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PREMESSA    METODOLOGICA 

La robotica educativa è una disciplina che si ispira al paradigma costrutti-

vista rielaborato in ottica più tecnologica, grazie alla teoria costruzionista. 
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Secondo il costruttivismo (Jean Piaget 1896-1980) l'apprendimento è inte-

so come costruzione di modelli cognitivi attraverso la progressiva interio-

rizzazione delle azioni e ogni nuova conoscenza è ottenuta non per sem-

plice trasferimento di informazione (istruzionismo) ma come processo di 

costruzione fondato sulla conoscenza già acquisita. Seymour Papert (1928-

2016), padre del costruzionismo, aggiunge al costruttivismo il convinci-

ƳŜƴǘƻ ŎƘŜ ƭΩŀŎŎǊŜǎŎƛƳŜƴǘƻ Řƛ ŎƻƴƻǎŎŜƴȊŀ ŀǾǾƛŜƴŜ ƛƴ ƳƻŘƻ ǇƛǴ ŦŜƭƛŎŜ ŜŘ 

appropriato se chi apprende è consapevolmente coinvolto nella costruzio-

ne di qualcosa di tangibile e di condivisibile, sia essa un castello di sabbia o 

la teoria  dell'universo. Papert chiama questa forma di costruzione menta-

le "pensiero concreto". Nella robotica educativa i robot diventano i άǾŜǊƛ 

ƻƎƎŜǘǘƛ ǎǳ Ŏǳƛ ǊƛŦƭŜǘǘŜǊŜέ. Essi, attraverso la simulazione e la costruzione di 

modelli, favoriscono un apprendimento attivo e costruttivo, problematico 

e contestuale, in cui i ragazzi divengono costruttori del loro sapere. I robot 

nella didattica agiscono come potenti mindtool (Mikropoulos, Bellou, 

2013), perché : 

¶ sono  amplificatori cognitivi 

¶ strumenti di riorganizzazione mentale 

¶ sollecitano la riflessione . 

Interagire con i robot ,quindi, migliora ƭΩŀǇǇǊŜƴŘƛƳŜƴǘƻΣ contribuendo a: 

ω ǎǘƛƳƻƭŀǊŜ ŘƛŦŦŜǊŜƴǘƛ ǎǘǊŀǘŜƎƛŜ Řƛ ǇŜƴǎƛŜǊƻΤ 

ω ǇƻǘŜƴȊƛŀǊŜ ƭΩŀǘǘŜƴȊƛƻƴŜΣ Ŏƻƴ ǳƴ ŎƻƛƴǾƻƭƎƛƳŜƴǘƻ ŀǘǘƛǾƻ ŘŜƭ ǎƻƎƎŜǘǘƻ ƴŜƭ 

processo di apprendimento; 

ω ǊŜƴŘŜǊŜ ŦǊǳƛōƛƭƛΣ ŀǘǘǊŀǾŜǊǎƻ ƭŀ ǎƛƳǳƭŀȊƛƻƴŜΣ ŘŜƭƭŜ ǎƛǘǳŀȊƛƻƴƛ ŘƛŦŦƛŎƛƭƳŜƴǘŜ 

riproducibili in ambienti reali, che richiedono un tipo di apprendimento 

dinamico e flessibile. 

Tale apprendimento non favorisce soltanto lo sviluppo di competenze a li-

vello cognitivo, ma anche a livello metacognitivo, sviluppando il pensiero 

ŎǊƛǘƛŎƻΣ ƭŀ ŎŀǇŀŎƛǘŁ Řƛ άǇǊƻōƭŜƳ ŦƛƴŘƛƴƎέΣ άǇƻǎƛƴƎέΣ άǎƻƭǾƛƴƎέ Ŝ ƭΩŀǳǘƻ-

ŀǇǇǊŜƴŘƛƳŜƴǘƻΥ ǇǊŜǎǳǇǇƻǎǘƛΣ ǉǳŜǎǘƛΣ ǇŜǊ ǳƴ ǇǊƻŎŜǎǎƻ ŜŘǳŎŀǘƛǾƻ Řƛ άƭƛŦe-

ƭƻƴƎ ƭŜŀǊƴƛƴƎέΦ  

Le esperienze di Robotica Educativa legate alle competenze disciplinari 

possono essere utilmente impiegate nei percorsi curricolari ,sia per le di-

scipline scientifiche sia per quelle umanistiche. Tuttavia ,collocare i pro-

ōƭŜƳƛ Řŀ ǊƛǎƻƭǾŜǊŜ ŀƭƭΩƛƴǘŜǊƴƻ Řƛ {ŎŜƴŀǊƛ Řƛ !ǇǇǊŜƴŘƛƳŜƴǘƻ non usuali aiuta 
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ƭƻ ǎǘǳŘŜƴǘŜ ŀ ǊƛŎƻǊŘŀǊŜ ŎƻƴŎŜǘǘƛΣ ŀ ƭŜƎŀǊƭƛ ƭΩǳƴƻ ŀƭƭΩŀƭǘǊƻΣ ad immaginare 

creativamente situazioni reali oltre a rendere più interessante e avvincen-

te la ricerca delle soluzioni.  

INTRODUZIONE 

Questo lavoro vuole mostrare ƭΩ utilizzo del robot lego EV3 in 

ǳƴΩŜǎǇŜǊƛŜƴȊŀ ƭŀōƻǊŀǘƻǊƛŀƭŜ Řƛ ǎǘǳŘƛƻ ŘŜƭƭŜ ǘǊŀǎŦƻǊƳŀȊƛƻƴƛ ƎŜƻƳŜǘǊƛŎƘŜΦ 

[ΩŀǘǘƛǾƛǘŁ ŝ ǎǘŀǘŀ  ǊŜŀƭƛȊȊŀǘŀ  Ŏƻƴ  ƭŀ ŎƭŀǎǎŜ  LL !  ǎǇŜŎ ΦƛƴŦƻǊƳŀǘƛŎŀ ŘŜƭƭΩL¢L{ 

Ψ!ΦaƻƴŀŎƻΩ Řƛ /ƻǎŜƴȊŀΦ L ну ǎǘǳŘŜƴǘƛΣ con competenze diversificate ma 

mediamente non elevate, sono stati divisi in 7 gruppi di 4  studenti ciascu-

no ed utilizzando GeoGebra (software di geometria dinamica),il foglio elet-

tronico (Excel) e il software relativo al Robot Lego EV3  hanno ,in circa 8 

ore, realizzato ƭΩŜǎŜǊŎƛȊƛƻΦ 

Linee guida delle attività 

Inizialmente, gli studenti hanno costruito degli algoritmi per far eseguire  

al robot: 

¶ Una traslazione di 30 cm 

¶ Una rotazione  di  90°, di 180°, di 270°, di 360° 

¶ Una rototraslazione, componendo una rotazione di 90° e una trasla-

zione di 30 cm 

Successivamente, si sono memorizzate nel mattoncino tutte le informa-

zioni necessarie a costruire il grafico rappresentativo del moto del robot. 

9Ω ǎǘŀǘƻ ƴŜŎŜǎǎŀǊƛƻΣ ƭŜƎƎŜǊŜ ƛ ǾŀƭƻǊƛ ŘŜƛ ǎŜƴǎƻǊƛ ƎƛǊƻǎŎƻǇƛƻ Ŝ ƳƻǘƻǊ  Ǌƻǘŀǘƛƻƴ  

salvandoli in un file detto  MyData, sfruttando il relativo blocco della cate-

goria Advanced. 

Dal Menù Strumenti ς Gestore file data log ς si sono importati i files di Da-

ta logging, evidenziando il grafico. Il software di programmazione Lego 

aƛƴŘǎǘǊƻƳǎ 9±о  ǇŜǊƳŜǘǘŜ Řƛ ŎŀƭŎƻƭŀǊŜ ƴƻƴ ǎƻƭƻ ƛƭ ƎǊŀŦƛŎƻ Ƴŀ ŀƴŎƘŜ  ƭΩŀǊŜŀ 

ǎƻǘǘŜǎŀ ŀƭƭŀ ŎǳǊǾŀΣ ƭŀ ŘŜǾƛŀȊƛƻƴŜ ǎǘŀƴŘŀǊŘ Ŝ ƭΩƛƴǘŜǊǇƻƭŀȊƛƻƴŜ ƭƛƴŜŀǊŜΣ ǉǳa-

dratica o cubica. Con  il comando Esporta DataSet  sono stati  salvati su un 

ŦƛƭŜ 9ȄŎŜƭ ƛ Řŀǘƛ ǊŜƭŀǘƛǾƛ ŀƭƭΩŜǎǇŜǊƛƳŜƴǘƻΣ ƛƴ ƳƻŘƻ Řŀ ǊƛŎŀǾŀǊƴŜ ƛƭ ƎǊŀŦƛŎƻΣ ƭΩƛƴ-

terpolazione, ecc. Questi stessi dati sono stati esportati anche su GeoGe-

bra per confrontare i risultati. Infine, si è visto che il robottino spostandosi 
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da un punto ad un altro  conservava alcune  proprietà, abbiamo così rica-

vato gli invarianti ed evidenziato gli eventuali punti uniti e  rette unite. 

Obiettivi  

1. aƻǘƛǾŀǊŜ ƭΩŀǇǇǊŜƴŘƛƳŜƴǘƻ Ŝ ŦŀǾƻǊƛǊŜ ƛƭ ǇŀǎǎŀƎƎƛƻ ŘŀƭƭΩ ŀǎǘǊŀǘǘƻ ŀƭ 

concreto e viceversa, sperimentando  in modo creativo.  

2. Incoraggiare nei ragazzi la scoperta guidata, il problem solving, le at-

tività di modellizzazione matematica. 

3. Abituare gli studenti a lavorare in gruppo favorendo la dimensione 

collaborativa 

4. Risolvere problemi ,trovare soluzioni e verificare i risultati speri-

mentando.  

5. 5ŀǊŜ ǳƴ ǎƛƎƴƛŦƛŎŀǘƻ ŘƛǾŜǊǎƻ ŀƭƭΩŜǊǊƻǊŜ Υ ƴƻƴ ǇƛǴ ǎŎƻƴŦƛǘǘŀ ŎƘŜ ŎǊŜŀ 

sconforto ma qualcosa che  attiva nei ragazzi la voglia della sfida.  

 

Risultati attesi 

A conclusione ŘŜƭƭΩŀǘǘƛǾƛǘŁ ǎƛ ǎƻƴƻ ŎƻƴǎƻƭƛŘŀǘƛ ƛ ŎƻƴŎŜǘǘƛ ǘŜƻǊƛŎƛ  ŀǇǇǊƻŦƻƴŘi-

ti durante gli esperimenti: traslazione,rotazione,,rototraslazione. Inoltre, 

ŀǘǘǊŀǾŜǊǎƻ ƭΩƻǎǎŜǊǾŀȊƛƻƴŜ Ŝ ƭŀ ǎƻƳƳƛƴƛǎǘǊŀȊƛƻƴŜ Řƛ ǘŜǎǘ ǎŜƭŦ-report agli stu-

denti, si sono valutati gli effetti del laboratorio di matematica  sulle abilità 

trasversali (capacità di lavorare in gruppo, comunicare, etc.). 

 

Esperienza didattica:  

Le lezioni tradizionali ,spesse volte, sono considerate dagli alunni noiose. 

[ŀ ŎƻƴŎŜƴǘǊŀȊƛƻƴŜ ǾƛŜƴŜ ƳŜƴƻ Ŝ ƭΩŀǇǇǊŜƴŘƛƳŜƴǘƻ  Řeve essere assistito ri-

ŎƘƛŀƳŀƴŘƻ ǎŜƳǇǊŜ ƭΩŀǘǘŜƴȊƛƻƴŜΦ Ho cercato, quindi, di legare insieme la 

ƳŀǘŜƳŀǘƛŎŀ Ŝ ƭŀ ǊƻōƻǘƛŎŀΣ ǉǳŜǎǘΩǳƭǘƛƳŀ  ŦƛƻǊŜ ŀƭƭΩƻŎŎƘƛŜƭƭƻ ŘŜƭ Ƴƛƻ ƛǎǘƛǘǳǘƻΣ 

campione del mondo 2014Φ [ΩƛŘŜŀ Ƴƛ ŝ ǾŜƴǳǘŀ ǎǘǳŘƛŀƴŘƻ ŀƭŎǳƴƛ ŦƛƭŜ Řƛ te-

ter Samuels, ǊƛŎŜǊŎŀǘƻǊŜ ǇǊŜǎǎƻ ƭΩ¦ƴƛǾŜǊǎƛǘŁ Řƛ .ƛǊƳƛƴƎƘŀƳ ς UK , riguar-

danti la simulazione del comportamento del robot Lego Mindstorms NXT, 

che noi utilizzavamo nei laboratori di robotica.  
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Alla pagina http://www.geogebra.org/en/wiki/index.php/Robotics sono 

presenti dei file  di simulazione in ambiente GeoGebra che consentono di 

riprodurre il robot nella sua forma originale, di osservarne il comporta-

mento, di individuare le relazioni tra le variabili spazio/tempo, di rappre-

sentare gli oggetti e le relazioni in modo da poter interagire modificando 

ƭŜ ǾŀǊƛŀōƛƭƛΦ vǳŜǎǘƻ ŀǎǇŜǘǘƻ ŘŜƭƭΩƛƴǘŜǊŀǘǘƛǾƛǘŁ Ŏƻƴ ƛƭ ƳƻŘŜƭƭƻ ŝ ŦƻƴŘŀƳŜƴǘŀƭŜ 

per caratterizzare una simulazione e renderla produttiva dal punto di vista 

didattico. 

Il file Tanslation.gb http://www.geogebra.org/en/wiki/index.php/Robotics 

ǊŀǇǇǊŜǎŜƴǘŀ ǳƴŀ ǘǊŀǎƭŀȊƛƻƴŜ ǎǳƭƭΩŀǎǎŜ ŘŜƭƭŜ ȄΣ ŎƘŜ ŎƻƛƴŎƛŘŜ Ŏƻƴ ƭΩŀǎǎŜ ŘŜƭ 

robot  in cui dal valore della variabile Both1 dipende la lunghezza del per-

corso .Mandando in esecuzione il file si può apprezzare il movimento si-

mulato del robot. 

 

Ho fatto realizzare, ai ragazzi,  una procedura che determina la traslazione 

Řƛ рл ŎƳ  ŘŜƭ Ǌƻōƻǘ ƭǳƴƎƻ ǳƴ ŀǎǎŜ  ǇŀǊŀƭƭŜƭƻ ŀƭƭΩŀǎǎŜ ŘŜƭ ǊƻōƻǘΣ Ŏƻƴ ǾŜǊǎƻ da 

sinistra verso destra .    

http://www.geogebra.org/en/wiki/index.php/Robotics
http://www.geogebra.org/en/wiki/index.php/Robotics
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PROCEDURA  

DATI: 

 il raggio della ruota = 2,8 cm 

C = Circonferenza ruota = 6,28*r = 6,28*2,8 = 17,584 cm = 17,6 cm 

distanza tra le ruote = 12 cm 

Se vogliamo traslare il robot di 50 cm, dobbiamo calcolare il numero di ro-

tazioni del motore per farlo avanzare di 50 cm  

n° rotazioni = 50 /17,6 =2.84 

Di seguito slide della procedura 

 

Inseriamo ora il data logging, 
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Aspetto ƛƴǘŜǊŜǎǎŀƴǘŜ Řŀƭ Ǉǳƴǘƻ Řƛ Ǿƛǎǘŀ ƳŀǘŜƳŀǘƛŎƻ ŝ ǉǳŜƭƭƻ ŘŜƭƭΩŜƭŀōƻ-

razione dei dati acquisiti . 

 IL mattoncino EV3, ǾŜǊǎƛƻƴŜ ǎǳŎŎŜǎǎƛǾŀ ŀƭƭΩb·¢Σ ŦƻǊƴƛǎŎŜ Řŀǘƛ Ŝ ƎǊŀŦƛŎƻΦ 

Utilizzando il foglio di calcolo Data logging, si registrano i dati del sensore 

di rotazione del motore che si trasformano in un grafico  

 

                                                                Grafico EV3 

Esportando  i dati dal mattoncino Lego su  Excel  e su GeoGebra  ottenia-

mo il grafico a dispersione 
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     Con modello di regressione lineare di equazione y=0.06x+0.03                          

                                 

Osservando i due grafici si possono notare delle differenze. Il grafico  otte-

nuto con Excel e GeoGebra è una retta mentre quello ottenuto con EV3 

presenta delle concavità e delle convessità. Questo è dovuto al fatto che  

la matematica per modellizzare semplifica le situazioni eliminando i fattori 

ŀƳōƛŜƴǘŀƭƛ ŎƘŜ ǇƻǘǊŜōōŜǊƻ ƛƴǘŜǊŦŜǊƛǊŜ ǎǳƛ Ǌƛǎǳƭǘŀǘƛ ŎƻƳŜ ŀŘ ŜǎŜƳǇƛƻ ƭΩŀǘǘǊƛ-

to tra le ruote e il pavimento, o la batteria più o meno carica. Il robot inve-

ce considera  tutti i fattori , dando origine ad una curva reale non ideale in 

cui sono chiaramente visibili la fase iniziale di accelerazione e quella finale 

di decelerazione. 

5ŀƭƭΩŜǎǇŜǊƛŜƴȊŀ  ŀōōiamo  notato  che il robottino si è spostato da un pun-

ǘƻ ŀŘ ǳƴ ŀƭǘǊƻ ǎǳƭƭΩŀǎǎŜ Ŝ ŎƘŜ  ƴƻƴ Ƙŀ ǎǳōƛǘƻ ǘǊŀǎŦƻǊƳŀȊƛƻƴƛ Σ ƛƴŦŀǘǘƛ Υ ƛ Ǉǳƴǘƛ 

allineati sono rimasti allineati, i lati hanno mantenuto la stessa lunghezza, 

gli angoli la stessa ampiezza, ŜŎŎΧ 
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Abbiamo, così, ricavato  i seguenti invarianti:  

1. [ΩŀƭƭƛƴŜŀƳŜƴǘƻ ŘŜƛ Ǉǳƴǘƛ 

2. La lunghezza dei segmenti 

3. [ΩƻǊƛŜƴǘŀƳŜƴǘƻ ŘŜƛ Ǉǳƴǘƛ 

4. [ΩŀƳǇƛŜȊȊŀ ŘŜƎƭƛ ŀƴƎƻƭƛ 

5. Il parallelismo 

6. Le direzioni 

Osserviamo anche che non esiste alcun punto del robot che mantiene la 

posizione iniziale dopo la traslazione: per questo diciamo  che la traslazio-

ne  

a) non ha punti uniti 

b) ha infinite rette unite ( tutte le rette parallele al vettore traslazione, ma 

i punti di queste rette non sono uniti) 

Inoltre, cambiando verso alla rotazione dei motori si ottiene la  traslazione 

inversa . 

La traslazione non coincide con la sua inversa, quindi non è involutoria.  

Abbiamo, poi, verificato che la composizione  di due traslazioni è ancora 

una traslazione. 

Partendo da un punto stabilito ,facendo traslare il robot prima di 50 cm e 

poi di 30, abbiamo visto che lo stesso traguardo si raggiungeva program-

mando il mattoncino per una traslazione di 80 cm .Inoltre abbiamo verifi-

cato che il robot raggiungeva lo stesso traguardo sia traslando prima di 30 

cm e poi di 50 sia traslando prima di 50 e poi di 30 cm. 

La composizione di due traslazioni è commutativa 

Il file Rotation.ggb http://www.geogebra.org/en/wiki/index.php/Robotics 

rappresenta la rotazione del robot ottenuta scegliendo come centro di ro-

tazione la ruota sinistra  .La rotazione avviene  bloccando il motore sinistro 

Ŝ ŦŀŎŜƴŘƻ  ǊǳƻǘŀǊŜ ƴƻǊƳŀƭƳŜƴǘŜ ǉǳŜƭƭƻ ŘŜǎǘǊƻ Φ Lƴ ǉǳŜǎǘƻ Ŏŀǎƻ ƭΩŀƳǇƛŜȊȊŀ 

della rotazione dipende dal valore della variabile Right1 (tempo di rotazio-

http://www.geogebra.org/en/wiki/index.php/Robotics


10 
 

ne del motore destro) e questo valore si può inserire nel programma 

ŘŜƭƭΩb·¢  

 

Mandando in esecuzione il file si può vedere simulato il moto rotatorio del 

robot. 

Questi file permettono di effettuare con GeoGebra la simulazione del 

comportamento del robot e studiarlo quindi dal punto di vista geometrico 

e algebrico. 

Utilizziamo ora il robot lego EV3, la rotazione può avvenire per secondi, 

per gradi e per rotazioni intere. Dalle numerose esperienze fatte, le rota-

zioni più precise ed affidabili sono quelle per gradi. 

Per far ruotare il robot abbiamo 2 possibilità : 

1. fare ruotare i motori in senso contrario 

2. ǘŜƴŜǊŜ ǎǇŜƴǘƻ ǳƴ ƳƻǘƻǊŜ Ŝ ŦŀǊ ƎƛǊŀǊŜ ƭΩŀƭǘǊƻ 

Il centro di rotazione può essere : 

1. ƛƭ Ǉǳƴǘƻ ƳŜŘƛƻ ŘŜƭƭΩŀǎǎŜ ŘŜƭƭŜ ǊǳƻǘŜ 

2. il centro di una ruota  
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I possibilità  

Supponiamo di voler far ruotare di 90 gradi il robot. Ci chiediamo allora, 

quante rotazioni del motore sono 

necessarie per ottenere un angolo di 90°? 

La procedura da seguire è la seguente. 

Misuriamo il raggio della ruota :  r = 2,8 cm 

Misuriamo la distanza tra gli assi delle ruote : d = 12 cm 

La misura della circonferenza della ruota è C = нͨǊ = 17,58 = 17,6 cm 

La misura della circonferenza descritta dal robot ruotando su se stesso è 

/ΩҐ нͨǊ = 6,28*6 = 37,68 = 37,7 cm 

Se il robot deve ruotare di 90°, allora dovrà percorrere ¼ di circonferenza 

cioè ¼(37,7) cm = 9,4 cm 

Lƭ ƴϲ Řƛ ǊƻǘŀȊƛƻƴƛ ŘŜƭ ƳƻǘƻǊŜ ǎŀǊŁ /Ωκ/ = 9,4/17,6 = 0,5 rotazioni 

0,5*360 = 180° 

Quindi per farlo ruotare esattamente di 90°, bisogna digitare nel pro-

gramma 180°. 

Analogamente per ruotare di 180° dovrà percorrere una semicirconferen-

za e pertanto digitare 360°,per ruotare di 270° dovrà percorrere ¾ di cir-

conferenza quindi 540°, per 360 una intera circonferenza e quindi 720°. 

A seguire la procedura di rotazione che riporta tutti i dettagli nel commen-

to 
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!ōōƛŀƳƻ ŎƻǎƜ ŜǎŜƎǳƛǘƻ ǳƴŀ ǊƻǘŀȊƛƻƴŜ  Ŏƻƴ ŎŜƴǘǊƻ ƛƭ Ǉǳƴǘƻ ƳŜŘƛƻ ŘŜƭƭΩŀǎǎŜ 

delle ruote 

II possibilità 

Tenendo ferma una ruota la distanza tra le ruote diventa il raggio della cir-

conferenza descritta ,mentre nel caso precedente rappresentava il diame-

tro. A seguire la procedura usata ( con la ruota sinistra ferma) e il com-

mento dettagliato  

 

Abbiamo così eseguito una rotazione  con centro la ruota sinistra Utiliz-

zando il data logging ,tracciamo il grafico di una rotazione di 90° sia in sen-

so orario  che in senso antiorario  
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Nel primo caso il grafico sarà 

 

 

 

-100 

0 

100 

200 

300 

0 0,5 1 1,5 

ROTAZIONE 


