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LIBRI DI TESTO IN ADOZIONE
Materiali forniti dal docente su piattaforme classroom e didup -slide, documenti pdf, materiale 
audio-visivo, schemi, diagrammi, testi di esercitazioni e link a fonti ufficiali.

Non è stato adottato un libro di  testo specifico per  la  materia.  Si  fa  riferimento,  per  alcuni  
argomenti trattati, al libro di sistemi “Corso di sistemi automatici” Volume 1 Edito da Hoepli

OBIETTIVI DI APPRENDIMENTO
Al termine del corso lo studente deve:
▪ Saper programmare a blocchi un rover nello spazio bidimensionale tramite simulatore
▪ Saper realizzare una gestione virtuale dei sensori che controllano il movimento del robot
▪ Saper realizzare software per la gestione articolata del movimento di un robot
▪ Conoscere l’architettura ed il funzionamento di un robot mBot
▪ Conoscere i sensori e gli attuatori fisicamente collegati al robot
▪ Saper realizzare una gestione dei sensori che controllano il movimento del robot
▪ Saper realizzare software per la gestione del movimento di un robot fisico
▪ Saper utilizzare l’ambiente Tinkercad per simulare semplici circuiti
▪ Saper interfacciare la scheda Arduino a pulsanti, led ed altri componenti
▪ Saper scrivere semplici programmi per la scheda Arduino in ambiente simulato

CONTENUTI DISCIPLINARI

Elencare i contenuti suddivisi per moduli/unità

M1 Ambiente di simulazione Open Roberta Lab
ARGOMENTI
▪ Registrazione sulla piattaforma, descrizione,
impostazioni e primi esempi applicativi

PERIODO 
Settembre - Dicembre
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▪ Programmi con sequenze
▪ Modifica degli scenari, importazione da file
▪ Applicazione dei costrutti della programmazione
▪ Utilizzo delle variabili nella programmazione del
robot
▪ Descrizione ed inserimento dei sensori: sensore
tattile, sensore di distanza, sensore di luce, sensore
di colore
▪ Utilizzo dei sensori nei programmi

M2 Robot mBlock
ARGOMENTI
▪ Descrizione dell’architettura del robot mBot
▪ Sensori collegabili al robot: sensore di distanza,
sensore di luminosità, sensore di colore
▪ Attuatori che costituiscono il robot
▪ Programmi con sequenze
▪ Algoritmi per realizzazione di un inseguitore di
linea
▪ Realizzazione di programmi con sensori di distanza
e gestione di percorsi

PERIODO
Gennaio - Aprile

M3 Tinkercad e Arduino
ARGOMENTI
▪ Presentazione dell’ambiente di sviluppo Tinkercad
▪ Collegamento ed utilizzo di breadboard,
componenti, generatori e strumenti di misura
▪ Descrizione della scheda Arduino e relativa
architettura
▪ Interfacciamento con pulsanti e display
▪ Programmi con sequenze
▪ Programmi con strutture condizionali e cicli
iterativi

PERIODO
Aprile - Giugno

Metodologie e strumenti di lavoro
Metodologie per il lavoro 

V Lezione frontale 
V Cooperative Learning
V Correzione collettiva 

Correzione reciproca
V Simulazione di casi:  problem posing/problem solving

Lavoro a coppie
V Lavoro di gruppo

Discussione guidata
EAS (Episodi di Apprendimento Situato)
Dibattito
Circle time
Role playing
Lezione segmentata
Flipped classroom



Peer tutoring e peer teaching
Elaborazione di mappe concettuali individuali o in gruppo
Approccio pluridisciplinare
Attività per gruppi di livello omogenei

V Attività di laboratorio
Attività a crescente livello di difficoltà: approccio a spirale
Presentazione di argomenti da parte degli alunni (approfondimento o argomenti nuovi)

V Realizzazione e presentazione di progetti, individuali o in gruppo
Gamification
Assegnazione di compiti per casa personalizzati o individualizzati
Altro:

Strumenti e spazi previsti
Libri di testo cartacei e/o 
Libri di testo in formato digitale
Materiali e strumenti cartacei
Materiali e strumenti digitali (online e in locale)

V Classroom
Stampa specialistica
Documenti autentici 
Materiale audio-visivo

V Tecnologie informatiche: Internet, LIM, touchscreen, laboratorio informatico, computer, tablet, 
smartpen, webcam .. 
Strumenti specifici (scientifici, tecnici, musicali, artistici, ecc.)
Aule disciplinari (compresa palestra)

V Aula della classe
V Laboratori o aule speciali

Biblioteca
Spazi all’aperto
Partecipazione a laboratori, spettacoli, conferenze, ecc.
Altro: 

Verifica e valutazione
Il  docente tiene in considerazione, ai fini della successiva valutazione, le seguenti tipologie di 
prove/attività:

V Prove scritte (coerenti con la disciplina)
V Interrogazioni orali

Prove grafico-pratiche 
Prove strutturate (stimolo chiuso e risposta chiusa)
Prove non strutturate (stimolo aperto e risposta aperta)
Prove semi-strutturate (stimolo chiuso e risposta aperta)

V Svolgimento del lavoro domestico
V Interventi in classe / risposte a domande poste durante la lezione
V Esercitazioni in aula
V Relazioni, approfondimenti personali, presentazioni
V Apporto nelle attività di gruppo
V Atteggiamenti e comportamenti relativi all’obiettivo considerato

Altro: 



La valutazione tiene conto dei criteri generali stabilii nel PTOF. I criteri di valutazione delle singole 
prove vengono comunicati dal docente prima dello svolgimento delle stesse.

Data  09/10/2026                                                                                                           Firma del docente 
Manuel Maniscalco
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