
GIOCHI PER TUTTI:
LE DOMANDE DI UNA RICERCA
A partire dai grandi pedagogisti (Pestalozzi,
Fröbel, Claparède), passando per i giganti
della psicologia evolutiva (Piaget, Vygotskij,
Bettelheim), l’importanza del gioco per lo
sviluppo del bambino è riconosciuta ampia-
mente e universalmente, diremmo da secoli.
A fronte di questa condivisione, tuttavia,
non altrettanto approfondite o vivaci sono
state fino a questo momento la riflessione e
la ricerca in merito ad un problema eviden-
te, in pedagogia, in psicologia e in psicologia
clinica: il fatto cioè che ad alcune popolazio-
ni di bambini – a causa di limitazioni funzio-
nali o per deprivazione ambientale – l’espe-
rienza del gioco sia preclusa, e il loro svilup-
po risulti di fatto decurtato di quella che è
stata definita la via maestra all’apprendi-
mento (Besio, 2007a).
Bambini che presentino menomazioni signi-
ficative possono essere profondamente im-
pediti ad effettuare attività di gioco indivi-
duali, a parteciparvi in gruppo, dunque a
sviluppare competenze di gioco in senso la-
to: e questa limitazione può ridurre il loro
potenziale di apprendimento, o inficiare lo
sviluppo di competenze sociali e partecipati-
ve. Si tratta di bambini con menomazioni
sensoriali (cecità, sordità), con gravi limita-
zioni funzionali motorie (es., paralisi cere-
brale infantile, amiotrofia spinale), affetti da
autismo e disturbi della comunicazione e

della relazione, o ancora con ritardo menta-
le di livello medio o grave. Si tratta, per
esempio, di bambini che non possono fisica-
mente controllare i loro movimenti in modo
efficace e finalizzato; o che non riescono ad
interagire con gli strumenti e gli ambienti
della vita di tutti, ma necessitano di accorgi-
menti, facilitazioni e materiali dedicati; di al-
tri ancora, che sembrano non desiderare di
giocare, non apprezzano il valore profondo
della ludicità, o addirittura ne temono l’im-
prevedibilità, l’irruenza, la richiesta di coin-
volgimento in prima persona.
Per tutte queste situazioni, così come per al-
tre, in cui l’impossibilità è legata piuttosto a
vincoli ambientali – economici, sociali, cul-
turali – è necessario e urgente definire ap-
procci e metodi, sviluppare strumenti e stra-
tegie, che aprano le porte del mondo ludico,
favorendo un più naturale e fertile procede-
re della crescita. L’obiettivo, tuttavia, non è
soltanto quello di analizzare il gioco sottrat-
to, negato, impossibile, per intervenire, mo-
dificare, favorire. In quanto attività principe
del bambino in crescita, il gioco è infatti an-
che un’insostituibile finestra sul suo mondo
di desiderio, di capacità, di emozioni e sen-
timenti: permetterne la realizzazione, per-
ciò, non soltanto facilita lo sviluppo pieno e
armonioso dell’individuo, ma offre anche al
clinico, nei casi in cui sia necessario, un con-
testo irripetibile di dialogo, valutazione, in-
tervento, riparo.
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Applicazioni significative a favore del gioco del bambino
con disabilità motoria, ritardo mentale e autismo

■ Serenella Besio, Università della Valle d’Aosta – Université de la Vallée d’Aoste
s.besio@univda.it

Giocattoli robotici
per la disabilità:
nuove opportunità
per apprendere,
partecipare, divertirsi



Fra le risposte possibili a queste esigenze, so-
prattutto quando l’ostacolo sia legato ad
una limitazione funzionale, la tecnologia as-
sume un ruolo di primo piano, dovendo tut-
tavia necessariamente entrare in aperto dia-
logo e confronto con le altre discipline coin-
volte. Così, alcune ricerche dei settori tec-
nologico, psico-pedagogico, clinico – e tra-
sversalmente agli stessi – negli ultimi anni
hanno assunto a loro fondamento questi no-
di critici, e si sono diramate in alcune fra le
possibili direzioni di approfondimento:
• lo sviluppo di tecnologie robotiche e assi-

stive innovative, capaci di sopperire alle li-
mitazioni funzionali o di sorreggere l’ac-
crescimento di adeguate competenze nel
bambino;

• la creazione e la diffusione di metodologie
di universal design, che considerino fin
dalla fase progettuale – di oggetti (giocat-
toli), di contesti (ludoteche, scuole), di
ambienti (parchi-gioco) – le esigenze di
individui dal funzionamento differente,
non già di popolazioni standard;

• lo studio e la realizzazione di adattamenti
di oggetti, materiali (compresi strumenti
tecnologici) e metodologie di intervento
affinché, rispondendo maggiormente alle
esigenze individuali, diventino usabili;

• la definizione di procedure standardizzate
di sviluppo di prodotti ludici che implichi-
no l’adozione sistematica di elementi di
accessibilità;

• lo studio di metodologie per la valutazio-
ne delle abilità e delle competenze di gio-
co del bambino con disabilità, anche in
chiave comparativa con il loro sviluppo na-
turale;

• l’individuazione e la validazione di meto-
dologie adeguate per l’intervento educati-
vo, clinico e riabilitativo per:
- la definizione di scenari ludici efficaci,

che permettano di realizzare ogni tipo-
logia possibile di gioco, rispondente a
diversi stadi evolutivi e alle capacità del
singolo;

- la costruzione di una competente rela-
zione educativa in contesto ludico;

- la gestione di gruppi inclusivi di bambi-
ni che favoriscano la partecipazione di
ciascuno e la crescita sulla base dello
scambio e della reciprocità;

• la compilazione di linee guida e di orienta-
mento per adulti – genitori, educatori, ria-
bilitatori – per sostenere la conoscenza e la
consapevolezza in merito a questi temi e
agli opportuni interventi.

Numerose sono le domande che queste ri-
cerche possono scegliere di volta in volta di

esplorare, perché restano ancora aperte alla
discussione e al dibattito fra studiosi. Per
esempio: quale modalità di funzionamento,
o quale limitazione vogliano in particolare
approfondire – poiché sono varie le soluzio-
ni ipotizzabili per differenti disabilità. Ma an-
che, quali obiettivi si intenda perseguire: pri-
mariamente volti allo sviluppo ludico in sé,
oppure mirati – attraverso il gioco – allo svi-
luppo cognitivo, o sociale o della comunica-
zione. In quali contesti e ambienti di vita si
situi l’attività di gioco: al chiuso, all’aperto, a
casa, a scuola. Quale tipologia o stadio di
gioco si voglia favorire o incrementare: sen-
so-motorio, simbolico, costruttivo, solitario,
parallelo, di gruppo (e dunque, sullo sfondo:
quale classificazione del gioco si scelga di
adottare...). E, in quest’ultimo caso: quali
potrebbero essere i compagni di gioco prefe-
renziali per queste attività: coetanei, adulti,
robot, etc.; quali strumenti si vogliano/pos-
sano utilizzare: giocattoli tradizionali, tecno-
logie avanzate e virtuali, giochi per il movi-
mento o per attività a tavolino, etc.
Infine, da ultimo, non per importanza, nel-
l’ambito del discorso qui avviato, quale ap-
proccio tecnologico si intenda adottare: il
gioco accessibile, il gioco adattato, le tecno-
logie assistive, il toy for all, la robotica, assi-
stiva, sociale, a sua volta adattata (Besio,
2009a). Si tratta dunque, com’è evidente, di
un mondo in fermento, ma in gran parte an-
cora da esplorare. Di seguito, verranno pre-
sentate alcune riflessioni in merito ad un
gruppo di possibili soluzioni, quelle offerte
dalla robotica; esse saranno analizzate attra-
verso alcune applicazioni significative effet-
tuate a favore del gioco del bambino con di-
sabilità motoria, ritardo mentale e autismo.

STATO DELL’ARTE
Numerosi sono gli studi che confermano il
ruolo positivo svolto dalle tecnologie robo-
tiche e assistive a supporto dello sviluppo dei
bambini con disabilità, anche attraverso la
proposta di soluzioni per migliorare le loro
capacità ludiche e per permettere loro di ac-
cedere ai materiali di gioco.
In particolare, negli ultimi dieci anni è stato
sviluppato un numero consistente di proto-
tipi di robot giocattolo indirizzati proprio a
bambini con disabilità di tipologie differen-
ti, la cui efficacia educativa o terapeutica è
stata poi valutata in contesti sperimentali,
nell’ambito di interventi riabilitativi basati
sul gioco.
In alti casi, per lo stesso scopo sono stati uti-
lizzati dei robot giocattolo di comune com-
mercio, opportunamente adattati, in modo
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i semplice, come per esempio attraverso delle
piccole modificazioni e l’utilizzo di sensori,
o in modo più complesso, come nel caso
dello sviluppo di software per la gestione di
una interfaccia accessibile al kit Lego Mind-
storms1, particolarmente significativo per of-
frire al bambino competenze di ideazione e
costruzione autonoma, favorendo sia creati-
vità individuale che collaborazione con i
coetanei.
In entrambi i casi, le variabili studiate hanno
compreso l’impatto dell’utilizzo in chiave
ludica di questi strumenti sullo sviluppo co-
gnitivo, comunicativo-linguistico dei bam-
bini, o sulle loro capacità di prendere parte
pienamente alle attività di gruppo proposte,
dunque sulla condotta sociale. In altre ricer-
che essi sono stati utilizzati – in sostituzione
di test standardizzati non utilizzabili a causa
di limitazione funzionali motorie o linguisti-
che – come mezzi adatti per valutare, infe-
rendole, le capacità del bambino disabile di
comprendere concetti astratti e di risolvere
problemi proposti.
Le ricerche guidate dal gruppo di lavoro di
Cook (Cook e Polgar, 2008), per esempio,
si sono indirizzate in due ambiti: da una par-
te, allo sviluppo di robot espressamente pro-
gettati per richiedere al bambino l’attivazio-
ne di specifiche competenze cognitive, per-
mettendo di metterne in evidenza alcune fi-
no a quel momento insospettate e non mi-
surate con i test tradizionali; dall’altra, allo
sviluppo di ambienti aperti, di scoperta, che
permettano al bambino di esplorare e risol-
vere problemi usando i robot.
Grazie all’innegabile stretta relazione fra i
due ambiti, i prodotti robotici usati a sup-
porto della riabilitazione e dell’educazione
di bambini disabili possono saldamente ba-
sarsi sui risultati di ricerche analoghe con-
dotte nel settore delle tecnologie assistive:
ciò accade in particolare nel caso in cui i ro-
bot costituiscono dei mezzi per interagire
con oggetti e giocattoli standard, tradizio-
nali. È il caso di bracci protesici robotici svi-
luppati come robot assistivi, o per permette-
re a bambini con limitazione funzionale mo-
toria di giocare con i mattoncini Lego. Si
tratta, in questo come in altri casi, di robot
che assistono la persona disabile attraverso
un’interazione fisica, detti anche Assistive
Robotics (AR). Ad essi si affiancano i robot
afferenti al filone detto Socially Interactive
Robotics (SIR), il cui principale compito è fa-
vorire l’interazione sociale (Fong et al.,
2003). Più recentemente è stata inoltre in-
trodotta un’ulteriore categoria, che si collo-
ca all’intersezione fra le due precedenti: si

tratta infatti della Socially Assistive Robotics
(SAR), una branca che si occupa di creare
un’interazione ravvicinata ed effettiva con
l’utente umano, per fornire assistenza ed ot-
tenere miglioramenti evidenti in contesti di
riabilitazione, apprendimento, convalescen-
za, senza (Feil-Seifer e Matariç, 2005) tutta-
via fare appello sul contatto fisico.
Nel 2002, nell’ambito del VI Programma di
ricerca europeo è stata coniata l’espressione
cognitive companions, per indicare proprio
quei robot il cui “scopo” sia quello di servi-
re gli esseri umani, come assistenti esperti o
come compagni, appunto. Questi robot de-
vono essere in grado di apprendere nuove
abilità, dunque ad effettuare nuovi compiti,
in modo non predeterminato ed attivo, e di
crescere in costante interazione e coopera-
zione con gli esseri umani. Un compagno
robot può dunque essere considerato come
un servitore adattivo, che coesiste e conti-
nuamente interagisce con l’utente. Come
Marti e Giusti (2009a) suggeriscono, queste
caratteristiche del compagno robot possono
essere anche intese in senso esteso, inclu-
dendo aspetti dell’interazione uomo-robot
che non siano meramente funzionali, ma per
esempio emozionali, esteticamente gratifi-
canti, sociali. L’intento è quello di assimila-
re l’interazione fra robot e uomo a quella
umana, in modo che essa possa apparire di-
vertente, intrigante, significativa.
Alcune disabilità hanno più di altre attratto
l’interesse della ricerca e dunque lo sviluppo
tecnologico; di seguito vengono presentate
brevemente alcune di queste esperienze, di
particolare interesse.

Rassegna di strumenti e ricerche
In una ricerca di Karlan et al. (1988), dei ro-
bot sono stati usati con successo in attività
manipolative con bambini, in età prescolare
e di prima scolarità, con disabilità fisica di
grado medio o grave e ritardo mentale. Ma-
nus, un braccio robotico adattato (Kwee et
al., 1999, 2002), è stato proposto per varie
attività a bambini con paralisi cerebrale, in
sostituzione della loro manipolazione ridot-
ta. Handy1, che era stato inizialmente pro-
dotto come ausilio per l’alimentazione, è
stato adattato per assistere in attività grafiche
alcuni bambini disabili insieme ai loro com-
pagni (Smith e Topping, 1996). Un robot
disegnato specificamente per le attività del
laboratorio di scienze è stato sperimentato
con studenti disabili di età variabile fra i 9 e
gli 11 anni (Howell e Hay, 1989), mentre
una stazione di lavoro multifunzionale, chia-
mata ArlynArm (Eberhart et al., 2000), è

1
Il più recente prodotto di
questo tipo è stato svilup-
pato con il progetto
«Amico Robot», finanzia-
to dal Ministero dell’Istru-
zione dell’Università e
della Ricerca nell’ambito
dell’Azione 6 del Proget-
to «Nuove Tecnologie e
Disabilità» 2007/2009);
in particolare il software,
che ha raccolto l’ormai
lunga esperienza della
rete di scuole lombarde
che utilizza Lego Mind-
storms a scopo didattico,
è stato implementato dal-
la Fondazione Informati-
ca per la Promozione del-
la Persona Disabile
(FIPPD, www.fippd.com)
di Lugano e con la colla-
borazione del DAT (Ser-
vizio Domotica, Ausili,
Terapia Occupazionale,
www.dongnocchi.it) della
Fondazione don Carlo
Gnocchi di Milano. Per
un approfondimento sul-
l’iniziativa ministeriale si
veda Besio et al., 2009.
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istata impiegata per favorire lo studio delle
scienze e delle arti in studenti dai 10 ai 18
anni che presentavano menomazioni fisiche
dovute ad artrogripposi, distrofia muscolare
e paralisi cerebrale. Un’altra stazione di la-
voro, il robot commerciale SCARA
(Harwin et al., 1988), è stato adottato per
aiutare bambini disabili a governare e mani-
polare mattoncini, scegliere oggetti e gioca-
re alla Torre di Hanoi.
Nell’ambito del progetto PlayROB (Kron-
reif et al., 2007) è stato sviluppato un siste-
ma in grado di permettere a bambini con
grave disabilità motoria di utilizzare giocat-
toli tradizionali: dopo aver verificato l’inte-
resse di bambini, disabili e non, nell’utilizzo
del robot, ne sono state realizzate versioni
aggiornate, sperimentate in studi che hanno
coinvolto gruppi più ampi di utenti, mo-
strando un rapido apprendimento delle fun-
zioni del robot, ma anche alta concentrazio-
ne e divertimento, anche per lunghi periodi
di tempo; altri studi, con lo stesso strumen-
to, avevano mostrato miglioramento delle
abilità di percezione spaziale.
Il progetto Playbot (Tsotos et al., 1998; An-
dreopoulos e Tsotsos, 2007) intende invece
sfruttare l’alta tecnologia per il controllo vi-
sivo come principale modalità di gestione
del robot.
Gli studi, abbastanza numerosi, che hanno
approfondito l’efficacia dei robot nella tera-
pia dell’autismo, hanno puntato al recupero
di alcune delle principali problematiche pre-
sentate da questi soggetti: l’interazione so-
ciale, la comunicazione, il pensiero creativo
e appunto il gioco. Le ricerche più riuscite in
questo settore puntano sull’ipotesi forte che
la relazione facilitata (perché controllata e
entro certi limiti prevedibile) che si stabilisce
con il robot possa poi essere trasferita agli es-
seri umani. In questo quadro sono stati usa-
ti robot esistenti in commercio2, o ne sono
stati sviluppati di originali, sia statici, capaci
di imitare espressioni del volto e gesti – è il
caso di Kaspar – sia robot mobili che intera-
giscono con il bambino attraverso il movi-
mento – è il caso di AURORA (Dau-
tenhahn e Werry, 2004; Michaud et al.,
2007). Questi studi hanno aperto l’ampio fi-
lone di ricerche sui cosiddetti robot sociali,
sul loro uso ed efficacia (Howard et al.,
2008; Besio, 2008).
Una piccola digressione meritano poi i ro-
bot che intendono incontrare esigenze edu-
cative o riabilitative di bambini con ritardo
mentale; si tratta in questo caso di prodotti
che puntano a creare occasioni di apprendi-
mento, offrendo per esempio strumenti per

attività di sviluppo cognitivo, come nel caso
del prototipo di tiles (Grönvall et al., 2006;
Marti e Giusti, 2009b), ma sempre pren-
dendo in considerazione attentamente il
necessario contesto di contenimento emoti-
vo e di forte sollecitazione emotiva, fino ad
arrivare alla proposta di pet robot, di cui Pa-
ro (Marti et al., 2005) è uno degli esempi
meglio riusciti e tuttora promettenti, non
soltanto per le sue applicazioni nell’età evo-
lutiva
Un approccio forse più originale o innovati-
vo proviene da quelle ricerche che, più che
indirizzarsi ad una problematica precisa del
bambino disabile, hanno preferito cercare di
sviluppare strumenti perché liberamente il
bambino possa impadronirsi appieno della
sua capacità e competenza ludica, indiriz-
zandola secondo le sue preferenze. Devono
essere ascritti a questo filone gli studi (Bijou
e Baer, 1967; Harter, 1978; Rosenbloom,
1975; Nisbet et al., 1996) che si sono in-
centrati sul ruolo della libera espressione
corporea nell’elicitare abilità giocose nell’in-
dividuo, nonché nel favorire la curiosità, il
senso di autoefficacia e l’intraprendenza re-
lazionale. La risposta a questi risultati, sup-
portata da alcune ricerche (Butler, 1986),
non può che essere il tentativo, tramite un
accurato sviluppo di tecnologie anche robo-
tiche, di fornire al bambino con limitazione
funzionale motoria il massimo di mobilità, il
più precocemente possibile. Ciò ha condot-
to per esempio allo sviluppo di alcuni mezzi
di locomozione robotici, come l’automobi-
le PALMIBER (Ceres et al., 2005), il Tran-
sitional Powered Mobility Aid (Wright-Ott,
1997), e la Smart wheelchair (Nisbet et al.,
1996).
Un altro gruppo di studi, sempre nell’inten-
to di fornire al bambino gli strumenti per av-
viare autonomamente comportamenti e atti-
vità ludiche, hanno puntato piuttosto sul so-
stegno e sul mantenimento delle competen-
ze comunicative; per esempio, bambini che
utilizzino dei comunicatori, soprattutto se
gestiti da interfacce complesse come sistemi
di puntamento o a scansione, possono tro-
varsi in difficoltà ad effettuare dei giochi. Al-
cune ricerche hanno così tentato di risolvere
il problema costruendo dei sistemi integrati,
in modo che i bambini possano contempo-
raneamente comunicare e giocare con i ro-
bot della Lego, usando lo stesso sistema di
accesso (Adams et al., 2008a, 2008b, Adams
e Cook, 2009); qualcosa di analogo era sta-
to sviluppato anche dal gruppo del Centro
Informatica per la Disabilità (CID) di Luga-
no alla fine del secolo scorso con i prodotti

2
È il caso, per esempio,
dei cosiddetti robot socia-
li Robota, commercializ-
zato da DIDEL SA4 (Ro-
bins e Dauntenhahn,
2006), e ESRA (Scassel-
lati, 2005), che puntano
sull’imitazione e riprodu-
zione di movimenti del vi-
so; oppure dei robot che
puntano piuttosto sul mo-
vimento nell’interazione
con il bambino autistico,
come Jumbo e Roball
(Michaud et al., 2003).



AdioScan e Digio (Scascighini, 2009; Besio,
2007b). Studi pilota in questo settore han-
no del resto confermato un dato di estremo
interesse, e cioè che questi bambini preferi-
scono agire direttamente sui robot, piutto-
sto che chiedere ad altri di farlo al loro po-
sto, e che con naturalezza, mentre giocano,
usano il comunicatore per esprimere i loro
commenti.
Altri studi ancora (Cook et al., 2005), come
già sottolineato in precedenza, si sono indi-
rizzati all’uso dei robot per l’individuazione
di competenze cognitive in bambini piccoli
con paralisi cerebrale, che non riuscivano al-
trimenti a mettersi in evidenza. 
A fianco di queste ricerche che si occupano
di sviluppare robot “speciali”, mirati ad
un’utenza definita, all’interno di protocolli
sperimentali, di sviluppo e d’uso, ben preci-
sati, va rilevata anche una generale crescita,
disponibilità e diffusione di giocattoli robo-
tici nel regolare commercio, rivolti a bambi-
ni di età diverse3; questo incremento tutta-
via, se apre nuove frontiere e possibilità al
gioco infantile, alimentandone la fantasia e
le capacità di fruizione, non necessariamen-
te agisce in senso positivo anche in favore
delle popolazioni con disabilità, poiché que-
sti strumenti presentano numerosi problemi
di accessibilità e di usabilità, a seconda delle
limitazioni funzionali considerate.
Se l’utilizzo di questi strumenti tecnologica-
mente avanzati può dunque svolgere un
ruolo positivo a favore del gioco del bambi-
no con disabilità, sia sostenendone lo svilup-
po in ogni settore, sia favorendo la creazio-
ne di contesti di gioco inclusivi ed integrati,
due sembrano dunque le frontiere aperte
oggi per la robotica ludica, nel caso della di-
sabilità: da una parte, la messa a punto di si-
stemi innovativi, flessibili, appropriati ai con-
testi educativi e riabilitativi, e in grado di ri-
spondere alle esigenze di utenti con esigen-
ze eterogenee; dall’altra, lo studio di strate-
gie e modelli per la modificazione o l’adatta-
mento di robot già esistenti in commercio,
per l’utilizzo anche da parte del bambino
con limitazione funzionale.

Aspetti metodologici
Gli aspetti metodologici si attestano preva-
lentemente nei seguenti ambiti: lo sviluppo
e il design del prodotto tecnologico, l’anali-
si dei bisogni dell’utente e la misurazione dei
risultati ottenuti in termini di beneficio, la
creazione di scenari di gioco adatti, utili e in-
teressanti per la popolazione individuata, la
definizione di protocolli di intervento e di
lavoro.

Per quanto concerne il design, da molto
tempo ormai nello studio dell’interazione
uomo-robot è stato adottato il modello
user-centered, nel quale gli utenti non sono
più visti come oggetti, ma coinvolti come
agenti attivi del processo. La presenza degli
utenti non è dunque considerata utile in fa-
se di validazione e valutazione dei risultati fi-
nali, ma è prevista fin dall’inizio, per svilup-
pare un setting cooperativo nel quale le per-
sone che saranno i futuri utenti del prodot-
to hanno l’opportunità di re-inventare la
tecnologia, provandone le caratteristiche, e
cercando di assorbire utilmente le funziona-
lità e i concetti sottostanti, in modo da com-
prendere in che modo essa possa rispondere
meglio alle loro esigenze. Tutto questo può
anche esitare in modalità originali di usare la
tecnologia, sviluppando nuove pratiche so-
ciali intorno alle possibilità aperte dal nuovo
sistema tecnologico.
Moltissime ricerche del settore, quale che sia
la tipologia di robotica, pongono il loro fo-
cus principale sugli aspetti tecnologici, come
le funzionalità del robot, o l’interfaccia uo-
mo-macchina, piuttosto che sulla valutazio-
ne dei bisogni individuali dell’utente. Ciò
comporta che, nel caso della disabilità, per
esempio, questi ultimi vengano talvolta
identificati semplicemente con l’etichetta
diagnostica, la quale, come è ben noto, non
rivela il dettaglio delle esigenze dell’indivi-
duo, né l’entità della limitazione o della ca-
pacità.
Nel caso poi della misurazione dei risultati,
le ricerche SIR e SAR per i giochi robotici,
vengono usate metodologie qualitative e
quantitative, che studiano dimensioni socia-
li e comportamentali nell’ambito o di ricer-
che sperimentali o di osservazioni condotte
in ambiente ecologicamente valido. I dati
ottenuti, spesso analizzati attraverso video-
registrazioni o osservazioni dirette, sono ba-
sati sulla misurazione di variabili del com-
portamento come ad esempio il contatto vi-
sivo, la prossimità fisica, le vocalizzazioni, i
movimenti, i gesti, le espressioni facciali. A
differenza della AR, l’impatto dei robot so-
ciali sulla Qualità di Vita è tuttora non suffi-
cientemente esplorato, a causa del fatto che
questi strumenti sono costosi e niente affat-
to diffusi ancora sia in ambito educativo che
riabilitativo.
Nell’ambito del progetto europeo IRO-
MEC che sarà presentato in seguito, è stato
prodotto un innovativo strumento disponi-
bile online, chiamato MA.C.RO.-Play4, de-
dicato da una parte all’enucleazione delle
esigenze dell’utente in termini di limitazioni
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3
Un’interessante rassegna
di robot giocattolo esi-
stenti in commercio,
adatti sia a favorire il
semplice divertimento che
a supportare l’apprendi-
mento del bambino, si
trova in Benitez e Cala,
(2007).

4
La piattaforma web, di
cui è principale autrice
Elena Laudanna, è de-
scritta nel dettaglio nella
prima parte di Besio
(2009b).
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ifunzionali e di capacità – definite sulla base
della Classificazione Internazionale del Fun-
zionamento (versione bambini e adolescen-
ti) (OMS, 2007) – dall’altra al supporto del
professionista (educatore o riabilitatore)
nell’operazione di matching fra queste e le
funzionalità dei robot giocattolo esistenti in
commercio. In tal modo non solo i bisogni
dell’utente vengono identificati con preci-
sione e comparati all’interno di un quadro
complessivo, ma vengono anche posti in re-
lazione utile con le possibilità di azione, mo-
vimento, reazione, supporto, sollecitazione,
che i vari robot inclusi nel database possono
offrire. Ciò permette di effettuare scelte
oculate e consapevoli sotto il profilo della
progettazione educativa e riabilitativa, dun-
que di porre le basi per una più affidabile va-
lutazione dei risultati ottenuti.
Gli scenari sono una metodologia tradizio-
nalmente usata per lo sviluppo di sistemi ro-
botici, procedendo dalla definizione del pro-
blema all’immaginazione di soluzioni, ed
aiutando tutte le parti coinvolte a contribui-
re all’analisi, allo sviluppo e alla valutazione
dei sistemi. Carroll (1995) ha preferito par-
lare di “famiglia di tecniche”, che permetto-
no di descrivere dei sistemi futuri, nelle pri-
me fasi dello sviluppo. Essi possono essere
narrazioni testuali, che descrivono un’atti-
vità in un contesto, dei brevi filmati con pro-
totipi o dei modelli, sceneggiature su pan-
nelli di cartone o situazioni reali in cui si cer-
ca di riprodurre la situazione. Gli sviluppa-
tori hanno usato spesso questa tecnica per
organizzare le loro idee, argomentarle, so-
stenerle, comunicarle. Gli scenari sono usati
anche come materiale di supporto nella fase
di sviluppo, laddove gli utenti vi siano coin-
volti, per meglio delineare quale sarà la tec-
nologia che si intende sviluppare e dovranno
usare. Infine, gli scenari servono come rap-
presentazioni nel corso di cicli di sviluppo,
aiutando a sostenere il passaggio dagli obiet-
tivi e i punti critici dell’attuale utilizzo di
uno strumento, fino alla valutazione del
processo di trasformazione e ridefinizione
dello stesso (Carroll, 1992).
Un utilizzo originale della metodologia de-
gli scenari è stato fatto nel corso del già cita-
to progetto IROMEC; essi infatti sono stati
usati non solo nel senso tradizionale dell’im-
maginazione delle possibili funzionalità e ca-
ratteristiche del nuovo robot sociale, ma so-
no stati visti anche come tramite per un li-
vello più elevato di concettualizzazione del-
l’uso del robot in particolari contesti (Ro-
bins et al., 2008): in questo modo, essi sono
stati usati direttamente come contesti di gio-

co che permettono agli utenti di apprezzare,
ed eventualmente valutare, le funzionalità
implementate nel robot.
Infine, per ciò che attiene la metodologia di
utilizzo del robot in contesti educativi o ria-
bilitativi, nonché in contesti sperimentali di
ricerca, mentre sono numerose le proposte
esistenti in letteratura, inerenti le singole
esperienze condotte, non sono ancora stati
ancora avanzati modelli più sistematizzati e
a più ampio spettro. Questi dovrebbero ri-
solvere numerosi nodi problematici che ri-
mangono tuttora non completamente risol-
ti o stabilizzati in questo ambito di ricerca,
come per esempio: quali strumenti e proce-
dure esistono e possono essere usati per la
valutazione del gioco infantile, nel caso del
bambino con disabilità? Quali aree dello svi-
luppo infantile vengono prevalentemente
studiate quando si utilizza il gioco come
contesto osservativo? Quali sono gli aspetti
più critici per organizzare delle sessioni di
gioco nel caso della disabilità e valutarne
l’efficacia e i risultati?
Un’approfondita indagine effettuata in que-
sto settore nel corso del progetto IROMEC5

ha portato alla definizione di alcuni elementi
comuni nelle ricerche indagate, e può costi-
tuire un’utile base per far evolvere gli studi in
questa direzione. In particolare, con riferi-
mento alla selezione dei soggetti da coinvol-
gere, è stata evidenziata la significatività di al-
cune variabili: oltre ad elementi conoscitivi
sulla disabilità e/o le limitazioni funzionali,
possono costituire elementi sensibili sotto il
profilo sperimentale l’età dei soggetti, sia
cronologica che mentale, che implica una
scelta del tipo, dello stadio e dello stile di gio-
co e il genere, essendoci una certa evidenza
per una differenziazione delle preferenze fra
maschi e femmine. Per quanto concerne la
strutturazione del setting di gioco, alcune fra
le variabili evidenziate sono: il luogo in cui il
gioco si svolge (scuola, casa, riabilitazione,
etc.), i materiali disponibili per il gioco, siano
essi giocattoli tradizionali, o adattati o anco-
ra tecnologie assistive per permettere l’acces-
so a questi ultimi. La presenza di pari, il loro
numero e tipologia, la presenza di adulti, il
loro numero e il loro ruolo nei confronti del-
l’attività di gioco sono ulteriori elementi di
significatività.
Da ultimo, fra gli strumenti di misurazione
che possono essere utilizzati esiste una radi-
cale differenziazione fra i test e gli strumen-
ti valutativi che intendono approfondire e
misurare il livello evolutivo del gioco, nei
bambini disabili e non, da una parte, e quel-
li che, basati sull’osservazione delle capacità

5
La rassegna, di cui è prin-
cipale autrice Francesca
Caprino, si trova nella se-
conda parte di Besio
(2009b). Si veda inoltre
paragrafo dedicato, più
oltre.
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i di gioco, intendono invece misurare altre
competenze, come per esempio le capacità
sociali, cognitive, e così via. Vera Cenerento-
la del gruppo, i test per la misurazione del
divertimento, del coinvolgimento del bam-
bino nel gioco: si tratta di alcuni strumenti
che indagano la cosiddetta playfulness, che
troverebbero largo ed utile impiego nel set-
tore della disabilità, ma che, per essere effi-
cacemente impiegati in questo caso, richie-
dono ulteriori adattamenti ed elaborazioni.

DUE ESEMPI RECENTI
Di seguito si presenteranno brevemente due
esperienze e prodotti recenti: il primo si rife-
risce allo sviluppo di un robot compagno di
giochi, il secondo invece all’adattamento di
robot commerciali per essere utilizzati da
bambini con disabilità motoria.

IROMEC (Interactive RObotic
MEdiators as Companions)
Nato nell’ambito del VI Programma Qua-
dro, IROMEC coinvolge centri ed istituzio-
ni di sei differenti nazioni europee6 ed è
giunto in fase conclusiva; esso ha sviluppato
un prototipo di “compagno robot” (figura
1) in grado di facilitare, migliorare ed imple-
mentare il gioco di bambini con disabilità, in-
cidendo in tal modo sulle loro capacità di ap-
prendimento, l’inclusione sociale e la qualità
della vita. Sarà rivolto in particolare a bambi-
ni con autismo, con ritardo mentale e grave
limitazione funzionale motoria: sono questi
infatti i gruppi che, ad una prima ricognizio-
ne effettuata presso gli user panels, potrebbe-
ro più di altri avvantaggiarsi del supporto di
un robot per le loro attività ludiche.
Sviluppato per essere robusto, solido, sicuro

e accessibile, potrà agire come mediatore so-
ciale in differenti contesti di gioco, per
esempio in terapia riabilitativa, a scuola, a ca-
sa, essendo anche in grado di adattarsi ad
ambienti di gioco non standardizzati, come
tipicamente sono i contesti ludici. Lo svilup-
po del robot ha seguito una metodologia
strettamente user centered, focalizzata su
un’attenta valutazione dei bisogni degli
utenti finali (i bambini con le disabilità indi-
cate) e degli utenti secondari (insegnanti, te-
rapisti, medici, genitori, ecc.), tutti coinvol-
ti fin dall’inizio nel processo stesso. L’intero
processo ha seguito un continuo processo
iterativo, che parte dagli utenti, per rivolger-
si agli aspetti implementativi, e tornare alla
sperimentazione e alla validazione presso gli
utenti. In tal modo, è stato definito un grup-
po di 10 scenari di gioco, con 28 variazioni,
che intendono ulteriormente rispondere alle
esigenze delle popolazioni individuate e si
collocano lungo l’arco dei differenti stadi di
gioco possibili, sulla base della classificazio-
ne ESAR del gioco che è stata adottata nel-
l’ambito del progetto7.
I principali aspetti innovativi di IROMEC ri-
guardano: la forte enfasi sulla modularità di
struttura e comportamenti, l’adattività alle
necessità di diverse categorie di utenti e l’a-
dozione di soluzioni non soltanto meccani-
che per supportare l’interazione fra il bam-
bino e il robot, ma anche la sperimentazione
di smart materials per rafforzare l’espressi-
vità del robot. Sotto il profilo metodologico,
gli aspetti innovativi, oltre al coinvolgimen-
to reale di utenti ed esperti e l’iteratività del
processo, si segnala l’adozione della Classifi-
cazione ICF-CY per offrire una cornice ge-
nerale allo studio dei possibili usi e dell’effi-
cacia di IROMEC come strumento a sup-
porto della terapia e dell’educazione dei
bambini con disabilità, e lo sviluppo di uno
schema generale inquadramento metodolo-
gico per l’organizzazione e la realizzazione
di efficaci attività ludiche che includano il
robot.
IROMEC, nella sua fase finale prototipale, è
costituito da: una piattaforma mobile; un
modulo di interazione configurabile che
può essere facilmente inserito o tolto; una
serie di sensori di controllo, che permettono
anche ai bambini con disabilità motoria im-
portante di accedere all’interazione con il
robot, attivandolo direttamente o a distan-
za. Questo prototipo è attualmente in fase di
sperimentazione (figura 2) per la valutazio-
ne dei possibili effetti educativi e riabilitativi.
I prodotti finali connessi allo sviluppo del
robot, che sono stati sviluppati nel corso del

figura 1
Il prototipo di “compagno
robot” di IROMEC.

6
IROMEC (Interactive RO-
botic MEdiators as Com-
panions, 2006 IST-2005-
2.6.1), svoltosi nell’arco
di anni 2007/2009, è
coordinato da Profactor
GmbH (Austria) e coin-
volge i seguenti partner:
Università della Valle
d’Aosta e Università degli
Studi di Siena (Italia);
University of Hertfordshi-
re (Gran Bretagna); AIT
Austrian Institute of Tech-
nology (Austria); Robo-
soft (Francia); Vilans
(Olanda); AIJU Instituto
Tecnológico del Juguete
(Spagna); Risoluta S.L.L.
(Spagna).

7
La classificazione ESAR
(Exercise, Symbol, As-
semblage, Règle) è stata
sviluppata in Spagna da
Garon et al. (1996,
2002).
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iprogetto, potranno ulteriormente arricchire
la conoscenza complessiva nel settore: si
tratta del già citato software MA.C.RO.-
Play, ma anche delle Linee Guida per sup-
portare educatori e riabilitatori nella realiz-
zazione di attività ludiche rivolte a gruppi di
bambini che coinvolgano anche bambini di-
sabili e l’uso dei robot.

Progetto “Robot adattati”
Il progetto, attivato nel corso del 2009 pres-
so l’Università della Valle d’Aosta, ha inteso
investigare le possibilità di implementare su
robot giocattolo esistenti nel regolare com-
mercio, alcuni fra gli scenari di gioco svilup-
pati per IROMEC. Sono stati individuati tre
diversi robot, scelti per la loro attrattiva gio-
cosa e per l’apparenza piacevole; essi sono
rinvenibili facilmente, possono realizzare al-
cuni scenari di IROMEC, sono robusti e si-
curi, possono essere controllati a distanza
tramite raggi infrarossi. Quest’ultimo ele-
mento è di particolare importanza perché il
progetto intende concentrarsi esclusivamen-
te sulle esigenze di una popolazione di bam-
bini con disabilità motoria ed è dunque im-
portante che esista la possibilità di mettere in
comunicazione il robot con ausili per l’ac-
cessibilità eventualmente da loro usati.
Lo studio ha riguardato un’attenta valuta-
zione delle caratteristiche dei robot, alla lu-
ce delle esigenze di questi bambini, e degli
scenari che devono essere implementati, per
individuare il tipo e l’entità degli adattamen-
ti da effettuare; tali modificazioni non devo-
no essere intese esclusivamente tuttavia sot-
to il profilo dell’accessibilità, ma anche in re-
lazione all’usabilità del robot.
• Mr. Personality (dell’azienda WowWee

Group Limited), robot su ruote, deve il
suo nome al fatto che può mostrare diffe-
renti personalità sul monitor a colori; le
espressioni facciali sono combinate con
movimenti di braccia, testa e tronco; il ro-
bot è in grado di muoversi intorno evitan-
do gli ostacoli ed è accompagnato da suo-
ni, musiche e messaggi preregistrati.
Gli adattamenti effettuati al fine di realiz-
zare gli scenari hanno previsto una modi-
ficazione dei files corrispondenti alle diver-
se personalità, la registrazione di nuovi fi-
les audio, e il disegno di nuove espressioni
facciali, utili per il gioco. Un sistema di
controllo remoto programmabile è stato
utilizzato per apprendere e usare i segnali
infrarossi necessari per controllare il robot,
in modo da renderne possibile la gestione
anche da parte di bambini con disabilità
motoria.

• I-Sobot (dell’azienda giapponese TOMY
Company Ltd) è un piccolo robot umanoi-
de, fortemente espressivo, che può effet-
tuare una vasta gamma di movimenti; il
controllo remoto permette di creare nuovi
pattern di movimento, e di attivarli succes-
sivamente premendo un solo tasto; il robot
è anche fornito di un sensore giroscopico e
di un sistema di riconoscimento vocale.
Il robot è stato ri-programmato al fine di
rendere accessibili le sue funzionalità an-
che a utenti che sono in grado di usare un
solo sensore. Grazie a questi adattamenti,
è stato possibile proporre un gioco di imi-
tazione ad un gruppo di bambini, dei qua-
li alcuni con disabilità motoria.

• Wall-E (dell’azienda canadese Thinkway
Toysun) è un personaggio interessante, che
produce messaggi vocali preregistrati, suo-
ni e movimento; include quattro sensori
per il riconoscimento del movimento e
quattro per il riconoscimento vocale. Tra-
mite un sistema di controllo remoto a rag-
gi infrarossi è possibile creare più di mille
diverse combinazioni di sequenze di movi-
menti.
Il robot, che è stato testato in uno scena-
rio di gioco di presa del turno (mandarsi
l’un l’altro il robot tramite i comandi pre-
visti) è stato appositamente programmato
e i codici delle sequenze sono stati appresi
tramite un sistema di controllo remoto
universale.

Attualmente il progetto (Besio et al., 2009)
per il quale sono stati effettuati gli adatta-
menti indicati, prevede lo sviluppo di nuovi
scenari di gioco, creati sulla base delle carat-
teristiche proprie di ciascun robot, ma sem-
pre commisurate alle esigenze di bambini

figura 2
Sperimentazione del
“compagno robot” di
IROMEC.
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con disabilità motoria grave. Analogamente
e contemporaneamente alla sperimentazio-
ne che viene effettuata con IROMEC, anche
questi robot saranno utilizzati con gruppi di
bambini al fine di procedere alla valutazione
dell’efficacia in termini di recupero funzio-
nale, o di incremento alla partecipazione so-
ciale. È possibile, infine, prevedere che altri
robot possano essere in futuro sottoposti ad
interventi di adattamento per incrementare
la gamma di strumenti disponibili, dunque
le possibilità di azione in situazioni e per esi-
genze di gioco differenti.

BREVI CONCLUSIONI
Com’è evidente, il gioco costituisce, per il
bambino disabile come per i suoi coetanei, la
massima occasione di crescita possibile; e la
tecnologia, nel caso di numerose tipologie
di limitazione funzionale, può rivestire un
ruolo importante, sia per la potenza di at-
trattiva che suscita sui piccoli, sia per gli og-
gettivi vantaggi che implica, in chiave assisti-
va o di semplice supporto.
Gli studi qui presentati, per la loro numero-
sità, ampiezza, autorevolezza, mostrano che
il tema è vivamente rappresentato nella ri-
cerca a livello internazionale ed in effetti non
sono pochi i prodotti, soprattutto in veste

prototipale ma non solo, che sono stati svi-
luppati in quest’ottica. E, se da una parte la
tecnologia riesce ad affrontare sfide via via
più complesse, offrendo risposte innovative
ed efficaci ma anche modelli di intervento e
sviluppo sempre più significativi ed articola-
ti, dall’altra si sente l’esigenza di un’altret-
tanto cogente ed aggiornata ricerca sul pia-
no pedagogico e psicologico, per quanto
concerne la valutazione (metodi e strumen-
ti) delle capacità di gioco del bambino, in
particolare se con disabilità, le metodologie
di intervento educativo e rieducativo basate
sul gioco, i contesti possibili di gioco, le re-
lazioni che vi si attuano, nonché il ruolo dei
partner di gioco, siano essi adulti o coetanei.
È ancora, inoltre, necessaria una rivisitazio-
ne puntuale del concetto stesso di gioco,
laddove se ne intendano misurare le variabi-
li; fra tutti, sarebbe interessante valorizzare
ed esplorare il concetto di playfulness che si
affaccia alla letteratura del settore, con parti-
colare riferimento al settore del bambino
con disabilità: laddove, cioè, può in alcuni
casi risultare arduo decodificare le sensazio-
ni, le emozioni, le espressioni di piacere, di-
vertimento, gioia... e si sente dunque l’esi-
genza di modelli interpretativi, di interven-
to, di relazione.
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