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REPORT 

CORSO del  FORMAZIONE DOCENTI 
Febbraio- Maggio 2009
Il corso  di formazione docenti  è stato organizzato in due fasi:

1. 20 ore di formazione sulla robotica tenute dall’ing. Emanuele Micheli della Scuola di Robotica del CNR di Genova. 

Le tematiche affrontate sono state:

· Introduzione alla robotica a scuola nei diversi gradi 

· Multidisciplinarietà della robotica a scuola: correlazione con le discipline per grado di scuola 

· Apprendimento di Genere: le ragazze  e   la robotica 

· Metodi di approccio all’insegnamento della robotica a scuola:  l’apprendimento costruttivista; presentazione manuali e materiali  utile alla didattica in modo funzionale all’età  

· Sperimentazione  laboratoriale   dei sistemi  robotizzati per grado di complessità 

· Utilizzo dell’interfaccia con LAB-VIEW 

· La robo-etica; esempi di realizzazioni di robot NXT  LEGO  in video su internet e discussione  sull’etica   uomo-robot 

2. 9 ore di ricerca laboratoriale  guidata dal professor Giancarlo Sacchi, direttore del CDE ( Centro di Documentazione Educativa)  di Piacenza.   L’obiettivo raggiunto ha visto la messa a punto di 

· cinque moduli  sulla robotica:

· trasversali alle discipline riconducibili all’Asse Scientifico Tecnologico

· trasferibili  ed utilizzabili  da docenti intenzionati a sperimentare la robotica per la formazione dei propri studenti 

· costruite in continuità verticale  in termini di complessità e pertanto spendibili  nelle classi della scuola media di primo grado e nel biennio della scuola superiore

· …

· Una Rubric  (“ Per una valutazione autentica in classe” del prof.  Enzo Zecchi)   sperimentata  per la valutazione degli studenti del corso di robotica 

I MATERIALI  PRODOTTI 
INTRODUZIONE

A cura di G.C. Sacchi 

E’ possibile utilizzare intelligenze diverse. 

In un gruppo misto i ragazzi sono più attivi sull’oggetto rispetto alle ragazze; i primi in modo più intuitivo, mentre le ragazze più sistematiche nei processi.

C’è un’accentuata personalizzazione del percorso di studio e maggiore motivazione quando si tratta di apportare modifiche.

Si impiegano linguaggi diversi con frequenti occasioni di transcodifica, sia per quanto riguarda la comunicazione che la rappresentazione.

Collaborazione interdisciplinare, tra diversi indirizzi di studio; continuità verticale, soprattutto tra scuola media e biennio delle superiori.

Metodologia attiva; didattica euristica.

Sono i tratti salienti dell’attività di robotica educativa,  sviluppatasi con il progetto Roberta in collaborazione con la Scuola di Robotica del CNR di Genova.

Si sono realizzati momenti formativi sia direttamente per gli alunni, sia per i docenti, sia nella prospettiva dell’integrazione di genere.

La robotica educativa costituisce un oggetto didatticamente strategico sul fronte della motivazione, dell’acquisizione di competenze adeguate ai livelli di tecnologia diffusa nell’esperienza dei giovani e delle giovani.

Il curricolo che si è cercato di costruire, di cui vengono di seguito riportati i moduli, è destinato alla scuola secondaria di primo grado ed al biennio di quella di secondo, nel tentativo di qualificare l’Asse Scientifico Tecnologico avente valore di formazione generale. 

Attualmente in un locale dell’ITIS Marconi e con la collaborazione del  CDE  si è costituito un laboratorio che può essere utilizzato sia per i docenti che per i loro studenti e le loro studentesse  utilizzabile dalle scuole del territorio per: 

· l’attività con i robot della LEGO, acquistati con i finanziamenti  del progetto Roberta ma anche per 

· la ricerca tecnologica e lo sviluppo di didattiche innovative  con il supporto del sapere esperto della suddetta SdR,  garanzia di un sostegno a carattere permanente.

Nel medesimo locale e a disposizione delle scuole sono presenti Le Macchine Matematiche.

GRUPPO DI PROGETTO del CURRICOLO

· Emanuele Micheli : ingegnere robotico della scuola di Robotica/CNR di Genova 

· Maria Elisa Galli: ingegnere elettronico, docente coordinatrice progetto ROBERTA  per   ISII  MARCONI  PC

· Armando Schiavi: ingegnere, presidente Associazione Docenti di Tecnologia dell’Emilia Romagna e docente della SMS Calvino di Piacenza 

· Gian Carlo Sacchi: responsabile del CDE di Piacenza 

Hanno partecipato anche   i docenti  Carmelo di Somma – ISII MARCONI  PC  e Chiara Solinas della SMS Calvino di Piacenza

MODULO I Robot, i saperi e la società                                                                      ORE      3
	LIVELLI DI APPRENDIMENTO/FASI DI PROGRAMMAZIONE
	COGNITIVO
	OPERATIVO
	RELAZIONALE
	  METACOGNITIVO

	SITUAZIONE DI PARTENZA
	 Elementi basilari dell’ area matematica, scientifica, tecnologica
	-Rappresentazione grafica di semplici  oggetti

- Informatica di base

- Manipolazione strutturata di semplici oggetti 
	Saper mettere in relazione l’oggetto con  il suo contesto
	Curiosità e interesse per il nuovo 

	OBIETTIVI
	-Interdisciplina

rietà del sistema robot

-Struttura meccanica, elettrica, elettronica della macchina

- Applicazioni in contesti reali
	Saper descrivere l’ architettura della macchina robotica
	- Descrivere i contesti di appartenenza delle singole parti

- Mettere in relazione i sottoinsiemi della macchina

- Saper definire un corretto rapporto uomo macchina


	Applicare  i concetti appresi ai sistemi semplici per sistemi più complessi

	COMPETENZE
	Acquisire le conoscenze per valorizzare la macchina robotica
	Saper individuare problematiche reali risolvibili attraverso l’ impiego della  macchina robotica 
	Individuare le  interazioni tra le funzioni della macchina e i bisogni dell’ uomo
	Riflettere sulle relazioni uomo-macchina

	METODOLOGIE
	Scoperta guidata con impiego di audiovisivi, pubblicazioni, web 
	Problem solving
	Declinare un set  di azioni e il loro collegamento
	One case creating

	VALUTAZIONE
	Test/colloquio
	Produrre una presentazione di sintesi sui contenuti appresi
	Confronto tra le soluzioni  elaborate
	Autoriflessione  sul modulo svolto 


MODULO Il Sistema Robot                                                                                            ORE      8

	LIVELLI  di APPRENDIMENTO/FASI di  PROGRAMMAZIONE
	COGNITIVO
	OPERATIVO
	RELAZIONALE
	  METACOGNITIVO

	SITUAZIONE di  PARTENZA
	Modulo “ il Robot, i saperi e la società”

	OBIETTIVI
	-Conoscere la rappresentazione a blocchi di un sistema complesso

- Conoscere la relazione tra le varie parti

- Conoscere la funzionalità dei vari blocchi e il valore aggiunto del sistema  nella sua complessità


	- Analizzare l’utilizzo di ogni singolo blocco e la sua funzione nel complesso generale


	Saper creare una sintesi  tra le parti  per ricostruire la complessità del sistema robot
	Saper individuare e interpretare  i cambiamenti da apportare al sistema in funzione di diversi obiettivi

	COMPETENZE
	Saper individuare i principi scientifici che regolano i processi
	-Progettazione dell’ architettura della macchina con modelli di rappresentazione grafica

-Saper assemblare il robot secondo una procedura logica legata alla sua funzione
	Mettere in relazione le acquisizioni dei sensori con le possibili azioni degli attuatori


	Rendere trasferibili i  criteri costruttivi acquisiti  in contesti diversi modificando la struttura

	METODOLOGIE
	Sperimentare i principi scientifici appresi nel contesto operativo
	Assemblare varie  configurazioni di robot
	Abbinamento di causa  ad effetto nell’ impiego della macchina
	Sperimentazione di modifiche progettuali per far interagire  la macchina con nuove funzioni e  nuovi contesti

	VALUTAZIONE
	Rilevazione qualitativa e quantitativa delle funzioni implementate
	Valutazione del processo di costruzione attraverso strumenti di osservazione       ( docente)

Collaudo del robot ( studente)
	Analisi dei risultati del collaudo e delle loro relazioni 
	Costruzione di una check- list dell’ attività di collaudo


MODULO La programmazione dei robot                                                       ORE      10 - 12

	LIVELLI DI APPRENDIMENTO/FASI DI PROGRAMMAZIONE
	COGNITIVO
	OPERATIVO
	RELAZIONALE
	  METACOGNITIVO

	SITUAZIONE DI PARTENZA
	Conoscenze informatiche di base
	Saper gestire un pacchetto software 
	Conoscenza degli elementi costitutivi del robot e loro relazioni
	Utilizzo della scatola Lego come fonte di conoscenza

	OBIETTIVI
	Sviluppare un’attività di programmazione grafica ad icone che consenta l’ operatività della macchina robotica
	Far interagire le conoscenze della programmazione grafica  con l’azione diretta della macchina
	Collegare le informazioni con le azioni dei sensori  collocati sul robot
	Riprogrammare in funzione della risposta e dei  comportamenti della macchina

	COMPETENZE
	Saper programmare in relazione alle funzioni attribuibili alla macchina
	Agire sulla programmazione per prove ed errori per ottimizzare la risposta del robot
	Saper verificare in modo continuo i rapporti tra l’ azione di programmazione e le reazioni e i comportamenti della macchina e dei suoi componenti
	Riconfigurare la macchina per consentire ulteriori nuove funzioni 

	METODOLOGIE
	Uso del software dedicato  
	Impiego del Mattoncino Intelligente, dei suoi attuatori e dei suoi sensori
	- Trasmissione di un flusso di dati dal pc alla macchina attraverso il cavo usb o  Bluetooth

- Trasmissione di un flusso di dati per far comunicare due o più robot  tra di loro 
	Saper gestire un apprendimento in autonomia attraverso il metodo del problem posing

	VALUTAZIONE
	Verifica della capacità di programmazione con la creazione di appositi files contenenti le sequenze dei comandi
	Collaudo del robot in relazione all’ attività di programmazione svolta 
	Verificare la correlazione tra le informazioni in ingresso alla macchina e le risposte dei sensori
	Autovalutazione attraverso un feedback che metta in evidenza le informazioni sui risultati attesi e quelli realmente conseguiti


MODULO La progettazione avanzata del Mindstorm NTX                       ORE      12-15

	LIVELLI DI APPRENDIMENTO/FASI DI PROGRAMMAZIONE
	COGNITIVO
	OPERATIVO
	RELAZIONALE
	  METACOGNITIVO

	SITUAZIONE DI PARTENZA
	Modulo “ La programmazione dei Robot”

Modulo “Il Sistema Robot”

	OBIETTIVI
	Ideare e sviluppare un progetto complesso non standardizzato
	Progettare la struttura hardware e software funzionale all’ idea progettuale
	Scegliere le parti e ottimizzare l’ assemblaggio del robot in relazione alle azioni da compiere
	Riprogettare  la struttura  in esito  al feedback del test effettuato per ottimizzare le prestazioni

	COMPETENZE
	Saper tradurre l’idea in uno schema progettuale
	- Assemblare l’ hardware

- Scrivere il programma 

-Realizzare il collaudo
	Saper valutare il comportamento  del sistema complesso in funzione della risposta delle  singole  parti al fine di rilevare malfunzionamenti o possibili miglioramenti
	Riprogettare alcune parti della macchina o il tutto per incrementare la complessità delle azioni

	METODOLOGIE
	Impiego di tecniche di schematizzazione per l’ hardware e per il software


	Costruzione della struttura del robot dalla lettura dello schema
	Interazione della macchina con l’ ambiente circostante al fine di effettuare il testing correlato al contesto
	Saper gestire un apprendimento in autonomia attraverso il metodo del problem solving

	VALUTAZIONE
	Verifica degli schemi prodotti 
	Collaudo del robot in relazione all’idea progettuale
	Valutazione del testing effettuato e della riprogettazione
	Valutazione delle potenzialità del sistema robot in contesti diversificati


MODULO       La Roboetica                                                                                                 ORE      2

	LIVELLI DI APPRENDIMENTO/FASI DI PROGRAMMAZIONE
	COGNITIVO
	OPERATIVO
	RELAZIONALE
	  METACOGNITIVO

	SITUAZIONE DI PARTENZA
	Informazioni generali sulla robotica
	Uso di dispositivi elettronici
	Relazione alle attività ludiche e domestiche
	La macchina come strumento di conoscenza e di indagine sull’ ambiente

	OBIETTIVI
	Conoscere l’ impatto etico legale sociale del robot


	Manipolazione di strumenti e dispositivi con finalità costruttive
	Saper collocare la macchina in un contesto definito
	Saper porre in relazione l’ evoluzione del robot  ai cambiamenti sociali 

	COMPETENZE
	Saper comprendere le conseguenze etiche legali sociali della macchina robot
	Dedurre dalle azioni della macchina l’impatto sociale dal punto di vista etico e formulare ipotesi sulle conseguenze in prospettiva
	Interconnettere l’etica alla pratica della progettazione tecnica


	Trasferimento delle emozioni dall’ uomo alla macchina.

Comportamento “etico” della macchina

	METODOLOGIE
	Ricerca/ scoperta guidata con impiego di audiovisivi, pubblicazioni, web con particolare attenzione alle fonti e ai robot reali
	Classificazione di comportamenti etici e non etici del progettista della macchina attraverso la selezione dei video esaminati Definizione un elenco di indicatori dei comportamenti etici/non etici
	Abbinamento dei comportamenti etici e non etici ai contesti di impiego della macchina-robot
	Sviluppo dell’ attitudine a porre in relazione il progresso della macchina con la crescita del benessere dell’ uomo e dell’ ambiente circostante

	VALUTAZIONE
	Questionario sul rapporto uomo- macchina
	Operatività della macchina  in relazione allo svolgimento di una funzione sociale
	Esame degli indicatori comportamentali   con riferimento alle dinamiche relazionali 

( macchina e suo contesto)
	Autovalutazione: debriefing  sul modulo svolto 


RUBRIC di  VALUTAZIONE  STUDENTI -  MODULO di  ROBOTICA

STUDENTE/  STUDENTESSA    ………………………………………………………….  ISTITUTO  ……………………………………………………………
	INDICATORI
	Punti  1
	Punti 2
	Punti 3

	1. La collaborazione nel gruppo di lavoro 
	Fatica a collaborare  e  a  mediare le proposte del gruppo
	Partecipa  ed  accetta  positivamente le proposte del gruppo
	Fa proposte e guida il gruppo nel rispetto delle proposte degli altri

	2. L’autonomia messa in campo/sviluppata 
	Necessita della guida continua del docente e segue le indicazioni del gruppo
	Formula proposte e   segue le indicazioni del docente
	Formula proposte e si confronta nella scelta risolutiva mediando tra il gruppo

	3. La creatività espressa 
	Segue schemi standard
	Modifica parti di schemi noti
	Sa ideare soluzioni nuove a partire dall’esperienza pregressa

	4. Le capacità logiche 
	Necessita di supporto  nell’implementazione delle procedure
	Trova spunti di riflessione  ed individua segmenti  risolutivi nel percorso logico da seguire
	Sa ragionare  seguendo  le procedure necessarie per la funzionalità del  sistema robot

	5. Le capacità di implementazione HW 
	Assembla  le parti con qualche fatica nel collegarle  alla struttura del robot nella sua complessità
	Assembla  le parti  cercando la correlazione con la funzionalità del robot
	Assembla le parti in modo ottimale e funzionale alle azioni  del robot

	6. Le capacità di correlazione con le leggi scientifico-matematiche 
	Descrive in modo generico le leggi fisico – matematiche che governano le azioni del robot
	Descrive  le leggi fisico – matematiche che governano le azioni del robot anche se la loro  declinazione non sempre risulta rigorosa
	Individua le leggi fisico – matematiche che governano le azioni del robot e le declina con gli algoritmi formulati in modo corretto

	TOTALE PUNTI 
	


DATA ……………………………………….

FIRMA DOCENTE  ………………………………………….

� EMBED PBrush  ���





� EMBED MSPhotoEd.3  ���





“ROBERTA”


Le ragazze scoprono i robot


Roberta non è una ragazza, è un robot.


LA ROBOTICA DI GENERE





Realizzato con il finanziamento 


della Presidenza del Consiglio dei Ministri - Dipartimento per le Pari Opportunità
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