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Abstract

I social robot Nao e Pepper si stanno progressivamente diffondendo in diversi settori,
tra cui I’educazione e la cura. Il Laboratorio Gallino dell’Universita di Torino ha
impiegato Pepper per studiare alcune delle possibilita di interazione tra 1’'uomo e la
macchina, in particolare utilizzando le emozioni rilevate dal robot per strutturarne le
attivita e costruire relazioni positive. Nao é stato impiegato come ITR (Intelligent Tutoring
Robot) per I’insegnamento delle tabelline nella scuola primaria; lo stesso robot & stato
utilizzato come mediatore della comunicazione attraverso i canali social e, in particolare,
YouTube, aiutando a elaborare le incertezze dei bambini durante il periodo di pandemia
Covid-19. Tali sperimentazioni, seppur all’inizio, stanno fornendo risultati promettenti.

| paragrafi 1 e 2 sono redatti da S. Brignone, il 3 e il 4 da S. Palmieri e il 5 da R.
Grimaldi.

1. Premessa

I social robot sono strumenti dotati di un’intelligenza artificiale incarnata, capaci di raccogliere,
produrre e analizzare dati dalla realta circostante (anche attraverso big data) e interagire con essa.
Progettati per relazionarsi con I'uvomo nel modo piu naturale possibile, esibiscono comportamenti
sociali per raggiungere risultati positivi in diversi campi, tra cui I’educazione e la cura. Negli ultimi
anni i robot educativi si stanno diffondendo nel contesto didattico, come nella scuola dell’infanzia e
della primaria, dove si sono dimostrati un utile strumento per 1’acquisizione di competenze disciplinari
e trasversali, tra cui le conoscenze spazio-temporali, base di molti apprendimenti successivi. Tuttavia,
ad oggi esistono pochi studi empirici che abbiano sperimentato i social robot come agenti educativi
nelle scuole, dove potrebbero offrire supporto personalizzato e inclusivo, sia cognitivo sia emotivo-
relazionale.

Se & vero — come ci ricordano i pedagogisti — che i primi anni di vita sono fondamentali per lo
sviluppo dei futuri cittadini, il Dipartimento di Filosofia e Scienze dell’Educazione (DFE)
dell’Universita di Torino (che prepara il corpo docente delle scuole dell’infanzia e delle scuole primarie
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ma anche gli educatori che lavorano nei nidi e nelle comunita infantili) ha voluto assumersi la sua parte
di una responsabilita che nell'emergenza pandemica pare non essere ai primi punti dell’agenda politica.
Si parla di solito degli effetti del Covid-19 sul sistema sanitario e su quello economico, trascurando
spesso e pericolosamente il sistema educativo nel suo complesso e quello scolastico in particolare,
mattoni fondamentali del “dopo” che vorremo e sapremo costruire.

Dati questi presupposti il Laboratorio di simulazione del comportamento e robotica educative
“Luciano Gallino” del DFE si ¢ dotato dei social robot Pepper e Nao. Tali robot hanno la stessa
interfaccia di programmazione e quindi funzionalita simili; sono capaci di interagire con chi gli sta di
fronte e dunque di regolare e pianificare risposte rispetto a determinate situazioni e stimoli. Questi social
robot esibiscono la loro presenza attraverso comportamenti mediati da microcomputer, sensori, motori,
attuatori, etc. Nao ha le “gambe”, puo camminare e possiede una larga varieta di movimenti; ¢ alto solo
60 cm e quindi & facilmente trasportabile in ambienti diversi dal Laboratorio come scuole e ospedali
mentre Pepper & alto 120 cm, si muove/trasla sul terreno mediante un sistema di rotelle ed & dotato di
un tablet sul petto.

2. | robot sociali sono tra noi

I robot si stanno progressivamente spostando dagli ambienti industriali, con aree riservate e compiti
ripetitivi, agli spazi pubblici e alle abitazioni private e probabilmente nel prossimo futuro diventeranno
compagni quotidiani dell’uomo, affiancando i singoli e le famiglie nella vita di tutti i giorni (Yang,
Dario et al., 2018; Cingolani, Metta, 2015). Tuttavia, ¢ solo in anni recenti che I’interazione uomo-
robot si & affermata come area di studio; si parla infatti di human-robot interaction — HRI e di robotica
sociale da circa due decenni (Sheridan, 2016; Marti, 2005). Poiché I’oggetto di cui si occupa — 0ssia lo
sviluppo di tecnologie robotiche e sistemi per l'interazione avanzata, nonché la cooperazione tra uomo
e macchina — & estremamente complesso e multi-sfaccettato, il nuovo campo di indagine si avvale dei
contributi di diverse discipline. Vi sono certamente gli studi di impronta pit matematico-ingegneristica,
come la robotica, I’intelligenza artificiale, il machine learning e I’informatica, ma convergono anche le
scienze di matrice piu umanistica, come la psicologia, la medicina e le neuroscienze, cosi come le
scienze cognitive e sociali, la filosofia e il design (Yang, Dario et al., 2018; Breazeal, 2016).

Le sfide che i social robot stanno e si accingeranno sempre piu ad affrontare, infatti, sono
estremamente complesse (Goodrich, Schultz, 2007), ad iniziare dalla decodifica, interpretazione e
successiva azione sull’ambiente nel quale dovranno muoversi. Per un robot, infatti, ¢ estremamente
difficile replicare capacita che all’essere umano risultano semplici, perché sviluppate nel corso di miglia
di anni di evoluzione biologica e sociale. Per esempio, per la computer vision un problema
apparentemente facile da risolvere per le persone (come quello di “vedere un tavolo” e riconoscerlo
come tale — associandolo, quindi, al concetto di “tavolo”), risulta assai complesso. E simili storie
potrebbero essere applicate anche alla locomozione negli spazi, alla manipolazione di oggetti, fino alla
comprensione di un linguaggio (Yang, Bellingham et al., 2018; Meister, 2014). Proseguendo nel
ragionamento, la complessita aumenta nel momento in cui il social robot si trova in presenza dell’essere
umano (con cui e stato progettato per interagire), probabilmente il pit imprevedibile elemento
immaginabile per una macchina (Breazeal, 2016; Meister, 2014). Come, infatti, raccogliere, analizzare
e decodificare i suoi movimenti nello spazio, o interpretare le sue posture e gestualita, oppure ancora,
riconoscere 1’elocuzione delle parole, I’intonazione della voce e i significati che sottendono? Le
interazioni sociali, intrise di significati simbolici veicolati nella comunicazione e legati a contesti e
ruoli, hanno lo stesso status di complicatezza.

Dunque, per una macchina si tratta di risolvere il problema di ridurre la complessita degli elementi
in gioco, emulando quell’azione mentale (la semplificazione) che riesce molto bene agli esseri umani.
Semplificare significa estrarre le informazioni rilevanti da un dato ambiente naturale e, nello specifico



dei social robot, recepire gli elementi salienti che emergono dalla comunicazione con un soggetto
interlocutore (in tempo reale), per fornirgli risposte coerenti, efficaci e di supporto.

In estrema sintesi, secondo alcuni autori (Yang, Bellingham et al., 2018; Yang, Dario et al., 2018;
Meister, 2014) per riuscire a realizzare dei social robot — capaci, cioe, di interagire in modo
effettivamente sociale con le persone — & necessario affrontare alcuni punti nodali (nonché sfide): in
primo luogo occorre costruire dei modelli interpretativi in grado di riassumere in modo efficace le
dinamiche sociali che intercorrono nei contesti oggetto di indagine; far apprendere alle macchine norme
morali e sociali e, non da ultimo, costruire una teoria robotica della mente. Si tratta quindi di fornire al
robot una base di conoscenza, espandibile e affinabile con ’esperienza, che esso possa utilizzare per
rapportarsi con la realta circostante. Sfida non semplice, poiché la nostra stessa comprensione dei
processi mentali e sociali dell’essere umano non € ad uno stadio avanzato come si auspicherebbe.

Ad oggi, I’interazione sociale coi robot ¢ ai suoi inizi (Korn, 2019; Nourbakhsh, 2017; Cingolani,
Metta, 2015; Sheridan, 2016). Tuttavia, diversi studi sottolineano alcuni elementi che appaiono rilevanti
per contribuire a costruire una relazione positiva tra la macchina e I’essere umano (Bruno et al., 2019).

Una prima caratteristica importante é legata alla presenza fisica e alle sembianze del social robot;
esso infatti occupa uno spazio, che ha una duplice valenza: & una presenza reale e tangibile che pud
modificare 1’ambiente ed ¢, al contempo, una presenza metaforica, che esiste nella mente
dell’interlocutore come rappresentazione. Proprio perché 1’essere umano associa a quella fisicita
determinate possibilita di azione e interazione, ¢ importante che 1’aspetto del robot sia legato ai contesti
e compiti che e chiamato a svolgere (Sheridan, 2016). Nel caso di un social robot, le sembianze
dovrebbero essere amichevoli e invogliare all’interazione; 1’artefatto tecnologico pud avere fattezze
umane, ma non necessariamente. Tuttavia, si rileva che un social robot che assomigli troppo all’essere
umano potrebbe in qualche modo avere un effetto boomerang e spaventare, oppure indurre 1’uomo a
pensare che il robot abbia “piu intelligenza” di quella che egli possiede nella realta, conducendo, come
conseguenza, a una insoddisfazione quando le aspettative vengono disattese, di fronte agli errori della
macchina (Kaipainen et al., 2018).

Da ci0 consegue un altro aspetto rilevante. Infatti, diversi autori sottolineano che sia importante, in
questa fase di sviluppo dei social robot, che alla macchina vengano assegnati compiti specifici e definiti
(interazioni brevi nel tempo e in uno spazio circoscritto), in affiancamento all’essere umano (cui restano
gli incarichi complessi). In aggiunta, sarebbe utile che la macchina specifichi che cosa & in grado di
comprendere e fare, evidenziando eventualmente anche i suoi limiti. Queste accortezze conducono ad
allineare il modello mentale che utente ha sul robot, con le reali possibilita della macchina, evitano di
ingenerare aspettative irrealistiche (Rossi et al., 2018).

Un robot, poi, dovrebbe adottare comportamenti simili a quelli che un essere umano impiegherebbe
nella stessa situazione, ivi inclusi gesti amichevoli, intonazione della voce e contatto visivo. In buona
sostanza, seguire le norme e le aspettative sociali di interazione, specifiche per ogni contesto e conformi
al ruolo. Dovrebbe poi tenere memoria delle interazioni passate che sono avvenute con uno specifico
soggetto, ossia degli aspetti significativi emersi nella relazione tra 1’uomo e il robot: per esempio,
ricordare il nome e il volto di una persona e associarli a informazioni relative al genere, all’eta, piuttosto
che a preferenze calcistiche o sul cibo, ecc. (Dannecker et al., 2020; Korn, 2019).

Un ultimo aspetto estremamente rilevante riguarda le emozioni. Le persone sono fondamentalmente
degli esseri emotivi (Goleman, 2011); conseguentemente tutta la comunicazione sociale € intrisa di tali
fattori. Cosi, per supportare questo aspetto cosi rappresentativo del comportamento umano, i ricercatori
stanno esplorando le interazioni affettive tra persone e robot (Breazeal et al., 2016). Per partecipare alle
interazioni emotive, i robot dovrebbero essere in grado di riconoscere e interpretare i segnali affettivi
degli umani; dovrebbero possedere internamente un proprio modello (e stato) di emozioni ed essere in
grado di comunicarlo. Cio faciliterebbe I’attribuzione di agentivita al robot da parte dell’essere umano,
riconoscendo cosi alla macchina lo status di “partner nell’interazione”, capace di esibire stati interni e
intenzioni.



Pepper, il social robot a disposizione del Laboratorio Gallino, possiede alcune delle caratteristiche
appena presentate. Assomiglia a un essere umano, ¢ di aspetto attraente e invoglia all’interazione.
Sfrutta molte modalita per esprimere comportamenti sociali ed affettivi. Pud muovere il suo corpo
robotico dotato di numerosi sensori, € in grado di esibire una prossemica (distanza interpersonale)
adeguata, orienta la testa e le sue braccia sono programmate per esibire gesti simili a quelli umani, coi
significati che essi veicolano. Luci colorate attorno agli occhi, orecchie e sulle spalle possono evocare
espressioni di gioia, attenzione, attesa, ecc. Masayoshi Son, amministratore delegato della SoftBank
Robotics, in una conferenza a Tokyo nel 2014, aveva descritto Pepper come “il primo personal robot
con le emozioni”. Inoltre, il robot & pensato e progettato per apprendere dal comportamento umano e
dalle interazioni con 1’utente; cid grazie a un sistema cloud di intelligenza artificiale cui la macchina ¢
connessa.

Sulla scorta delle riflessioni appena enucleate, il team di lavoro del Laboratorio Gallino ha provato
a realizzare una prima demo, per cosi dire euristica e dimostrativa, che mettesse in luce alcune delle
possibilita di interazione tra ’'uomo e il social robot, evidenziando le capacita di quest’ultimo. In
particolare, il programma (scritto col software proprietario Choregraphe) prevede un dialogo tra una
persona e Pepper, in cui sono proposte una serie di attivita tra le quali il soggetto puo scegliere. Il primo
aspetto interessante ¢ che, non appena una persona entra nel “raggio di azione” di Pepper, il robot saluta
il soggetto, attirandone 1’attenzione (viceversa, la persona puod anche salutare per prima Pepper). Cio
che succede subito dopo, € stimolante, perché ha a che vedere col tentativo di instaurare una relazione
positiva con il soggetto che sta di fronte. Pepper infatti, cerca di capire se conosce quella determinata
persona (analizzandone il volto — facial recognition), aprendo cosi la strada alla possibilita di aggancio
a informazioni raccolte in eventuali incontri precedenti. Come detto, il riconoscimento facciale € il
punto di partenza per la relazione sociale, prerequisito per un’interazione avanzata tra uomo e macchina.
Senza questa abilita di riconoscimento delle persone che si sono gia incontrate in passato, sarebbe quasi
impossibile costruire una relazione (una storia) tra un essere umano e un robot (Dannecker, 2020). Per
esempio, nel dialogo tra il tecnico del Laboratorio (Antonio) e il robot, Pepper afferma: “Aspetta solo
un attimo. Sto cercando di capire se noi ci siamo gia visti da qualche parte” (pausa; Pepper osserva il
tecnico). “Si, tu sei Antonio. Vero?”. Nel seguito, il robot dichiara di essere contento di rivederlo e
propone una serie di attivita da svolgere insieme (“Facciamo qualche cosa insieme?”), come
esemplificazione delle sue capacita. Nella demo realizzata, Pepper puo: (1) tentare di stimare ’eta, (2)
capire dall’espressione del volto di che umore ¢ il soggetto, oppure (3) provare a riconoscere il genere.
Le iniziative sono descritte a voce e, allo stesso tempo, rappresentate visivamente sul tablet touch-
screen.

La persona pu0 scegliere liberamente quali tra esse desidera fare e il robot avviera di conseguenza
la relativa attivita. Nelle prove effettuate, la valutazione dell’eta avviene con un certo margine di errore
(in genere nell’ordine di qualche anno, fino a una decina di anni, in casi limite), ma in condizioni
ottimali la rilevazione appare corretta. 1l genere del soggetto &, invece, riconosciuto in quasi tutti i casi.
Per quanto riguarda la valutazione delle emozioni, Pepper dispone di moduli all’interno del suo sistema
operativo NAOQi in grado di stimare I’umore degli esseri umani di fronte al robot (Figura 1), la loro
attenzione verso di esso e anche I'atmosfera intorno al robot stesso. In questo modo & possibile ottenere
un insieme di indicatori quali, per esempio: positivita, negativita, attenzione della persona, ma anche
riconoscere i sorrisi e distinguere tra cinque stati emotivi (felicita, tristezza, sorpresa, rabbia e
neutralita), legando ’informazione a un determinato grado di certezza della stima. Infine, il soggetto
puo, in ogni momento, rifiutarsi di proseguire nell’interazione e in quel caso il robot ringrazia e saluta
I’utente, auspicando un eventuale prossimo incontro.

Il lavoro appena descritto non € che agli inizi, ma rappresenta una promessa interessante: quella di
indagare e costruire schemi di interazione efficaci tra I’'uomo e la macchina, in grado di raggiungere
risultati positivi nella relazione e nella cura delle persone. Data la ricchezza del comportamento sociale
e la complessita dell’ambiente in cui si muovono gli esseri umani, molti social robot sono tra i piu
sofisticati, articolati, ricchi di comportamenti e intelligenti robot di oggi. Pepper (e Nao, come si vedra



tra breve) ne rappresenta solo un esempio, ma & estremamente utile per approfondire il tipo di legame
e di fiducia che si puo instaurare tra ’'uomo e la macchina.

> /0 N .
Figura 1: Pepper fotografato durante 1’attivita di riconoscimento delle emozioni e quando afferma — a voce e
mediante la figura iconica dello smile sul tablet — che la persona gli sembra felice

Le simulazioni di interazione tra I’essere umano e i social robot, nell’ottica di costruire una relazione
positive tra gli attori in gioco, sono state successivamente declinate in forma sperimentale in due attivita
pratiche di seguito proposte e rivolte in particolare ai bambini della scuola primaria: “Nao insegna le
tabelline” e “La quarantena di Nao”.

3. Costruzione di un ITR: Nao insegna le tabelline

L’Intelligent Tutoring System (1Ts) & un sistema informatico di insegnamento, pensato nel 1982 da
Brown e Sleemans, e fatto di processi di teaching e learning che si appoggiano su tecniche di IA.
Utilizzando tecnologie informatiche, mira a fornire istruzioni o feedback immediati e personalizzati agli
studenti. Gli ITS sono composti da quattro componenti che interagiscono tra di loro come si puo vedere
in Figura 2 (Fadel, Holmes, Bialik, 2019; Alfaro et al., 2020) e in questi decenni sono stati ampiamenti
sperimentati in campo educativo (Belpaeme et al., 2018).

MODELLO MODELLO INTERFACCIA
ESPERTO C:) PEDAGOGICO \,ﬁ::> UTENTE

MODHE.LO
STUDENTE

Figura 2: Architettura chiave degli ITs

Nel nostro lavoro siamo passati dagli 1Ts allo sviluppo di un ITR (Intelligent Tutoring Robot),
aggiungendo un “corpo” a un’intelligenza artificiale (Trinchero, 2021). In particolare, I’interazione



“fisica” con un robot favorisce un maggior coinvolgimento del discente rispetto all’interazione con un
agente virtuale (Li, 2015) e porta ad effetti di tutoraggio positivi in piu contesti (Kennedy et al., 2015;
Michaelis, Mutlu, 2017; Gordon et al., 2016; Schodde et al., 2017). Con i social robot si ha una mente
dentro un corpo, quindi una IA che, attraverso sensori, attuatori e linguaggio naturale, raccoglie dati da
un ambiente circostante e interagisce con €sso.

In questa sezione illustriamo un’attivita di tutoraggio intelligente con Nao e rivolta a bambini della
2° classe primaria, con argomento le tabelline (Figura 3), secondo le linee guida presenti in
www.indicazioninazionali.it/2018/08/26/indicazioni-2012.
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Figura 3: Nao in un frame del video in cui insegna la tellina dell’l

La tabella di Figura 4, nelle prime due righe, compara gli elementi dell’ITS con i rispettivi elementi
dell’ITR, mentre I’ultima riga esemplifica gli strumenti/risorse e le attivita impiegate da Nao per costrire
i modelli e I’interfaccia per insegnamento delle tabelline.

Il progetto prevede una fase prelimiare che consiste nella diffusione di video formativi, fruibili dal
canale YouTube del Laboratorio Gallino (vedi Conoscere insieme a Nao), in cui il social robot Nao si
presenta ai bambini della classe scolastica e ripete le singole tabelline. Successivamente Nao viene
portato in presenza nell’aula e interagisce con gli alunni/e con le modalita descritte nei tre blocchi
riportati di seguito e che sono state predisposte con un algoritmo sviluppato con software Choregraphe,
QiChat e Phyton:

(1) Riconoscimento facciale ed emotivo: Nao chiede al bambino coinvolto nell’interazione di poter
memorizzare il suo volto in modo da poterlo riconoscere ogni volta che lo incontrera anche in future
attivitd. Nel caso I’alunno fosse gia memorizzato lo saluta e lo invita a scegliere un lavoro da poter
svolgere insieme. Nao rileva altresi lo stato emotivo del bambino al momento dell’interazione e
suggerisce un’attivita che potrebbe essere adeguata alla situazione, lasciando comunque libera scelta
all’alunno/a.

(2) Scelta attivita: il robot offre al bambina/o la possibilita di scegliere quale attivita svolgere
insieme: (a) ripasso delle tabelline, (b) interrogazione basata su esercizi che prevedono la
generazione di numeri casuali, (¢) momento ludico.
a. Ripasso: Nao chiede al bambino su quale tabellina si senta pit incerto (approccio
metacognitivo e autovalutativo) e il robot la ripete. Al termine Nao chiede con quale attivita si
intende proseguire;
b. Interrogazione: in questa fase Nao fa domande sulle tabelline chiedendo il risultato di un
certo numero di moltiplicazioni, generate con valori casuali. In presenza di una risposta corretta
il robot passa direttamente alla domanda successiva. Qualora la risposta sia errata, viene lasciata



al bambino una seconda possibilita. Se la risposta € ancora shagliata, il robot fornisce il risultato
corretto e passa alla domanda successiva;
c.Valutazione: dopo la fase di interrogazione, Nao restituisce un feedback al bambino in base al
numero di errori rilevati, suggerendo dei ripassi mirati.

(3) Momento ludico: qualora Nao rilevi nel bambino uno stato emotivo “sfavorevole”
all’apprendimento (es. annoiato, stanco oppure demoralizzato), propone un’attivita di svago che
comprende un esercizio fisico rilassante oppure un gioco matematico divertente.
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Figura 4: ITS e ITR a confronto e strumenti-attivita impiegate da Nao per I’insegnamento delle tabelline

In seguito alla crisi pandemica e alle conseguenti restrizioni, il Laboratorio Gallino ha potuto
realizzare una prima parte delle attivita previste: in particolare, € stata programmata sui software
I’interazione tra il social robot e gli alunni in classe e sono stati realizzati e caricati su YouTube i video

per la fase preliminare.

4. La quarantena di Nao

Durante il periodo del primo lockdown, marzo 2020, ogni famiglia e individuo si é trovato di fronte
ad una nuova e difficile situazione, che ha visto coinvolta soprattutto la sfera sociale, portando ogni
persona al rispetto dell’isolamento e della distanza sociale. 11 Laboratorio Gallino, presso 1’Universita
degli Studi di Torino, con I’ausilio dei genitori e degli insegnanti, ha preso a cuore la situazione dei

bambini e delle bambine mettendo in campo il social robot Nao.

Nao e un robot che grazie alle sue capacita di movimento e di espressione, puo comunicare le proprie
emozioni e non solo. Con Nao é stato possibile trasmettere emozioni positive, come la gioia e il
divertimento, ma € stato anche possibile aiutare i bambini a elaborare le emozioni negative come la




noia, I’ansia, la paura. Nao si ¢ rivelato essere non solo un mediatore di comunicazione, ma soprattutto
un compagno di vita. Attraverso video di pochi minuti, presenti sui canali social del Laboratorio
Gallino, ha accompagnato molti bambini e bambine durante questa lunga emergenza sanitaria.
Indispensabile & stato il contribuito degli stessi bambini e bambine, che interagendo con il social robot
hanno reso possibile un interscambio di messaggi. Hanno, ad esempio, inviato a Nao disegni (Figura 5)
e audio messaggi, ma anche domande come: «l robot possono infettarsi 0 ammalarsi?». Dando la parola
a un esperto di cybersicurezza, Luca Sambucci di Roma, abbiamo spiegato loro, in linguaggio semplice
ma non semplicistico, che anche i robot possono contrarre “virus” pur se differenti dai nostri. Da questo
interscambio € stato possibile vedere come i bambini e le bambine fossero pienamente collaborativi,
maturi e rispettosi, come dimostra Edoardo, figlio di un operatore sanitario in prima linea, che scrive:
«Papa, sono fiero di te! Non mollare Italia» (v. ancora Figura 5). | bambini sembrano aver capito
benissimo la gravita della situazione, facendo uno sforzo importante: accettando quanto viene loro
richiesto, dando piena fiducia agli adulti, e rinunciando, per un periodo non cosi breve, ad amici, sport,
hobby, scuola. Per una panoramica completa dei video su “La Quarantena di Nao”, si veda il canale
YourTube, al seguente link: https://www.youtube.com/channel/UC1dWccycY ohdwQbwC1IRCkw.

Figura 5: A sinistra, Elide disegna una robot-compagna per Nao. A destra, Edoardo comunica a Nao di essere
fiero del ruolo del padre, operatore sanitario in prima linea contro il Covid-19 (dal canale YouTube: La quarantena
di Nao)

5. Conclusioni

In questo contributo abbiamo visto in azione i social robot Nao e Pepper nei contesti sociali ed
educativi. | risultati di queste prime esplorazioni appaiono promettenti e il Laboratorio Gallino ha
intenzione di proseguire le sperimentazioni avviate portandole in presenza, coi bambini in classe.
Mentre “La quarantena di Nao” é stata oggetto di alcuni lavori di tesi di laurea che ne hanno osservato
e valutato positivamente 1’impatto sugli alunni/e della primaria e della scuola dell’infanzia (registrando
anche un notevole interesse dei media, sia della stampa sia televisivi), per quanto riguarda Nao come
ITR nell’insegnamento delle tabelline ¢ stato predisposto un controllo sperimentale che si avviera con
la ripresa dell’anno scolastico. In particolare, si sono individuate alcune classi della seconda primaria
della cintura di Torino e in autunno sara selezionato casualmente un gruppo sperimentale di 50 alunni



e un gruppo di controllo di pari numerosita. A tutti verra somministrato un test per valutare la
conoscenza delle tabelline. Successivamente, nell’arco di tre mesi, gli alunni del gruppo sperimentale
avranno 1’opportunita di interagire singolarmente col social robot Nao, mentre il gruppo di controllo
proseguira con le attivita didattiche previste dai programmi ministeriali. A conclusione di questa fase
della ricerca verra nuovamente proposto a tutti i bambini il test iniziale di valutazione sulle tabelline. 1l
gruppo di ricerca si aspetta che i risultati siano significativamente differenti tra i due gruppi e che, in
particolare, il gruppo sperimentale registri punteggi migliori. In questo modo protremmao avere un primo
controllo positivo sull’impiego di un ITR, globalmente inteso, in campo educativo.

I social robot non puliscono, non verniciano carrozzerie di auto ma sono stati progettati per stare in
compagnia con gli umani. Noi intendiamo sfruttare la loro intelligenza artificiale e la loro empatia.
Stiamo cercando di sviluppare la loro capacita di stare assieme, utilizzando anche il loro corpo, e di
trasferire dentro di loro basi di conoscenza capaci di farli diventare efficaci comunicatori e tutor
educativi. In questo modo, intendiamo costruire un sentiero di aiuto reciproco che grazie all’interazione
possa permettere ai robot di accompagnarci e prendersi cura di noi. E noi di loro.
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