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erca e Didattica della Robotica 2. Ricerca accademica e formazic
lo Universitario con due corsi degli insegnanti su "Robot come
ulla “Percezione dei Robot” ed Strumento di Apprendimento”
ulla “Robotica Autonoma”
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Un robot e un coacervo di competenze diverse

Scientifiche (matematica/geometria, fisica, informatica, elettronica,

teoria dei controlli, meccanica, ecc.)

Metodologiche (definizione e realizzazione di una logica e di

una

Sstrategia, modelizzazione delle interazioni con il mondo esterno)

'Soclologiche’ (caratterizzazione del dialogo robot/umano e robot/rol

La robotica coinvolge emozionalmente 'uomo e ne simu
comportamenti al punto di offrire una serie di questioni a
Ssua corretta utilizzazione

al

perte sl

Allora perche non usare i robot per imparare?
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Robot di Serviz

_ _ Looj pulisce le grc
Navibot (a casa mia!)
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Intrattenime

RoboSapiens
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‘oblem solving
\ttivita guidata dal problema

‘0ject based learning
\ttivita organizzata a progetto strutturato o parzialmente strutturato
dattica esperienziale

\ttivita di tipo laboratoriale (non necessariamente in un laboratorio
trutturato) con un problema, un modello da creare e/o valutare, una
alidazione, un consolidamento della nuova conoscenza

ystruttivismo/costruzionismo (Piaget, Papert)
“ostruzione attiva dell’apprendimento per successioni discontinue
“ostruzione di artefatti condivisibili

axeologia didattica (Chevallard, 1999)

-atti  Leggi ‘tecniche’ (modello) Tecnologia



esperienze Robotica Educativa:
“manipolatore con LEGO RCX
laggio Logo e LEGO Mindstorm
di robot umanoidi per educational

| di Orientamento per studenti delle
lori usando la robotica educativa

jetto europeo TERECOP:

her Education on Robotics - enhanced
ructivist Pedagogical Methods (2006-

)

/www.terecop.eu/
tner di diverse nazioni europee
ltivo: sviluppare un corso di formazione




ere: TERECoP>Products

Teacher Education on Robotics-Enhanced Constructivist Pedagogical Methods
Jimitris Alimisis

d 2009 by School of Pedagogical and Technological Education (ASPETE)
'8-960-6749-49-0

lics in School Education
of research literature and of the existing situation in the 6 participating countries)

A methodology for designing robotics-enhanced|n breve:
inciples, learning objectives and strategies

A methodology for designing mbntics-enhancedl' Un libro liberamente scaricabile (CC)

jate technology-based environment

o _ 2. Un curriculum completo per gli
A methodology for designing robotics-enhanced ‘insegnanti...

Methodology for evaluation and assessment of th

... per introdurre la Robotica nella Scuo
aining curriculum come Strumento di Apprendimento.




1 di Formazione di Robotica Educativa
nsegnanti:

10

ereto

nplona (Spagna)

lova

1borazione con prof.ssa D. Lucangel
Jipartimento di Psciologia UNIPD

getto di validazione in classe della Robotica
ativa

o per gli insegnanti




IMPARARE o
CON LA ROBOTICA [EEEERE

\pplicazioni di problem solving

e capitolo 2
P Familiarizzare con il robc
della cognizione numerica e logico-scientifica .
. . educativo

Collana diretta da Daniela Lucangeli

e capitolo 3
La robotica finalizzata al
discipline scientifiche

— 12 attivita di diverso grado ¢
complessita




1.Raccogliere in un’unica
pubblicazione | saperi svilupp:

2.Riassumere | fondament
metodologici e pedagogici del
smrobotica educativa

a
rrrrr
L

costruzione da parte degli
iIn<eanantt di nroaetti e 1iNitAa



1° Corso per 'apprendimento permanente
‘Introduzione della Robotica Educativa nella Didattica

Scolastica Istituzionale”
settembre 2013

1segnanti da:

Jola primaria

I0le medie

| scientifici/linguisticl
tuti tecnici

35 richieste di
zione)

SCOLAS
ISTITUZIO
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since: 2008, 2010, 2012,

‘ O CALL FOR PAPERS

HING ROBOTICS & TEACHING WITH ROBOTICS (TRTWR) ; 0 2 4
TICS IN EDUCATION (RIE)

forces—snarnii 1 passion— sh arirg experiences



Ricerca accademica
SuU strumenti didattici
per la Robotica
Educativa
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Simulatore di beebot su labirinto
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Simulatore probot con sottoprocedura
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Robot mobili

Sistemi



DI PADOVA nella Robotica Educa

Robot Umanoidi: il robot piu affascinante e
sogno ultimo di creazione dell’'uomo...
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La Robotica sollecita riflessioni multidisciplinari in
un’ottica esperenziale

Possono essere sfruttati collegamenti con diverse
discipline anche di natura artistica e/o0 umanistica

E di facile accesso ma non limita I'eccellenza
(apprendimento ‘aperto’)

Favorisce Il lavoro di gruppo e Il project based
learning

Non richiede grandissimi investimenjgg
laboratoriall complessi
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Occorre costruire curricoli con un apprendimento
partecipato e a partire dall’esperienza

L’allievo e invitato a esplorare, osservare,
manipolare, porsi domande, formulare ipotesi,
raccogliere dati e sviluppare ragionamenti, costruire
la propria crescita nell’apprendimento disciplinare

Contestualmente si rafforza |la professionalita dei

docenti che assumono un maggior ruolo tutoriale e

di facilitatori dei processi di apprendimento avviati

Il tutto si puod completare con attivita esterne e

~AAallalhAvrasiAanrm: ~Aan 1cdFiF 12 iAan: A Aivirillaa=a1AA A



ntelligent Autonomous systems - ZU

Michele Moro
July 15-19, 2014, [SelilerlTle]iEIN®
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