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Abstract. L’articolo intende presentare una sperimentazione di integrazione tra 
la robotica educativa e il linguaggio audiovisivo come metodologia didattica 
innovativa per la scuola del primo ciclo. L’obiettivo della sperimentazione è es-
senzialmente quello di avvicinare gli studenti all’uso consapevole della tecno-
logia e di educarli a forme di scritture digitali. Nei primi paragrafi verrà data 
una breve descrizione del perché il gruppo di ricerca si è orientate all’uso della 
robotica educativa; successivamente si farà riferimento agli aspetti della cultura 
digitale e dell’integrazione linguistica mentre, in ultima battuta, si forniranno 
alcune indicazioni empiriche su come sia possibile adottare tale metodologia in 
classe. Renato Grimaldi è autore del paragrafo 1, Lorenzo Denicolai del para-
grafo 2 e Silvia Palmieri dei paragrafo 3. 
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1 La robotica educativa per insegnare il futuro1 

Il recente lavoro di ricerca di Longo e Vaccaro [1], intitolato Bit Bang riprende talune 
linee guida del pensiero del matematico Gregory Chaitin, secondo cui «tutto è algo-
ritmo». Gli autori evidenziano la portata filosofica del computer e del perché esso 
cambi l’epistemologia, modifichi il significato del verbo ‘comprendere’, fino ad arri-
vare a dire che si capisce qualcosa solo se si è capaci di scriverne il programma. Par-
tendo da questo presupposto e da una serie di sperimentazioni condotte con una logica 
esplorativa, anche in coerenza con altre simili esperienze italiane, abbiamo gradual-
mente messo insieme un gruppo di lavoro capace di affrontare nodi teorici e tecnici 
utili per trovare criticità e dare risposte, anche solo su di un tassello del grande, varie-
gato e complesso sistema educativo italiano. Il Laboratorio di robotica educativa del 
Dipartimento di Filosofia e Scienze dell’Educazione (ideato e diretto da chi scrive), è 
il ‘soggetto’ di ricerca con cui ci rivolgiamo ai cosiddetti Digital natives  che Gray [3] 

                                                           
1 Una trattazione più approfondita è presente in Grimaldi, 2015 [2]. 
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tratteggia come la generazione che da quando è nata non è stata neanche un giorno 
senza Internet, alunni che varcando la soglia della scuola spesso si trovano in un 
mondo parallelo, a loro estraneo e in cui sovente si annoiano.  
Il progetto alla base della nostra sperimentazione affonda le radici nel modello, svi-
luppato nei primi anni Ottanta da Luciano Gallino, di simulazione della mente di un 
attore sociale confrontato da una decisione difficile (chiamato EGO). Di questo sche-
ma teorico abbiamo utilizzato, in questa sede, quello relativo all’implementazione su 
computer del modello di simulazione mediante il linguaggio informatico LISP. Il 
modello, nell’atto simulativo, si basa su quattro referenti (il corpo, il sistema di orien-
tamento, gli affini biologici e gli affini culturali) cui è applicata una terna di scopi 
ultimi (la sopravvivenza, la persistenza e la replicazione) [4, 5]. Tra gli aspetti innova-
tivi del modello, c’è l’introduzione tra i referenti del ‘corpo’ dell’attore, scelta che 
oggi risulta evidenziata positivamente dall’Educational neuroscience che mette in 
primo piano anche l’aspetto biologico nei processi di apprendimento, come sottolinea, 
ad esempio, Rivoltella [6] e altre ricerche nell’ambito [7].   

Nel corso degli anni, constatato l’appeal che hanno i robot (in particolare ci ser-
viamo di BeeBot, ProBot e BlueBot) sui nativi digitali e quanto sia elevato il grado di 
coinvolgimento del gruppo classe a un approccio didattico che obbliga gli alunni e gli 
insegnanti a lavorare per competenze, abbiamo orientato le nostre sperimentazioni 
all’individuazione di eventuali lacune e a possibili forme di didattiche innovative che 
avessero, come obiettivo, quello di colmare tali mancanze. Dato che la robotica, come 
sostiene l’ampia letteratura in merito, lavora su dimensioni spazio-temporali e sulle 
competenze di base a esse riferite, dopo una serie di ipotesi sul campo, abbiamo for-
mulato tale teoria di partenza: «esiste una carenza nella conoscenza dei concetti di 
relazione spazio-temporali tra gli alunni del primo anno della scuola primaria» (poi-
ché in un primo tempo ci siamo concentrati specificamente su questo target)2. Da 
questa base teorica, abbiamo iniziato a fare una serie di rilevazioni con il questionario 
TCR (Test of Relational Concepts) sperimentando attività in cui la robotica fosse 
protagonista dell’azione dei bambini.  

2 Dal ‘social visuale’ alla didattica e ritorno 

L’intuizione di integrare la robotica educativa e i concetti di programmazione con il 
linguaggio audiovisivo è sorta dall’osservazione della quotidianità digitale e multime-
diale che avvolge le nostre vite online e che è spazio sempre più seduttivo anche per 
gli studenti più giovani [8, 9]. Il linguaggio video e la comunicazione visuale sono 
elementi imprescindibili della quotidianità tecnologica; per questo, è necessario forni-
re ai giovani almeno le linee guida fondamentali per saper produrre senso con il digi-
tale; in altre parole, per scrivere con i linguaggi mediali [10, 11, 12, 13]. Attraverso 
questa sperimentazione, stiamo provando a educare gli studenti a un uso consapevole 
della tecnologia; al contempo, come verrà specificato nei prossimi paragrafi, stiamo 
                                                           
2 Attualmente lavoriamo su un target più ampio, che abbraccia tutte le fasce d’età della scuola 

primaria, alcuni ultimi anni della scuola dell’infanzia e sporadiche partecipazioni anche del-
la secondaria di primo grado (Cfr. alcuni nostri precedenti contributi) [8, 9].  
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formando alla medesima attività agli insegnanti, anche come metodologia formativa 
innovativa, affinché possano proporre agli studenti una sorta di palestra esperienziale 
[14], in cui esercitare la competenza digitale e poter comprendere, gradualmente, il 
valore aggiunto dei linguaggi mediali e tecnologici (non da considerarsi come tante 
forme tra loro parallele e indipendenti, bensì come potenzialità integrali e tangenti, 
per lavorare su un ventaglio più ampio di utenza e di abilità cognitive). Il linguaggio 
audiovisivo assume un peso fondamentale sia nelle costruzioni di auto-presentazione 
e di narrazione del quotidiano, sia nelle forme di informazione online. Tuttavia, come 
dimostra la ricerca basata sulle evidenze di Hattie [21], il video ha un potenziale mol-
to elevato in ambito educativo ed è un sistema efficace per la trasmissione dei saperi e 
per il coinvolgimento degli studenti. Nel nostro caso, intendiamo fornire agli alunni le 
conoscenze necessarie per una scrittura digitale che si serva dell’immagine – e 
dell’immagine in movimento in particolare – come elementi basilari della sintassi 
espressiva. Così, è possibile lavorare anche sull’esercizio delle competenze linguisti-
che (oltre che su quelle digitali, comunicative e trasversali), abituando gli studenti a 
costruire senso con il video e a esercitarsi sugli aspetti retorici della comunicazione 
audiovisiva (anche con la finalità di renderli consapevoli delle potenzialità e dei molti 
possibili usi oltre a quello di svago).   

3 Un metodo di lavoro in classe 

All’interno di un protocollo di intesa tra il Dipartimento di Filosofia e Scienze 
dell’Educazione e la Direzione Didattica G. Marconi di Collegno (TO), abbiamo av-
viato una serie di attività mirate a sperimentare progetti di ricerca sulle metodologie 
didattiche, con gli studenti e gli insegnanti della scuola primaria del plesso. In questo 
paragrafo verrà descritto in breve l’approccio metodologico di cui ci serviamo, di 
solito, durante i nostri incontri. Oltre al lavoro in classe con gli alunni, proponiamo 
anche dei momenti formativi con gli insegnanti, per far sì che possano gradualmente 
diventare autonomi e poter condurre, in seguito, simili esperienze didattiche. Di nor-
ma, ci serviamo di una metodologia simile sia con gli insegnanti sia con gli studenti, 
cosicché i primi possano sperimentare direttamente le modalità di lavoro, analizzan-
done i diversi passaggi e gli eventuali elementi critici. Questo consente anche agli 
insegnanti di ragionare su come declinare le varie fasi della metodologia, a seconda 
del gruppo classe con cui intende applicare una simile attività.  

Per prima cosa chiediamo agli insegnanti di ‘manipolare’ i robot, scoprendone così 
le varie funzionalità e i comandi. Nel caso dei BeeBot il passaggio è piuttosto sempli-
ce, poiché è sufficiente comprendere la grandezza del singolo step di movimento (15 
cm per volta) e la rotazione dello strumento di 90 gradi su se stesso. La complessità 
aumenta con i BlueBot, la cui interazione con la app per apparecchi mobile consente 
una maggiore manovrabilità del robot. In questo caso, invitiamo gli insegnanti dap-
prima a replicare con i BlueBot i movimenti tipici del BeeBot, chiedendo loro però di 
programmarli tramite app: in pratica, anche in questo caso, i robot devono muoversi 
avanti o indietro e ruotare su di sé di 90 gradi. In un secondo momento, invitiamo gli 
insegnanti a programmare le api sfruttando gli scenari-percorso presenti sulla app. 
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Anche in questo caso, proponiamo due tipi di esercizi: in un primo, gli insegnanti 
posizionano l’ape sul percorso e la programmano tramite le frecce che compaiono 
sullo schermo. Al termine ne verificano la procedura, vedendo se l’ape si muove se-
condo le loro intenzioni. In un secondo esercizio, invitiamo gli insegnanti a program-
mare i robot tramite l’app, secondo il percorso virtuale; ma, a differenza del caso 
precedente, gli insegnanti dovrebbero verificare la corretta procedura ‘fisicamente’, 
cioè collegando l’ape via bluetooh con il dispositivo mobile e inviando i comandi al 
robot fisico. È infine interessante proporre anche la programmazione ‘inversa’ di 
quest’ultima, cioè di programmare l’ape fisica con l’app, chiedendo però di fare rife-
rimento a un percorso anch’esso fisico. In questo modo, presentiamo le varie opzioni 
di programmazione con i BlueBot e diamo possibilità agli insegnanti di riflettere sugli 
usi con gli studenti. Al termine di questa prima fase di tutoraggio, il corpo docente ha 
un’idea generale dei vari movimenti che le api possono compiere e delle possibili 
interazioni sia tra le differenti tipologie di robot sia tra BlueBot e l’applicazione su 
mobile.  

Un simile lavoro di conoscenza-tutoraggio è previsto con i ProBot. Tuttavia, in 
questo caso, il livello di complessità è maggiore, poiché, come detto, questo tipo di 
robot segue e traduce in materialità il linguaggio Logo di Papert. Dunque, esattamente 
come con l’originale tartaruga virtuale, è possibile qui programmare le macchinine 
robot chiedendo loro di eseguire figure geometriche o di variare dimensioni di spo-
stamento e ampiezze di angoli e di rotazione. Di norma, chiediamo agli insegnanti di 
riflettere su un percorso graduale di avvicinamento a questo tipo di robot, data la 
complessità di movimento e di possibile programmazione. In alcuni casi, gli studenti 
dell’ultimo anno della scuola primaria sono riusciti ad avere approcci introduttivi con 
i ProBot.  

4 Conclusione 

L’articolo ha presentato le basi metodologiche con cui abbiamo avviato l’integrazione 
sperimentale tra il linguaggio della robotica educativa e il linguaggio audiovisivo, 
nella prospettiva di formare gli studenti (soprattutto della scuola primaria) a un uso 
consapevole delle tecnologie nella cultura digitale. Partendo dai dati raccolti nelle 
esperienze precedenti [8, 9], abbiamo voluto proporre questa attività anche come 
momento formativo per gli insegnanti, affinché possano sperimentare in prima perso-
na la fattibilità di un simile percorso, che offre diversi scenari di approfondimento 
teorico-pratico, di graduale avvicinamento alla tecnologia e al digitale e, soprattutto, 
consente agli studenti di allenarsi alle logiche procedurali, alla gestione 
dell’astrazione e al fondamentale rapporto relazionale causa/effetto. 
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