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Rappresentazione della conoscenza
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Fase 1l
SISTEMI
ESPERTI

a Indovina un animale: giochiamo con un grafo binario orientato ...
Rappresentazione della conoscenza

Materiali didattici utilizzati:
scratch 3 (microbit, arduino, java ...)

Setting d’aula:

questa esperienza e stata

svolta in presenza, in aula con LIM e
svolte in DAD, con schermata condivisa
guidata dal docente o da un portavoce di uno dei gruppi di lavoro

Attivita svolta dagli studenti

Collaborazione nello sviluppo del software (approccio costruttivista)

Implementazione (in gruppi) - parte dello sviluppo & stato svolto in gruppi di lavoro di 3|4
studenti e discusso durante le lezioni

Tecnologie utilizzate
E’ possibile un porting su microbit (abbiamo iniziato a lavorarci)

Punti di forza, criticita

Comprensione dei limiti del ML e della necessita di strumenti adeguati
Gli studenti devono aver maturato competenze di base su scratch e
compreso la nozione di variabile e lista
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Simultaneous Localization And Mapping
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Rappresentazione della realta
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FASE 2
SLAM
ML
RETI NEURALI

Rappresentazione della realta X
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Materiali didattici utilizzati:
arduino con libreria dedicata alle reti neurali

Sum function Sigmoid activation

Xn function
input
Setting d’aula: Dendries
questa esperienza e stata ad f\\
svolta in presenza, in aula con LIM e s B
svolte in DAD, con simulatore e schermata condivisa ;,Qz» T o

guidata dal docente e/o da un portavoce di uno dei gruppi di Iavoro

Attivita svolta dagli studenti

Implementazione e addestramento di una rete neurale

Collaborazione nello sviluppo (approccio costruttivista)

Sviluppo (in gruppi) - parte dello sviluppo é stato svolto in gruppi di lavoro di 3|4 studenti
e discusso durante le lezioni

Tecnologie utilizzate
Si puo realizzare un circuito su breadboard per I'utilizzo della rete

Punti di forza, criticita

Comprensione di base del funzionamento delle reti neurali e di apprendimento
supervisionato. Difficolta oggettive legate alle basi matematiche per la comprensione dei
dettagli, in particolare per la backpropagation
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Modellazione della realta
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Modellazione della realta

Materiali didattici utilizzati:
processing con libreria opencv dedicata alla vision (primi test con python)

Setting d’aula:
questa esperienza e stata
svolta in presenza, in aula con LIM guidata dal docente

I A Attivita svolta dagli studenti
Utilizzo di un tool avanzato, basatao su reti neurali, per |la feature extraction in realtime

FEATU RE Collaborazione nello sviluppo (approccio costruttivista)
Discussione delle problematiche ANCHE ETICHE

EXT RACTI 0 N Tecnologie utilizzate

VISION Si puo utilizzare per il controllo di un sistema pan tilt per tracking/SLAM

Punti di forza, criticita

Comprensione di base del concetto di immagine come array di numeri

Comprensione di base dell’utilizzo di reti neurali addestrate.

Discussione aperta su proposte di impiego e problematiche legate ad un uso massivo.
Difficolta oggettive legate ai limiti dell’hardware, alle basi matematiche per la
comprensione dei dettagli, in particolare per la backpropagation




COMPETENZE Competenze di base nelle discipline STEAM

CONSAPEVOLEZZA Competenze in coding

Competenze in robotica, IOT, automazione

PASSIONE

(circa 1/3 dei ragazzi/e) Consapevolezza della interdisciplinarieta delle questioni legate alla |1A

“ Maggior spirito critico circa lo stato attuale e le possibilita future della IA
Y Capacita di lavorare in gruppo, per obiettivi

A
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