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La “Rete di scuole per la Robocup Jr ITALIA” è espressione dell’Autonomia scolastica regolata dal D.P.R. 275/99 (art. 7) che permette alle scuole statali di operare sinergicamente per obiettivi condivisi e ritenuti importanti per l’offerta formativa erogata all’utenza.

La Rete di scuole è nata sulla condivisione di una serie di principi EDUCATIVI e DIDATTICI riferiti alla realtà della scuola italiana. Questi principi e le conseguenti proposte operative erano stati riportati in un documento del maggio 2008 dal titolo: Manifesto per una RoboCupJr italiana - una proposta per la diffusione dell’utilizzo didattico della Robotica nelle scuole  a cura di Andrea Bonarini, Augusto Chioccariello e Giovanni Marcianò. Maggio 2008

L’obiettivo della Rete – organizzare l’edizione italiana della Robocup Jr – concretizza una spinta al confronto e alla collaborazione tra Istituti scolastici, elementi che motivano docenti e studenti all’impegno nell’innovazione, sia didattica che tecnologica, affrontando i problemi che costituiscono uno standard internazionale dal 2000, quando la Robocup (manifestazione riservata alle Università di tutto il mondo) ha
proposto le tre “gare” per la scuola: Dance – Rescue – Soccer.

La Robocup Jr ITALIA è Una manifestazione nazionale fondata di tre punti forti:
1. una struttura che cura l’organizzazione e gestisce gli aspetti di organizzazione, promozione, svolgimento ai diversi livelli, regionali e nazionali;
2. un contenuto condiviso, ovvero regolamenti, formule di gara, supporto formativo e informativo ai partecipanti;
3. una documentazione delle proposte didattiche e del lavoro degli studenti che coinvolgono l’uso di kit o robot auto costruiti per la partecipazione agli eventi organizzati dalla Rete. Questo volumetto appartiene alla collana di documentazione.

Sul piano organizzativo e gestionale della Rete di scuole lo Statuto prevede organismi ben distinti ma fortemente integrati:
COMITATO DI GESTIONE – formato dai Dirigenti scolastici degli Istituti fondatori o associati alla Rete. Si riunisce due volte l’anno in via ordinaria, e online per decisioni straordinarie. 
ISTITUTO CAPOFILA – come previsto dal DPR 275/99 cura gli aspetti burocratici, amministrativi e contabili della Rete. Il Dirigente scolastico dell’Istituto capofila è il legale rappresentante della Rete e provvede a dare esecuzione alle delibere del Comitato di Gestione.
COMITATO TECNICO – formato dai docenti referenti degli Istituti fondatori o associati alla Rete, provvede a definire il Bando e i Regolamenti di gara per la manifestazione annuale nazionale, trasmettendoli al Comitato di gestione che li deve approvare.
COMITATO LOCALE  - Cura l’edizione annuale della manifestazione, ed è formato a cura del’Istituto fondatore o associato a cui il Comitato di Gestione ha assegnato la cura dell’evento.
ISTITUTI PARTECIPANTI – iscrivendosi alle gare, beneficiano del supporto della Rete ma non partecipano alle decisioni gestionali o tecniche. La partecipazione alla gara nazionale li rende idonei per aderire alla Rete. Diversamente serve il parere del Comitato Tecnico.
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C.C. Dynamics

PARTECIPA ALLA GARA DI RESCUE "A"

Istituto Istruzione Superiore 
"Crocetti Cerulli" GIULIANOVA(TE)
Classi: IIIa E.T. IVaE.T.




CAP. 1 - DATI GENERALI
(indicazione dei componenti della squadra, istituto di provenienza, docente/i responsabile, altro …)





CAP. 2 - DATI DI CONTESTO E MOTIVAZIONE
(Descrizione della storia della partecipazione alla Robocup Jr Italia. Chi ha lanciato l’idea, chi l’ha raccolta, dubbi, ostacoli e aiuti ricevuti, dalla scuola, dalle famiglie, da amici e supporters …)





CAP. 3 – NOME E STRUTTURA DEL ROBOT
(A partire dalla scelta motivata del nome, illustrare dettagliatamente l’architettura del robot anche
mediante schemi a blocchi, in cui mettere in evidenza l’interfaccia dell’unità centrale (scheda madre, mattoncino ecc) con le periferiche.)





CAP. 4 – MECCANICA
(Indicare le soluzioni meccaniche adottate, precisando la natura del contributo apportato al robot, eventuali modifiche ai kit, o soluzioni auto costruite. Ad esempio realizzazione o modifica del telaio, montaggio dei motori ecc.
Per le realizzazioni particolari come ad esempio pinze, sistemi di trazione ecc. sarebbe bene illustrare la documentazione mediante foto o disegni CAD.)





CAP. 5 – UNITÀ DI CONTROLLO
(Indicare l’unità (o le unità) centrale adottata, precisando se si tratta di un kit o di una soluzione auto costruita. In questo caso indicare in apposita figura numerata e commentata, lo schema elettrico.
Indicare in ogni caso i dati tecnici di cui si dispone, come ad esempio l’alimentazione, il firmware necessario, eventuali requisiti, le modalità di interfaccia con il PC ecc.





CAP. 6 – SENSORI
(Descrivere i sensori impiegati, il loro collegamento con l’unità centrale, nel caso si tratti di sensori auto costruiti o sono stati significativamente modificati, allegare lo schema elettrico ed una breve descrizione. Se la natura meccanica del sensore è rilevante, aggiungere disegni cad o foto.)





CAP. 7 – ATTUATORI
(Descrivere gli attuatori impiegati, il loro collegamento con l’unità centrale, nel caso si tratti di azionamenti auto costruiti allegare lo schema elettrico ed una breve descrizione. Nel caso gli azionamenti non siano stati documentati nella sezione relativa alla meccanica, inserire foto o
disegni CAD.)





CAP. 8 – AMBIENTE DI SVILUPPO
(Descrivere l’ambiente di sviluppo impiegato ed il linguaggio di programmazione, precisandone la versione. Spiegare la motivazione della scelta.)





CAP. 9 – IL PROGRAMMA SOFTWARE
(Descrivere il software originale prodotto per implementare il robot (o i robot se più di uno).
Per i linguaggi grafici si possono inserire le immagini di sezioni del programma.)




CAP. 10 – SORGENTE DI ALIMENTAZIONE
(Precisare la o le fonti di alimentazione del robot, indicandone tensione nominale e (se nota) carica nominale.)




APPENDICE 1 – LA COREOGRAFIA E I COSTUMI (SOLO PER DANCE)
(Descrivere la coreografia della scena, indicando le soluzioni realizzative, materiali impiegati e basi musicali scelte. Generi da cui si è preso spunto: personaggi famosi, film, video-clip, video game … e quant’altro si vuole indicare per valorizzare il lavoro fatto)






APPENDICE …. (A PIACERE)
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