per 

la prevenzione dell'insuccesso scolastico (O2.6) 
 

CRITERI PER SELEZIONARE GLI STUDENTI PER PARTECIPARE AI PROGETTI  

SELEZIONATI SE: 

• 2 risposte SI dalla prima tabella; 

• 1 risposa SI dalla prima tabella e una risposta SEMPRE dalla seconda tabella; 

• 1 risposta SI dalla prima tabella e 3 risposte SEMPRE dalla seconda tabella; 

• 5 risposte QUALCHE VOLTA; 

• 10 risposte RARAMENTE. 

Criteri Si No 

1. Altre necessità speciali (Specialità funzionali)   

2. Basso status socioeconomico   

3. Famiglia di migranti   
4. Crisi sociale in famiglia (morte, malattia, disoccupazione, 

ecc.) 
  

5. Vive o ha vissuto in un orfanotrofio (o altre istituzioni)   
 

 
 
 
 

Criteri 
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1. Ha difficoltà di apprendimento in almeno due 
materie 

    

2. Non prepara i compiti a casa     

3. Bassa motivazione d’apprendimento     

4. Difficoltà a capire grafici e schemi      
5. Problemi di concentrazione     

6. Mancanza di cooperazione in classe     

7. Problemi di partecipazione scolastica     

8. Difficoltà a formulare frasi     

9. Utilizzo di linguaggio rude     

10. Basso livello di successo     

11. Basse abilità di lettura     
12. Basso livello di conoscenza      

13. Problemi comportamentali     

14. Basse competenze socio emotive     
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15. Mancanza di supporto familiare     

 

 

 
 
Informazioni generali sullo studente 
Studente _______________________________ (nome, cognome) 
____ (età) 
Scuola __________________________________________ 
grado ________________________________ 
Media dei voti di tutte le materie (voto) _______ 
Supporto familiare 

 ☐ Ha supporto familiare ☐ Non ha supporto familiare 

Tre materie di studio con i voti 
PIU’ BASSI (partendo dal più 
basso): 

Media 
dei 
voti 

Tre materie di studio con i voti 
PIU’ ALTI (partendo dal più alto) 

Media 
dei 
voti 

1.  1.  

2.  2.  

3.  3.  

 

Lezioni perse nel semestre prima di iniziare a partecipare al 
progetto RoboESL  

Numero di 
lezioni perse 

1. Giustificare dal dottore  

2. Giustificate per altre ragioni (parenti ecc.)  

3. Senza una scusa  

 

Difficoltà che influenzano l’apprendimento 
 Segnare con una “X” se l’affermazione caratterizza lo studente 
Ha difficoltà d’apprendimento con la lettura  

Ha difficoltà d’apprendimento con i calcoli  

Ha difficoltà a capire grafici e schemi  

Ha diverse difficoltà d’apprendimento   

Ha altre speciali necessità  

Ha disturbi dell’attenzione  

Atteggiamento all’apprendimento 
Valutare queste affermazioni riguardo lo studente da 1 a 5, dove 1-mai, 2- 
raramente, 3-qualche volta, 4- spesso, 5- sempre. 

Svolge tutti i compiti a casa  

Collabora con gli insegnanti in modo positivo  

Collabora con i compagni di classe durante le lezioni  
E’ pronto per lavorare nella lezione  

Capisce le connessioni tra l’apprendimento e i risultati  

E’ pronto a eseguire compiti extra per migliorare i risultati  

Osserva le regole comportamentali   

E’ pronto a unirsi in attività fuori dalla callse /scuola insieme a altri compagni  

E’ pronto a unirci in attività guidate da altri compagni  

E’ coinvolto in attività sportive/artistiche non connesse con l’apprendimento a 
scuola 

 

Conosce perchè è improtante l’apprendimento  
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Abilità di problem solving Valutare queste affermazioni rigurardo lo studente da 1-5, 
dove 1– mai, 2 – raramente, 3 – qualche volta, 4 – spesso, 5 – sempre 

E’ pronto a risolvere problemi d’apprendimento da solo  
E’ pronto a chiedere aiuto ai docenti  

E’ pronto a risolvere conflitti con i compagni in un modo calmo  

Motivazione Valutare queste affermazioni rigurardo lo studente da 1-5, dove 1– mai, 
2 – raramente, 3 – qualche volta, 4 – spesso, 5 – sempre 

E’ motivato a imparare tutte le materie  

E’ motivato a imparare materie dove ottinene una valutazione positiva  
E’ motivato a capire i suoi errori per correggersi  

E’ motivato a migliorare i suoi risutati  

E’ motivato a superare difficoltà nell’apprendimento  

Ha uno scopo e lavora per esso   

Problemi osservati Valutare queste affermazioni rigurardo lo studente da 1-5, dove 
1– mai, 2 – raramente, 3 – qualche volta, 4 – spesso, 5 – sempre 
Arriva in ritardo alle lezioni  

Comportamenti problematici durante l’intervallo  

Aggressivo nei confronti degli altri studenti  

Aggressivo nei confronti dei docenti  

Usa linguaggio volgare con i compagni  

Usa linguaggio volgare con i docenti  

Rifiuta di fare i compiti durante le lezioni  

In situazioni di conflitto reagisce aggressivamente  
 
 
 

Ciao! Stai per imparare come lavorare con i robot! Congratulazioni! E’ divertente! 
Prima di iniziare a imparare, puoi rispondere a queste brevi domande? Le risposte 

sono anonime! 
1. Sono: 

 ☐ un ragazzo  ☐ una ragazza 
2. Frequento la scuola_______________________________________ (scuola) 

classe ____________________ (classe) 
 

3. Apprendimento e risultati. Valutare queste affermazioni rigurardo lo 
studente da 1-5, dove 1– mai, 2 – raramente, 3 – qualche volta, 4 – spesso, 
5 – sempre 

ESEMPIO  
3.1. Imparare è divertente  

3.2. I miei risultati dipendono dal mio apprendiento  

3.3. Faccio tutti i compit a casa  

3.4. Mi piace cooperare con i miei compagni a lezione  

3.5. Mi piace lavorare individualmente ai compiti asseganti  

3.6. Mi piace fare compiti extra   

3.7. Mi piace ascoltare gli insegnanti   

3.8. Mi piace quando ci sono diverse attività a lezione  
3.9. Mi piace quando posso fare qualcosa di attivo a lezione  

3.10. Mi piace risolvere d’apprendimento da solo  

3.11. Mi piace vedere per informazioni extra necessarie 
all’apprendimento 
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4. Se perdi una lezione succede perchè: Valutare queste affermazioni 
rigurardo lo studente da 1-5, dove 1– mai, 2 – raramente, 3 – qualche volta, 
4 – spesso, 5 – sempre 

4.1.  Ero malato o avevo un appuntamento dal dottore  

4.2.  Dovevo partecipare a un’altra attività – sport, arte, ecc.  

4.3.  Dovevo aiutare i miei genitori  

4.4.  Era una situazione imprevista  

4.5.  Dovevo lavorare  

4.6.  Dovevo fare da babysitter a mio fratello/sorella  

4.7.  Non volevo andare a scuola  

4.8.  Mi ero addormentato  
4.9.  Non volevo incontrare i miei compagni di classe  

4.10.Non mi piace imparare   

 
5. Scrivi qui tre materie che ti piacciono di più 
5.1. _______________________________________ 
5.2. _______________________________________ 
5.3. _______________________________________ 
6. Scrivi qui tre materie che ti piacciono di meno 
6.1. _______________________________________ 
6.2. _______________________________________ 
6.3. _______________________________________ 
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Capitolo 7: criteri di valutazione e strumenti per validare l’impatto 

del curriculum sugli insegnanti partecipanti (O2.7) 
 

 
Valutazione del corso 

Vi invitiamo a valutare il corso a cui avete partecipato. Per favore rispondete apertamente 

alle seguenti domande. Apprezziamo il vostro tempo e i vostri feedback! 

Per favore valutate le seguenti affermazioni in punti da 1 a 5, dove 1- Pienamente 

disaccordo 5- Pienamente d’accordo cerchiando la risposta corretta 

1. So come utilizzare gli approcci metodologici in attività d’apprendimento basate sui 
robot per far fronte al fallimento scolastico 

1     2        3           4               5 

2. Capisco le metodologie d’apprendimento basate sui robot ispirate dal costruttivismo e 
dai principi d’apprendimento basati sui progetti 

1     2        3           4               5 

3. Conosco come usare le metodologie d’apprendimento basate sui robot ispirate dal 

costruttivismo e dai principi d’apprendimento basati sui progetti  
 

1     2        3           4               5 

4. Conosco come applicare attività di insegnamento per familiarizzare con la robotica 
educativa usando kit robotici e software 

1     2        3           4               5 

5. Conosco come utilizzare le linee guida per l’uso delle risorse didattiche aperte 

sviluppare  

1     2        3           4               5 

6. Capisco come organizzare le attività d’apprendimento basate sui robot nella mia scuola 

1     2        3           4               5 

7. Conosco come usare le linee guida e gli strumenti di valutazione (per validare l’impatto 
delle attività d’apprendimento basate sui robot per la prevenzione del fallimento 
scolastico/ESL 

1     2        3           4               5 

8. Conosco come usare la piattaforma di e-learning 

1     2        3           4               5 

9. Avete qualsiasi suggerimento su come potremmo sviluppare e migliorare il curriculum 
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del corso? 
___________________________________________________________________________

___________________________________________________________________________

___________________________________________________________________________

___________________________________________________________________________ 

 

 

Grazie! 

 


