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Introduzione 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Lo sviluppo di robot sociali è una delle grandi imprese tecnologiche intraprese dall’uomo 
nell’epoca contemporanea. Si tratta di combinare lo sviluppo meccanico dei robot con 
l’intelligenza artificiale, dando agli artefatti la possibilità di muoversi ed interagire con il 
mondo e le persone circostanti. Anche per questo il concetto di robot sociali è un 
argomento così affascinante: perché richiede il contributo di molti settori diversi tra loro. 
Pensare a questi robot in interazione coi bambini, per esempio, apre a sua volta scenari 
di interesse scientifico su vari fronti. 
Il percorso riflessivo che seguiremo in queste pagine inizia con il prendere in 
considerazione la percezione, la curiosità e il fascino che gli oggetti animati hanno sin 
dall’antichità suscitato. Il primo capitolo ha proprio questo scopo, quello di ripercorrere 
brevemente la fascinazione storica degli antenati dei robot per poi rileggere alcuni spunti 
teorici di psicologia generale e di psicologia dello sviluppo concentrandosi  sulla 
interazione con il mondo e con gli oggetti 
La letteratura che verrà presa in esame infatti ripercorre prima di tutto un sintetico 
excursus storico sulla percezione di artefatti meccanici antenati dei robot dalla antichità 
sino alle epoca moderna. 
Successivamente proveremo a far dialogare alcuni capisaldi e i riferimenti della psicologia 
dello sviluppo con la pratica della interazione uomo-robot. Cercheremo infatti di 
recuperare per ogni contributo epistemologico di ambito psicologico una applicazione in 
termine di lettura del fenomeno uomo-robot e nello specifico bambino-robot. 
Quindi per primo Vygotskij per l’accento sull’oggetto come artefatto culturale, in quanto 
materiale connotato dalle interazioni sociali e culturali dell’ambiente in cui il bambino è 
immerso. L’enfasi sul ruolo degli adulti e dell’ambiente come chiave di volta 
dell’esperienza educativa e di sviluppo dei bambini. Il nesso logico con questo quadro di 
riferimento è considerare il robot come prodotto della cultura contemporanea e dunque 
come possibile stimolo culturale impiegato nei contesti educativi e formativi. 
A seguire, Piaget con l’accento sugli stadi della conoscenza e tappe di sviluppo. Per noi in 
questo lavoro la tappa di sviluppo più rappresentativa sarà il periodo senso motorio del 
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bambino durante il quale tramite il proprio corpo esplora le caratteristiche percettive degli 
oggetti, e il periodo immediatamente successivo, ovvero il periodo pre-operatorio, in cui 
inizia la funzione simbolica. Di Piaget sarà anche interessante il concetto di animismo o in 
altri termini la tendenza dei bambini a considerare gli oggetti viventi e dotati di volontà e  
il suo concetto di artificialismo, secondo il quale i bambini attribuiscono agli oggetti origine 
umana. Questi aspetti di Piaget ci sono sembrati coerenti con la nostra proposta di ricerca 
che ha visto bambini di 18-36 mesi giocare con dei robot in asilo nido e dunque come età 
proprio quella corrispondente ai due periodi di sviluppo citati. 
I bambini possono essere incuriositi dai robot e dunque abbiamo approfondito la 
questione della fascinazione e della illusione, come già nell’antichità.  
Per far questo siamo passati sulle tracce del perturbante di Freud. Già Freud citava 
l’automa Olimpia per sviscerare il rapporto tra inanimato che diventa animato e la 
conseguente perturbazione. Per Freud perturbante è ciò che da famigliare poi invece 
diviene successivamente sconosciuto, non compreso (nel senso di non trattenuto nella 
propria mente in termini si significato). Allo stesso tempo l’incredulità genera conoscenza. 
L’artefatto robotico può generare quello sguardo di incredulità e di nuova conoscenza? 
Oppure genera repulsione e distanziamento? Infatti bisogna tenere in considerazione che 
esiste un fenomeno denominato uncanny valley per cui se è vero che la forma antropomorfa 
del robot facilita l’interazione  è anche vero che questa somiglianza non deve varcare quel 
confine oltre il quale si genera distanziamento. 
La teoria dell’attaccamento e quella della conoscenza incarnata che deriva dai neuroni a 
specchio ci serviranno per analizzare l’interazione bambino-robot. Conoscono a partire 
dalle connessioni che mi sono formato anche grazie agli stili di attaccamento con cui sono 
stato accudito nell’infanzia. Ecco che diventa dunque cruciale la questione del 
rispecchiamento, che tratteremo nei paragrafi successivi a quello dedicato a Freud e nel 
quale, recuperando la letteratura in merito ai neuroni a specchio e la simulazione 
incarnata, proveremo ad interrogarci sulla imitazione e comprensione dell’oggetto 
robotico.   
Ultimo, ma non meno importante paragrafo del primo capitolo, la Teoria della Mente 
come costrutto che introduce la capacità di mentalizzare dei bambini nella 
intersoggettività che si crea nella interazione con gli adulti di riferimento e coi pari età. 
Secondo questo sguardo i comportamenti sociali sono influenzati dal pensiero, dalle idee 
e dalle credenze che i bambini riferiscono alla mente dell’altro. Cosa succede dunque 
quando un bambino è davanti ad un robot? Quali credenze e pensieri nella sua mente? 
Quale tipo di interazione propone ed esplora con l’oggetto? Sono domande che hanno 
guidato la nostra ricerca. 
Il secondo capitolo invece esplora le ricerche in campo di interazione uomo-robot 
(Human-Robot-Interaction) e nello specifico bambini-robot (Child-Robot-Interaction). 
Nel svolgere questa ricapitolazione ci siamo resi conto che la letteratura in ambito di 
robotica educativa si concentra molto nella fascia 3-10 anni, con pochissimi riferimenti 
alla fascia di età sotto i 36 mesi (Funke, et al., 2018). Nel dominio della child-robot 
interaction, la letteratura è ricca di esempi di utilizzo di robot nell’ambito di 
apprendimenti specifici, come imparare una seconda lingua, un argomento come la 
matematica o il coding o in situazioni di sviluppo atipico (Serholt, Pareto, Ekström, & 
Ljungblad, 2020) (Riva & Marchetti, 2022) (Di Dio C. , et al., 2020b) (Belpaeme, 
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Kennedy, Ramachandran, Scassellati, & Tanaka, 2018) (Alnajjar, et al., 2021). Un 
piccolo approfondimento lo abbiamo dedicato alle dimensioni etiche delle interazione coi 
robot nella Child-Robot-Interaction (CRI), individuando alcune attenzioni progettuali da 
tenere in considerazione nei disegni di ricerca e tuttavia scoprendo che, anche laddove si 
dovesse creare un qualche imprevisto, come ad esempio il robot che non dovesse 
funzionare, anche queste situazioni potrebbero rivelare temi interessanti. Infatti, proprio 
in queste situazioni non previste è possibile osservare, per esempio, quali strategie il 
bambino attiva per far fronte all’imprevisto (Serholt S. , et al., 2017). 
Il terzo snodo teorico e corrispondente al capitolo successivo riguarda la forma degli 
oggetti robotici. Da una parte una forma esteriore e dall’altra le caratteristiche di 
umanizzazione, in altre parole la questione dell’antropomorfismo dei robot, su cui si è 
scritto molto. Prima di tutto, la riflessione intorno alla forma e al design dei robot chiama 
in causa il concetto di affordance degli oggetti materiali. Secondo Gibson (1979) una 
affordance è quella risorsa ambientale e materiale che in relazione ad essa il soggetto è in 
grado di cogliere. Ogni ambiente e oggetto possiede dunque delle proprietà che 
supportano una serie di azioni. La percezione del processo di affordance di un oggetto 
permette alle persone la scelta delle azioni da compiere. Generalmente, queste azioni sono 
legate all’ambito motorio e ai comportamenti manuali come ad esempio l’afferrare. 
L’affordance sembra essere una specie di opportunità intuitiva da cogliere, senza “pensarci 
troppo” (Riva G. , 2014). Tuttavia, vedremo come le affordance sono costituite nello 
spazio tra le attività e intrecciate di interazione Human-Robot (Pentzold & Bischof, 2019). 
Ci siamo dunque chiesti cosa succede in termini di socio-materialità quando alcuni 
bambini possono muoversi nello spazio liberamente e avere l’opportunità di intereagire 
con dei robot. Come sostiene la letteratura alcune interazioni potrebbero ripetere 
precedenti azioni e altre potrebbero assumere forme nuove o inaspettate (Pentzold & 
Bischof, 2019). 
Con queste premesse di psicologia dello sviluppo e di CRI abbiamo ipotizzato una ricerca 
qualitativa che ha visto la collocazione di due oggetti robotici diversi per forma, in due 
momenti distinti, in due asilo nido e che verrà descritta nei capitoli cinque e sei. Il capitolo 
quattro è invece dedicato alla descrizione dell’ambiente asilo nido che in Italia ha lunga 
e consolidata tradizione culturale psico-pedagogica. 
La novità del nostro lavoro che presentiamo e che illustriamo nelle pagine successive è 
quella di indagare, in una fascia di età piccola 18-36 mesi, in una situazione naturalistica 
(come è l’ambiente di un asilo nido dopo l’inserimento e il consolidamento della relazione 
con l’educatrice di riferimento) e in una situazione di gioco libero, una occasione di child-
robot-interaction. Come usano i bambini i robot nelle loro attività di gioco in un asilo 
nido? Proprio a partire dallo studio di Tanaka (2007) in cui un robot umanoide è stato 
collocato in asilo nido, ci è sorta la domanda di indagare le affordance degli oggetti e quindi 
la loro caratteristica socio-materiale, ovvero le realizzazioni collettive che emergono 
nell'interazione tra uomo e macchina. A questo proposito, abbiamo dunque pensato di 
confrontare due robot di design diverso, uno più antropomorfo e l’altro meno. 
Il metodo di analisi qualitativa ha permesso di identificare alcune unità di 
argomentazione: l’esplorazione senso-motoria, l’interazione bambino-robot, il gioco 
simbolico, l’imitazione dei robot, le interazioni tra pari come le contese di gruppo e le 
cooperazioni ed infine il ruolo e funzione degli adulti (educatrice ed exp). 
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In generale, i risultati mostrano che le caratteristiche sociomateriali dei robot influenzano 
le attività dei bambini: il modo in cui i bambini esplorano l’artefatto robotico è legato alle 
sue caratteristiche materiali. Tali caratteristiche influenzano anche il tipo di interazione 
tra bambino e robot. Queste osservazioni sul ruolo del design del robot sono 
particolarmente interessanti in quanto mostrano come bambini già a 18 mesi sono 
sensibili alle caratteristiche sociomateriali dell’oggetto robotico. Questo primo riscontro è 
in linea con diversi studi che hanno analizzato l’effetto dell’antropomorfizzazione fisica 
dei robot sull’attribuzione di caratteristiche mentali da parte di bambini e adulti. I risultati 
di questi studi suggeriscono che la distinzione uomo/robot in termini di stati mentali inizia 
già a tre anni (Di Dio et al., 2020; Manzi et al., 2020) per consolidarsi negli adulti (Manzi 
et al., 2021). Queste evidenze sono corroborate dal gioco simbolico messo in atto dai 
bambini del nostro studio. Infatti, il gioco simbolico - fondamentale a quest’età - è 
fortemente influenzato dalle fattezze del robot. Inoltre, l’osservazione che i bambini già a 
18 mesi sono sensibili alle caratteristiche sociomateriali degli oggetti robotici ci conduce 
verso una lettura di questi dati in chiave vygotskijana, ovvero dove il contesto culturale, 
quindi le dimensioni di spazio, tempo e materialità educativa incidono sul tipo di 
esperienza educativa che i bambini possono vivere e quindi sulla proposta di 
apprendimento formale nell’asilo nido (Belsky 2009). Le proposte dei bambini rispettano 
una corrispondenza con la forma del robot ma anche il contesto si modifica con la 
presenza del robot stesso, infatti gli scambi di interazione nel gruppo di bambini vengono 
influenzati dalla presenza di un oggetto interessante come quello robotico e ciascun robot 
attiva in modo diverso, per esempio la collaborazione che si avvia con il robot meno 
antropomorfo è legata ai gesti esplorativi di coordinazione occhio-mano dei bambini 
mentre quella con il robot più antropomorfo è collegata al suono della voce che si espande 
nella stanza. 
Un altro aspetto particolarmente rilevante per lo sviluppo dei bambini della fascia d’età 
compresa tra i 18 e 36 mesi è legato alle caratteristiche della antropomorfizzazione del 
robot e al tipo di interazione bambini/robot. Quando i bambini giocano si muovono su 
una linea di confine tra realtà e finzione, sovente attribuiscono ai giocattoli emozioni o 
personalità e questo è qualcosa di già noto, tuttavia l’interazione con robot socialmente 
interattivi modifica questa distinzione binaria e si situa in una zona di confine detta “un 
po’ vivo” (Turkle 2005), confine nel quale una bambola robotica potrebbe essere 
considerata un po’ più viva delle altre bambole. In questo contesto di ricerca abbiamo 
usato robot che non presentavano grandi capacità interattive in termini di 
programmazione.  
Il robot stimolerebbe anche processi e meccanismi psicologici come ad esempio 
l’imitazione da parte dei bambini delle azioni dei pari, degli adulti e dei robot. L’artefatto 
robotico diventerebbe un vero e proprio mediatore del processo imitativo nell’interazione 
e nel gioco tra pari e con gli adulti. Gli oggetti, attraverso la loro materialità e design e a 
partire dalle loro affordance possono sollecitare diverse modalità di interazione diventano 
un mediatore tra i bambini, tra i bambini e gli adulti e, più in generale, con i partner 
sociali presenti nel contesto (Manzi et al., 2018, 2020; Innaccone et al., 2018). Questo 
ruolo identificato negli oggetti è ancor più evidente negli artefatti relazionali robotici che, 
per il loro design sociale, possono diventare dei mediatori delle relazioni e elicitare diversi 
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processi psicologici particolarmente rilevanti per lo sviluppo dei bambini anche in un’età 
precoce.  
I risultati mostrano che i processi psicologici di imitazione, linguaggio e attenzione 
condivisa e le competenze sociali di ToM (Teoria Della Mente), empatia, pro-socialità 
possono essere sollecitati dalla interazione con il robot e dalla condivisione dell’oggetto 
robotico con il gruppo dei pari età. Maggiormente questa opportunità è consapevole e 
intenzionale da parte degli adulti di riferimento e meno è lasciata al caso e alla 
spontaneismo, senza riflessione sui tipo di apprendimento formale proposto, maggiore è 
la possibilità di utilizzare gli oggetti robotici in ambito educativo. 

 
  



 

Presupposti a una visione psicologica sulla 

interazione uomo-robot  
 
 
 
 

Io e il mondo 
Io e il mondo 
siamo uguali 

fai cose straordinarie 
con i tuoi amici 

luna sole cielo buio vento 
siete straordinari 

perché certe volte non vi vedo 
ti penso 

io e te siamo gocce d’acqua 
(Francesca otto anni,  

in Ma dove sono le parole, C. L. Candiani) 
 
 
 
 
 
 
Storia dell’interesse verso i robot 
Nel mondo occidentale la curiosità per i progenitori dei robot, gli automi, si sviluppa nella 
seconda metà del settecento. Ricordiamo l’automa scacchista “il turco” di Wolfang von 
Kempelen (1734-1804) studiato in seguito da Allan Poe e oggetto di un suo racconto 
(1849).  
Tuttavia già nell’antichità, nel periodo greco si possono ritrovare riflessioni in merito alla 
creazione di robot sociali. Uno dei primi casi di "robot sociali" nel suo significato più 
ampio è raccontato dall'autore Ovidio (43 a.C.-17 d.C.) nelle sue Metamorfosi 
(Trasformazioni), dove tra le altre storie ripercorre il mito di Dedalo come inventore in 
epoca classica di statue lignee che imitavano il movimento reale con occhi e parti mobili. 
E poi il Dio Efesto, il Dio fabbro degli dei, che scolpisce Pandora e ha concepito il gigante 
di bronzo Talos. In questi testi troviamo dunque una rappresentazione di artefatti 
costruiti ad immagine e somiglianza dell’Uomo. Nella mitologia greca vi sono numerose 
trasformazioni, metamorfosi, che ci narrano del rapporto tra umano e non-umano. E allo 
stesso tempo ci fanno riflettere sull’aspirazione umana di ricreare un modello ideale di 
umanità nella quale rievocare la condizione umana e la sua tensione verso soddisfacimenti 
di proprie personali necessità e desideri. Tuttavia, la morale della favola è che l’uomo si 
può limitare alla creatività e all’invenzione di imitazioni figurative ed esteriori, mentre la 
Vita dipende dal divino (Korn, 2019). 
Saltando ad una epoca successiva, troviamo che nel Medioevo si stagliano all’orizzonte 
due nette posizioni in contrasto tra loro: la cultura bizantina e quella occidentale. A 
Bisanzio è radicata la finalità di stupire gli astanti nei palazzi imperiali, soprattutto verso 
il visitatore straniero proveniente per esempio dal mondo latino cristiano. Il cerimoniale 
di corte prevedeva di stupire l’ospite per rimarcare la supremazia in termini matematici 



 

Discussione 
 
 

Quello che conta 
Quello che conta 

Sono 
Tutte le cose collegate, 

su un filo, 
una tela, 

ti ricordano 
te stesso 

ti riportano  
a te. 

(Veronica, 10 anni, in  
Ma dove sono le parole, di C.L. Candiani) 

 

 

 
Il presente lavoro di ricerca ha esplorato come i bambini tra i 18 e i 36 mesi integrano 
nelle proprie attività di gioco libero e nel contesto dell’asilo nido due robot che variano 
per il loro grado di antropomorfizzazione fisica. Per questo motivo nello studio sono stati 
usati due robot, uno più meccanico, Pixy, e uno più antropomorfo, Idol. 
Come abbiamo illustrato nei primi capitoli la forma antropomorfa del robot incide sul 
tipo di interazioni che si instaurano tra uomo e robot. Questo aspetto è ancora poco 
indagato nella diade bambini piccoli/robot. E ancor meno in una situazione di gruppo 
e in contesto naturalistico. Con queste premesse abbiamo scelto di dare ai bambini la 
possibilità di interagire con due soli robot alternativi tra loro per la forma e li abbiamo 
osservati giocare. 
Il metodo utilizzato per osservare le attività di gioco dei bambini è stato quello 
qualitativo. Nello specifico, sono state analizzate le attività tra i bambini, tra i bambini e 
i robot e tra i bambini e gli adulti. Il metodo di analisi qualitativo ha permesso di 
identificare alcune unità di analisi: esplorazione senso-motoria, interazione bambino-
robot, gioco simbolico, imitazione dei robot e le interazioni tra pari come le contese e le 
collaborazioni di gruppo ruolo e infine funzione degli adulti (educatrice ed Exp). 
In generale, i risultati mostrano che le caratteristiche sociomateriali dei robot 
influenzano le attività dei bambini: il modo in cui i bambini esplorano l’artefatto robotico 
è legato alle sue caratteristiche materiali. Per esempio, quando esplorano il robot Pixy, i 
bambini cercano il pulsante di accensione, mentre con il robot Idol provano a capire se 
possa interagire con loro. Tali caratteristiche influenzano anche il tipo di interazione tra 
bambino e robot: cercano di interagire con Pixy inserendo i cubetti nell’apposito vano, 
mentre parlano e toccano Idol per farlo attivare. Tali osservazioni sul ruolo del design 
del robot sono particolarmente interessanti in quanto mostrano come bambini già a 18 
mesi sono sensibili e contribuiscono a creare le caratteristiche sociomateriali dell’oggetto 
robotico. Questo primo riscontro è in linea con diversi studi che hanno analizzato 
l’effetto dell’antropomorfizzazione fisica dei robot sull’attribuzione di caratteristiche 
mentali da parte di bambini e adulti. I risultati di questi studi suggeriscono che la 
distinzione uomo/robot in termini di stati mentali inizia già a 3 anni (Di Dio et al., 2020; 
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Manzi et al., 2020) per consolidarsi negli adulti (Manzi et al., 2021). Queste evidenze 
sono corroborate dal gioco simbolico messo in atto dai bambini del nostro studio. Infatti, 
il gioco simbolico - fondamentale a quest’età - è fortemente influenzato dalle fattezze del 
robot. Nello specifico, i bambini integrano il robot Pixy nei loro giochi utilizzandolo come 
una macchinina, rispecchiando pertanto le sue fattezze meccaniche. Diversamente accade 
con il robot Idol che i bambini integrano all’interno del gioco simbolico come, ad 
esempio, mettendolo su una sedia e portandogli un bicchiere alla bocca.  
Inoltre, l’osservazione che i bambini già a 18 mesi sono sensibili alle caratteristiche 
sociomateriali degli oggetti robotici ci conduce verso una lettura di questi dati in chiave 
vygotskijana, cioè dove il contesto culturale, quindi le dimensioni di spazio, tempo e 
materialità educativa incidono sul tipo di esperienza educativa che i bambini possono 
vivere e quindi sulla proposta di apprendimento formale nell’asilo nido (Belsky 2009). Le 
proposte dei bambini rispettano una corrispondenza con la forma del robot ma anche il 
contesto si modifica con la presenza del robot stesso, infatti gli scambi di interazione nel 
gruppo di bambini vengono influenzati dalla presenza di un oggetto interessante come 
quello robotico e ciascun robot attiva in modo diverso, per esempio la collaborazione che 
si avvia con il robot Pixy è legata ai gesti esplorativi di coordinazione occhio-mano dei 
bambini mentre quella con il robot Idol è collegata al suono della voce che si espande 
nella stanza. Infatti, come viene esplicitato da Borghi e colleghe (Borghi, Gianelli, & Lugli, 
2011) gli aspetti sociali e culturali influenzano più a lungo termine le affordance e la 
semplice presenza di un altro può influenzare il modo in cui si risponde alle affordance 
(Gianelli et al. 2011). La nostra funzionalità cinematica dipende dal contesto e dalle 
persone che ci circondano, infatti il nostro modo di afferrare  una tazza per bere quando 
si è soli può essere molto diverso nel farlo davanti a qualcuno. Le autrici sottolineano che 
dati recenti di cinematica indicano che siamo molto veloci nel raggiungere e afferrare un 
oggetto quando c’è un altro di fronte a noi e l’oggetto è alla nostra portata; la velocità è più 
ridotta quando l’altro è condiderato amico da lungo tempo. 
Dalle ricerche sappiamo anche che la affordance di un oggetto e la vitalità31 osservata sono 
legati ad una risposta sensomotoria che ci permette in modo precoce di comprendere il 
perché, ovvero l’intenzione di una data azione e anche come avviene una azione e dunque 
la comprensione emotiva (Di Cesare, 2014). 
Anche l’interazione con un oggetto robotico è soggetta a questo tipo di risposta neuronale 
(Di Dio C. , et al., 2020b). 
La nostra ricerca dunque si situa nello studio delle interazioni con l’oggetto robotico 
proprio andando ad osservare il tipo di modalità, dunque anche di risposta sensomotoria, 
messa in atto nella attività di gioco all’interno di un contesto popolato da pari età e da 
adulti di riferimento.  

                                                
31 Vitality form is a term that describes the manner with whichactions are performed. Despite their crucial 
importance in in-terpersonal communication, vitality forms have been almostcompletely neglected in 
neuroscience. Here, using a functionalMRI technique, we investigated the neural correlates of vitalityforms 
in three tasks: action observation, imagination, and ex-ecution. We found that, in all three tasks, there is a 
commonspecific activation of the dorsocentral sector of the insula inaddition to the parietofrontal network 
that is typically activeduring arm movements production and observation. Thus, thedorsocentral part of the 
insula seems to represent a funda-mental and previously unsuspected node that modulates thecortical motor 
circuits, allowing individuals to express theirvitality forms and understand those of others. (Di Cesare G. D., 
(2015)) 
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Un altro aspetto particolarmente rilevante per lo sviluppo e l’implementazione dei robot 
per bambini della fascia d’età compresa tra i 18 e 36 mesi è legato alle caratteristiche 
della antropomorfizzazione del robot e al tipo di interazione bambini/robot. Quando i 
bambini giocano si muovono su una linea di confine tra realtà e finzione, sovente 
attribuiscono ai giocattoli emozioni o personalità e questo è qualcosa di già noto, tuttavia 
l’interazione con robot socialmente interattivi modifica questa distinzione binaria e si 
situa in una zona di confine detta “un po’ vivo” (Turkle 2005), confine nel quale una 
bambola robotica potrebbe essere considerata un po’ più viva delle altre bambole. In 
questo contesto di ricerca abbiamo usato robot che non presentavano grandi capacità 
interattive in termini di programmazione e i bambini hanno messo in atto interazioni 
reciproche stimolando alcuni comportamenti sociali salienti come, solo per citarne 
alcuni, l’imitazione e l’attenzione condivisa e il gioco simbolico. Inoltre, se il robot avesse 
delle abilità conversazionali più sviluppate potrebbe diventare un partner comunicativo 
con il quale il bambino potrebbe sperimentare le proprie capacità comunicative in via 
di sviluppo.  
Il robot stimolerebbe anche processi e meccanismi psicologici come ad esempio 
l’imitazione da parte dei bambini delle azioni dei pari, degli adulti e dei robot. L’artefatto 
robotico diventerebbe un vero e proprio mediatore del processo imitativo 
nell’interazione e nel gioco tra pari e con gli adulti. Il ruolo di mediazione degli oggetti 
è stato rilevato anche con artefatti non tecnologici e in condizioni di patologia, come ad 
esempio l’autismo (Manzi et al., 2020; Innaccone et al., 2018). Gli oggetti, attraverso la 
loro materialità e design, possono sollecitare diverse modalità di interazione diventano 
un mediatore tra i bambini, tra i bambini e gli adulti e, più in generale, con i partner 
sociali presenti nel contesto (Manzi et al., 2018, 2020; Innaccone et al., 2018). Questo 
ruolo identificato negli oggetti è ancor più evidente negli artefatti relazionali robotici 
che, per il loro design sociale, possono diventare dei mediatori delle relazioni e elicitare 
diversi processi psicologici particolarmente rilevanti per lo sviluppo dei bambini anche 
in un’età precoce.  
In questa fascia di età tuttavia riveste un ruolo importante l’educatore che diventa un 
mediatore della esperienza e come diceva Vygotskij è colui che con il suo operare crea 
condizioni per lo sviluppo. Inoltre sempre dal punto di vista del contributo di Vygotskij 
i bambini che frequentano una medesima comunità educativa formeranno un sapere 
condiviso. Questo aspetto ci interroga rispetto alla tecnologia e nel nostro specifico ai 
robot. Perché se è vero come abbiamo detto in fase di apertura che sono artefatti del 
nostro tempo ed epoca storica è anche vero che essere fondamentalmente sociali significa 
che la tecnologia dovrebbe essere progettata specificamente per mediare e incoraggiare 
atti di creazione di significato intersoggettivi. «Essere informati circa le possibilità e i 
limiti di una tecnologia significa che la progettazione cerca di sfruttare le opportunità 
uniche fornite dalla tecnologia piuttosto che replicare il supporto all'apprendimento che 
potrebbe essere fatto con altri mezzi, o (peggio) cercare di forzare la tecnologia a essere 
qualcosa per cui non è adatta»32 (Suthers, 2006). 

                                                
32 To be fundamentally social means that the technology should be designed specifically to mediate and 
encourage acts of intersubjective meaning making. To be informed by the affordances and limitations of 
a technology means that the design attempts to leverage the unique opportunities provided by the 
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Conclusioni, Limiti e Prospettive Future 
In linea con le prospettive di ricerca sulle interazioni umane "in natura" (HRI), il 
presente studio ci ha permesso di esplorare, per la prima volta in un contesto di asilo e 
in una situazione di gioco libero, l'effetto che il grado di antropomorfizzazione del robot 
può avere sulle attività dei bambini. L'analisi qualitativa delle attività dei bambini ha 
mostrato che i diversi tipi di robot attivano modi diversi in cui i bambini interagiscono 
con il robot e con il gruppo di coppie nel suo complesso. In successione con altri studi in 
cui si è osservato che anche i robot non intenzionalmente progettati per svolgere un 
ruolo di moderazione possono plasmare le interazioni interpersonali, ad esempio dando 
forma alle norme di condotta sociale attraverso il loro comportamento (Jung & Hinds, 
2018). Il nostro studio ha dimostrato che il robot anche in gruppi di bambini piccoli 
modella le interazioni e soprattutto che queste dipendono dalla forma più o meno 
antropomorfizzata del robot. 
Queste osservazioni preliminari evidenziano l’importanza di condurre altri studi che 
usino i robot all’interno di un paradigma maggiormente naturalistico in modo da meglio 
comprendere i processi psicologici e relazionali che si attivano nei bambini già a partire 
nella prima infanzia. Infatti al di là del periodo storico culturale che offre questo tipo di 
oggetti robotici reperibili molto facilmente sul mercato, quale necessità può esserci 
nell’inserire un robot in ambito educativo? Quale può essere il valore aggiunto? A quale 
bisogno evolutivo del bambino risponde? 
Secondo la nostra esperienza i bambini all’interno del loro asilo nido mettono in atto 
alcuni comportamenti di conoscenza, esplorativa e/o rappresentativa a seconda della 
loro età, e questa medesima viene estesa anche ai robot. Per esempio il fatto che i 
bambini raramente hanno lasciato il robot libero di muoversi (quello meccanico) e hanno 
scelto quasi sempre di controllarne la direzione sembra che confermi la concezione 
egoriferita del pensiero e dell’azione in questa fascia di età (animismo e artificialismo). 
Così come il robot di forma antropomorfa con la sua calda voce sfida il bambino alla 
comprensione di parole note ma dette da una fonte non nota. L’introduzione di oggetti 
robotici non è dunque indifferente al piccolo gruppo come abbiamo visto nelle nostre 
somministrazioni. 
Secondo questo particolare studio qualitativo i processi psicologici di imitazione, 
linguaggio e attenzione condivisa e le competenze sociali di ToM (Teoria della Mente), 
empatia, pro-socialità possono essere sollecitati dalla interazione con il robot e dalla 
condivisione dell’oggetto robotico con il gruppo dei pari età. Maggiormente questa 
opportunità è consapevole e intenzionale da parte degli adulti di riferimento e meno è 
lasciata al caso e alla spontaneismo, senza riflessione sui tipo di apprendimento formale 
proposto. 
L'interesse scientifico si sposta da una lettura universale dell'interazione bambino/robot 
in termini piagetiani a un esame delle relazioni interpersonali e del ruolo del contesto, 
in linea con l'orientamento generale di Vygotskij. 

                                                
technology rather than replicating support for learning that could be done through other means, or 
(worse) trying to force the technology to be something for which it is not well suited. 
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Gli aspetti socio-materiali dell'interazione bambino-robot diventano così il fulcro 
dell'analisi e dello studio dei processi psicologici coinvolti e delle implicazioni per 
l'educazione. 
La profondità dello studio qualitativo offre da una parte la ricca densità di dati ricavati 
dalla osservazione, dall’altra parte presenta dei limiti di tempo e spazio, che sia il 
contesto in cui si svolge la ricerca naturalistica impone e che anche la succesiva analisi 
poi impone.  
Le prospettive future sono di continuare le ricerche con paradigmi sperimentali 
naturalistici che permettono di studiare la relazione con l’ambiente tramite azioni 
spontanee anche combinando con l’utilizzo di nuovi robot con nuove funzionalità come 
le architetture neurali «embodied». 
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