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tascienza, molti robot domestici
sono pressoché pronti per 'uti-
izzo di massa, © numerosi centri
di ricerca sugperiscono che rabot
manipolatord mobili entreranno
molto presto nelle case e negli
ubfici. Turtavia, sono ancora pos

chi i sistemi commercializzati.

Uestensione delle applicazio-
ni robotiche dall’induseria ma-
nifatturiera ai contest quotidia-
ni & in crescita per il progressi-
i |!'|'|'1"L'{'E'||i'|r'l'||.'r'||'|:'l L!{"“il 'I'll :II‘.'I.I—
lazione delle nazioni pit indu-
strializzate, nell'approccio occi-
dentale, si vuole riservare ad un
rw."hl"'l.' || l:"‘:'l'l]"il".'\l L{l n'llH]:(lr'.'l'rL'
la qualira della vira, affidando-
gli compiti faticosi o ripetirivi,
laddowve in Giappone si stanno
.-.l.'l[l;lpp.ul-.lur|1LI|||::ru:~i robot da
compagnia per bambini e anzia-
ni. Mei comitati internazionali
della neonata disciplina "Ro-
boetca”, {Jihriplinn alla I.ill-.'||1."
Media Duemila ha sempre de-
dicato molto spazio) questi



aspetti sono discussi con atten-
zione, e si guarda con precccu-
pazione all'enorme stanziamen-
to statunitense per la ricerca su
possibili applicazioni militari
della robotica; il soldato robot
rimuove anche N'ultimo derer-
renke per le puerre: la '|"~'.‘1'L|iTi1
di truppe al fronte.

Per robot candidan a lavorare
W SLEELLO cup it cuon |‘L|UI'||L".
perdy, cade una condizione fon-
damentale valida nella roborica
industriale, cioé la segregazione
ra operatori ¢ linee di produzic-
ne roborizzare, proterte da gab
bie: adesso si richiedono robo
capaci di una interazione fisi-
ca con I"vomao. La sicurezza in-
trinseca del progeeeo ¢ Paffida-
Iilita det sistemi di conrrollo di
guesti robot diventano 1 nuovi
criteri per la valutazione delle lo-
ro prestaziont. In passato, | qua-
litd di un robot 51 misurava in
rermini di precisione e ripetibi-
lith delle operazioni di posizio-
MAmenro.

[ robor arruali sono ancora
molto pericolosi per 'interazio-
ne, ¢ non esistono criteri di si-
curezza standardizzati ai quali
uniformarst, né ¢ matiro lo stu-
dio di interfacce in linguaggio

naturale che permertano, ad
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esempio, di arrestare un robot
in maniera intuitiva in caso di
ermergen. Servono raranzie per
potersi tidare del robot. Le due
parole chiave sono quindi sicu-
rezza ¢ affidabilith, Numerose
soluzioni per garantire una mag
siore centralit di quest requi-
siti sono state proposte negli ul-
timi anni, ma osserviamo una
ez Lll 1‘.'}.!|.||l|t||-|..'ll1.':i1 e, ¢
il problema di armonizzare la si-
CLUDEZZa Con i fl":'l.ijl:i.l."l.'li'll.l CrILer:
di omtimalitd di un sistema robo-
tico {velocith e accurarezza) & an-
cora una sfida aperta.

La roborica viene definita “con
nessione intelligente rea percezios
ne ed azione™; cio implica una cer
ti avtonomia ded sistemi che ren-
de i|11;'-cr-u;il1ill: Prevening Oogni mis-
vimento dei braced meccanici: se
si vunle dotare 1 robot di autono-
mia, non € possibile preprograme-
mare tuthe le aziond da opeTare in
un contesto che sia, al conmrario
di una linea di produzione indu-
striale, strurturato in modo non
noto ed imprevedibile, Quesri
problemi non sono sentit per ap-
plicazioni con semplici robor “da
cOmpagn ia", ma un robot sarh
denevero urile Llu:lrhln SAPTH ALk
NOMAMEnte Aiuthre Una persona

asuperare § sucd Timid fisicl, piue-

DEDICATO ALL"ANDROIDE AUTONOMAMENTE CAPACE DI AIUTARE L"UOMO

u allutithzzo di massa?

tosto chie fungere
da surrogaro di
un interlocutore
Limatid. Fu.'rhlllhl,

l1:|ut{l|:|'|:|||.1ll:1 neCes
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davvero amici dell'vomoa™
sottntende un adeguata va
cazione della sicurezza dei sistemi
impicgat. La sicurczza e ['affida-
Lilita per Minteruzione (isica ta
vome ¢ robot sono la sfida del
progere europec PHRIENDS
{Physical Human-Robot Interac-
fon: Dependabiliy and Safery

HTTP: W WPRISMA UNIN AL LT
PHRIENDS), che & stato presenrar
alla comunich scientifica a Pechi-
nd il 10 oerolsee scorso, in occasio-
ne i:lt! CAFIYEL TN ir1l‘:1’|1.|:in|:'u:!|L'
HTTP:farww.r0s2006.0RG,

[l progeceo, della durata di tre
anni ¢ finanziatoe per altre 2 mi-
lioni di Eure nell'ambito del 6
]’rw_:n.'l.nlmd QLlﬂ\ll'*;l. magcc Ll['ll
la collaborazione fra il Centro
“E. Piaggic” dell'Universica di
Piza, diretto dal prof. Anronio
Bicchi (Coordinatore del proger
o, il Dipartimento di Informa-
tica e Sistemistica dell Universich
di Roma “La 5.1F1i;1n:.\" ﬂ]'-nrl'.
Alessandro De Luea) e il ]_:Iip.lr-
timento di Informatica e Siste-

mibstica dell Universita di Napo-
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li Federico 11 {prof. Bruno Sici-
liano), Ad affiancare i tre grup-
pi di ricerea italiani, ci sono I'l-
stituto di Bobotice ¢ Mecciains-
nica dell'Agenzia Spaziale tede-
sca DLR {prof. Gerd Hirzinger),
il laboratorio LAAS del CHNRS
francese (Dr. Rachid Alami), e
un partner industriale, 'azienda
redesca Kuka Roborer (Dr. Rai-
ner Bischoff) che fornich gli sce-
tuart applicativi per le fuove tee
nologie che saranno sviluppate
nel progetmo. 1 cingue gruppi di
riceren avevano messo a fuoco le
tematiche signiticative ¢ le com-
petenze richieste per una intera-
tione uoma-robot sicura ¢ affi
dabile nel progerto PHRIDOM
{Physical Human-Bobot Interac-
tion in Anthropic Domains)
HTTP:ffWWW.PIAGGIO.CCIL.
UNIPLIT/PHRIDOM/INDEX. HTM
comeluso Ji recente nell’ ambi-
to della rete europea Ji eccel-
lenza EURON (European
Robotics Research Network)
HTTP:[[WWW.EURON.ORG.

La fiducia nelle prospettive ap-
plicative delle tecniche di inre-
razione sicura @ estimoniata dal-
I"adesione di una dei maggior
costrurtori europei di robor al
consorzio di PHRIENDS,

In PHEIDOM & stato eviden-
A comie, per garantire sicures-
=0 & affidabilitd, sia necessario agi-
e sl ogni componente di un o
Dot servono materiali innovativi
per le struttire meccaniche, co-
e SO0 NECESSATT Protegion] pas-
sive ¢ strumenii di controllo con-

tro le collisioni ¢ per gestre le fa
st successive ad eventuali urn. Le
architetrure di controllo devono
prevedere b possibsilicy Jdi gestine
errori dei vari componentl al fi-
ne di renderi non catastrofici, e
sistemni sensoriali devono fornire
unimmagine fedele della posizio-
ne, della direrione ed evenrual-
mente dell’espressione e dei co-
mandi vocall delle persone pre-
senti nell ambiente di lavony in-
fine, moror ¢ sistemi di artuazio-
ne del movimento delle *mani”
devono permettere di non ferire
un utente e di assecondame mo-
vimenti ed intenzioni.

ity in dereaglio, per otenere
condizioni di sicurezza accettabi-
li & partire dal progetto meccani-
oo, 'eliminazione di spigoli vivi e
la sostituzione dei bracei in ac-
ciako con strurture pil legpere &
il primo passo per ridurre b pos-
sibilita di ferire un urene. Mave-
riali legger ma dgidi, con prote
zion] passive sull intera strutturs
i un braccio di manipolazione
rohotico permettono di riduree
le conseguenze di impattd inare-
si durante il funzionamento, [al
pun di wista dell'attuazione del
maoto, poi, | moton devono esse
re collocati in una posizione pros
sima al suolo, per ridurre l'iner
zia dei bracel, ma con la conse-
guenza di complicare il progeto
acausa dell'introduzione di and,
tendini e cinghie per la rasmis
sione del moto. Diverse tecniche

sono state proposte anche per

cambiare la rigidezza del robot in

caso di contarto, attraverso I'im-
piczo di element clastict. Inoltre,
¢ chiaro che solo sensori affidakbi-
li possono conribaine o nigliose-
re la sicurezza nell'interazione: il
sistema deve sempre sapere dove
sia posizionaro nello spazio, e do-
vee sl crowvino gli urenri con i gua-
li dowrd interagire. Intine, gli al-
garitmi di controllo sono fonda-
mentali per un'adeguata elabora-
zlomne det dati ¢ per una regolaztio
ne opportuna del moto. Un ro-
bot legpero di nuova concezione
che in parte g risponde ad alou-
ni el requisit di sicunesza intrin-
seca & il manipolatore umanoide
Justin, realizzato presso il DLE.
DYalero canto, la “paura” dei
tobot deriva dallinconsapevo-
lezza delle possibili conseguen-
ze del loro impiego. L'atfidabi-
lith del sistema deve essere chia-
ramenie L;Ln11pr:nxil1-i|c'. per quie-
stor obiertivo sono urdli le prote-
zioni “passive™ un obot & spes:
S0 minacciosg, e un sistema sol-
tanto elettronico per la sicures-
za pud apparire analoso all' ABS
dells nostra avmomobile: presen-
te ma non visibile, e pertanto
potenzialmente fonte di preoc-
cupazione perché sogserro a mal-
tunzionamenti, senza possibilicy
di scampo in caso di pericolo
grave. Continuando con la me-
tafora dell automobile, che rap-
presenta una macchina molto
pericolosa divenuta un’amica
gquotidiana, le protezioni passi-
ve su un robot svolgono il ruo-
lo dell'abitacolo rinforzato: an-




che se lelettronica cede, le con-
seeUenze non saranno fatali. So-
los la sicurezza pud rendere [a
robotica ubigqua, come vuole
uno sloean in voga che ¢ stam
scelto come motto del pin im-
porcante CoOnvegno inernazio-
nale del setrore, che per la pri-
ma volra si terrd nel nostro pae-
ge, nell'aprile del 2007 a Roma
HTTPfWwww.1CRADT.ORG.
‘L‘!'.El'li TR tL'L'l'H.llll;]:i.l. dL"\'i:
TUEEnI 1.ii'|'l."| CONEL COn LN mi-
nimizzzione, nel limid del possi-
bile, delle evennualith che [n ren-
dono rischiosa: molt ricercator
nelle comunit robotica italiana
ed europea si stanno dedicando
con entusiasmo allo studio del
problema della sicurezza del ro-
bor per ambienti domestici: i -
levanti aspettd etici in hal-
lis sosmo sead, ma Palro,
l.:l_u".\:t:r["l I.|.| LETH XN
e el Oi recerr |I

te o Napoli
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HTTP:/PEOPLE.NAINFN.IT/~ET
HICBOTS/WORKSHOP.HTM.

Tornando al concetto iniziale

della pervasivich crescene del ro-
bot negli ambienti antropici, si
pud racciane un paragone conclh
sivey 1 robor e personal compue
ter, E stato git demo pii1 volte che
il “corpa” di un robor lo renda
molto diverso da una macchina
con s erel un'interazions sobo
cogmitivi. Tuttavia, la diffusione
|.:|| :|'|'||:1]1L':1:|l. Ml ;‘_"‘."I'Ili.lll |11.':T | ||'|'|!‘||'
per ol porta ol a considerare pre-
feribile ad HAL 9000 di Kulwick
anche un piccolo PC porttile, in
orado di proiectarci nella Rete; po-
rimenti, un robot domestico in
grado di rendere pio autcsufficien-

[& Ll ANZIANG sard pill inferessan-

te di Mazinga o degli androi-

_|.|| di Sear Wars. Ed ane

Il logo del nuovo progetio
eurcpec "Phriends".

GO, MO St tema un imvasione de
robot: il rapporto con unn nuova
tecnologia dipende dalla storia e
dalla culrura degll urenri: proba-
hilmente, fuori dal Giappone in
pochi lascerebbero i loro figli da
sodi con un mobor, per quanto ami-
chevole possa apparire, ma pur
rroppo esistono milioni di bambi:
ni cresciut quasi esclusivamente

con la relevisione e la PlaySeation,
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[l manipolatore umancide
Justin realizzato presso
DLR . E composto

da un torso, due braccla
e una testa
sensorizzata,
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