Robot museali

Esempi in materia su scala nazionale e
internazionale ne esistono, piu 0 meno
fortunati: da TPR Robina creato da
Toyota nel 2007 come guida parlante

del proprio museo digitale, a quello di
CSIRO ROBQOT allestito dal National
Museum Australia nel 2013 che consente
agli studenti in aula di interagire a
distanza con la macchina intelligente
che si trova nel museo, fino alla
recentissima sperimentazione di ROBOT
NORIO, creato da Droids Company per il
museo Oiron Castle a Mont Saint Michel
dove il robot € guida museale pilotata

a distanza da diversamente abili che
POSSONO interagire anche con i visitatori

presenti in loco. Questi esempi ci dicono che I'innovazione &

da considerarsi piu nella “progettazione del servizio”, cioé nel
progetto dell’attivita espletabile attraverso il robot, che non

nelle prestazioni tecnologiche della macchina intelligente, da
considerarsi uno strumento. Gli ingegneri sperimentano nuove
prestazioni per la macchina intelligente alzando l'asticella della
qualita come obiettivo, | designers, mettendo “I'uomo al centro del
progetto” valutando possibili € nuovi scenari di impiego robotico.
| robot museali possono risolvere diversi punti come problemi

di affluenza discontinua dei visitatori e di spazi non sempre
accessibili per tre ragioni: mancanza di sicurezza, perché in

fase cantiere di restauro, perché deposito di beni non ancora
organizzati per I'esposizione pubblica. Problemi comuni a

diversi siti museali, grandi e piccoli: si stima infatti che il 30%

del patrimonio museale oggi in Italia non sia per queste ragioni
visitabile. Si € provato pertanto a trasformare le criticita in valori:
I'esplorazione di luoghi temporaneamente non accessibili
arricchisce di nuove esperienze la visita ed € motivo di attrazione
per | nuovi visitatori ma anche per coloro che gia conoscono le
dimore. L'attrazione dei siti museali va costantemente rinforzata,
portando il pubblico in loco, non sostituendo la visita con i tour
virtuali a distanza. | musei sperimentano i robot dagli anni ‘90, ma
e solo negli ultimi cinque anni che nuove aziende hanno prodotto
robot di telepresenza che possono essere sfruttati come guide o
showman elettronici per attirare visitatori, soprattutto durante le ore
in cui le istituzioni sono chiuse o sottoutilizzate.

Due anni fa, la Tate Britain ha schierato quattro robot e quattro
guide umane per consentire ai visitatori di esplorare le sue gallerie
dopo il tramonto, via computer, dalle 22:00 alle 03:00, mentre

la sua arte di solito dormiva. LAmerican Museum of Natural

History ha anche utilizzato robot alimentati da guide turistiche
lontane: gli indigeni di Haida Gwaii, un arcipelago al largo della
costa settentrionale della British Columbia, per una mostra che
coinvolge la loro cultura. Lanno scorso, il Quai Branly , il museo
di arte indigena a Parigi, ha provato qualcosa di ancora piu
sofisticato. Con la sua mostra “Persona Strangely Human
presentava un critico di robot - con bombetta, sciarpa e
occhi googly - che era programmato per registrare le reazioni
dei visitatori alle opere d’arte attraverso una telecamera
nell’occhio destro. Quindi ha usato i dati per sviluppare

Il proprio gusto, che ha espresso con i colori: verde per
un’impressione positiva, rosso per una visione negativa.

Il mercato dei cosiddetti robot di telepresenza dovrebbe crescere
In maniera esponenziale entro il 2022, man mano che i dispositivi
diventeranno piu sofisticati, con sensori e software di navigazi-
one, secondo la societa di ricerche di mercato Wintergreen.
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Edera € una guida autonoma per ambienti
museali. Un'audio e video-guida per mostre
temporanee o permanenti che si muove
autononamente in liberta, senza l'aiuto
delluomo ed e capace di eseguire tour
personalizzati adatti ad ogni esigenza e ad
ogni tipo di pubblico.

Edera puo farti entrare nel vivo dell’arte
tramite storie, citazioni, proiezioni video

e foto per rendere la tua visita al museo
un‘esperienza stimolante e costruttiva.
Nasce come supporto alla cultura, vuole
essere lo strumento che unisce la curiosita
umana alle conoscenze artistiche e culturali.
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automatico.in-grado di

principali capacita di trasporto di una
macchina tradizj"dnale cige € in grado ;
di rilevare I’amb"iente e la navigazione / \
senza intervento umano. ‘







1.2. Tecnhologia usata

Le moderne macchine a guida automatica usano
una tecnologia chiamate Bayesian Simultaneous
localization e un algoritmo di mapping che fonde
dati provenienti dai molteplici sensori e una mappa
off-line, trasformandoli in un luogo “approssimato”

e in aggiornamenti della mappa stessa. Questa
tecnologia € piut comunemente chiamata SLAM e una
nuova versione (SLAM con DATMOQO) & una variante
ed ¢ stata implementata da Google la quale gestisce
la localizzazione e il tracking di altri oggetti che si
muovono come altri veicoli o persone.

Un sistema piu semplice presuppone I'utilizzo di
trasmettitori Beacon per la localizzazione.

il |||







Robot autonomi di servizio

Un robot di servizio € un robot che
opera in maniera autonoma o semi-
autonoma per compiere servizi utili al
benessere degli umani, escludendo
I'ambiente manifatturiero.




2.1.Tipologie

Un robot industriale € definito, secondo ISO 8373,
come manipolatore programmabile su tre o piu assi,
controllato automaticamente e riprogrammabile senza
modificazioni fisiche, ma anche in grado di essere
adattato a differenti applicazioni con modifiche
fisiche sia nella struttura meccanica che nel sistema
di controllo. Non esistono pero solo i robot industriali,
tanto che per un altra categoria, i Service Robot,

viene data un’altra definizione: robot che operano

in modo semiautonomo, o anche completamente
autonomo, per servizi utili per il benessere delle
persone o per il buon funzionamento di apparati,
escludendo qualsiasi attivita di tipo manifatturiero,
con il concetto di autonomia che in questo contesto
significa la capacita di effettuare specifici compiti
sulla base dello stato corrente dell’lambiente o della
percezione di un suo cambiamento tramite opportune
capacita di sensing, senza intervento umano.

| Cobot, o Collaborative Robot, sono concepiti per
interagire fisicamente con gli umani in un ambiente
condiviso, a differenza di altri robot che operano
autonomamente, come da precedente definizione,
ma in spazi confinati e protetti. L'alterazione
concettuale di fondo nasce dal fatto che i Cobot sono
utilizzabili per svolgere compiti diversi, per esempio

‘V

per interagire con gli umani in un ambiente tipo ufficio
0 abitazione, o con essi collaborare in operazioni
manifatturiere con una capacita di reazione alla loro
presenza o vicinanza per evitare situazioni di pericolo
secondo le previste norme di sicurezza. A questo
punto potrebbe imporsi una diversa classificazione,
tra non-interacting robot e interacting robot. | primi
possono essere dedicati a compiti industriali, e quindi
siamo nei robot industriali diciamo cosi tradizionali,
oppure a compiti non industriali, “di servizio” di varia
natura che non prevedono rapporti diretti con I'umano,
mentre i secondi, che interagiscono con gli umani

in un ambiente condiviso, possono essere suddivisi

in Cobot industriali, categoria emergente per le
operazioni manifatturiere, e ancora in robot di servizio
per i quali sia prevista interazione con gli umani, quasi
a dire Service Cobot.
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2.2. Service Robot

Secondo un approccio tradizionale, i Service Robot
sono classificati in Personal Service Robot, e in
Professional Service Robot. | primi sarebbero quelli
utilizzati per compiti non commerciali da persone non
specificatamente addestrate, e qui gli esempi vanno
da un poco credibile Domestic Servant Robot a un
piu utile Personal Mobility Assist Robot. | secondi
prevedono invece compiti di tipo commerciale,

finalizzati cioé a generare valore, e necessitano

di personale esperto, come robot per operazioni

di riabilitazione, per interventi a supporto dei vigili

del fuoco, ma anche a supporto di operazioni
chirurgiche: I'operatore € da intendersi come persona
dedicata ad attivare, monitorare e infine terminare
una determinata operazione svolta dal robot. i Service
Robot personali si articolano, essendo presenti e
disponibili sistemi reali di questo genere, in robot
domestici, siano essi di compagnia/maggiordomi,

per pulizia dei pavimenti, piscine o finestre, robot

per entertainment, quindi giocattoli evoluti ma anche
sistemi per training ed education in generale, e robot
per assistenza portatori di handicap. Piu articolata

la categoria dei Service Robot professionali: robot

sul campo (applicazioni agricole, ricerca esplosivi,
operazioni minerarie, applicazioni spaziali), per
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pulizie di tipo professionale (per esempio pipe
cleaning), per ispezione e manutenzione, per

edilizia sia costruzione che demolizione, per attivita
logistiche, robot per applicazioni mediche, lo sono
anche gli esoscheletri e le protesi robotiche, progettati
per la riabilitazione robotica post malattia o incidente.
robot per difesa e sicurezza, per pubbliche relazioni
(guide mobili a siti, reception per hotel e ristoranti,
erogazione di informazioni). Una speciale categoria

di Service Robot e quella degli Underwater Systems
per applicazioni marine e in ambienti acquatici ostili

in genere. Va da seé che a seconda della tipolopgia

di funzione svolta i sistemi robot sono tra loro
estremamente diversi, dal Roomba, robot spazzino
autonomo concepito per raccogliere la spazzatura dai
marciapiedi o nei centri commerciali, al “robotic fish”
di circa un metro e mezzo di lunghezza, in grado di




muoversi fino a 30m di profondita evitando ostacoli,
di localizzare precisamente le coordinate di aree
inquinate tramite GPS integrato, e prelevare campioni
per successive analisi. Questa molteplicita di sistemi
robot, di fatto concepiti in modo ottimizzato per lo
specifico “servizio” che devono svolgere, sconsiglia
un ulteriore dettaglio tecnico caso per caso: meglio
prima approfondire i temi tecnologici su cui si sta
lavorando per arrivare a un Service Robot intelligente,
con il massimo grado di capacita di adattamento con
'ambiente e di interazione con 'uomo.
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2.3. Robot museali

Esempi in materia su scala nazionale e internazionale
ne esistono, pit o meno fortunati: da TPR Robina
creato da Toyota nel 2007 come guida parlante del
proprio museo digitale, a quello di CSIRO ROBOT
allestito dal National Museum Australia nel 2013 che
consente agli studenti in aula di interagire a distanza
con la macchina intelligente che si trova nel museo,
fino alla recentissima sperimentazione di ROBOT

T~

NORIO, creato da Droids Company per il museo
Oiron Castle a Mont Saint Michel dove il robot & guida
museale pilotata a distanza da diversamente abili
che possono interagire anche con i visitatori presenti
in loco. Questi esempi ci dicono che I'innovazione &
da considerarsi piu nella “progettazione del servizio”,
cioé nel progetto dell’attivita espletabile attraverso il
robot, che non nelle prestazioni tecnologiche della
macchina intelligente, da considerarsi uno strumento.
Gli ingegneri sperimentano nuove prestazioni per

la macchina intelligente alzando l'asticella della
qualita come obiettivo, i designers, mettendo “l'uomo
al centro del progetto” valutando possibili € nuovi
scenari di impiego robotico.

| robot museali possono risolvere diversi punti come
problemi di affluenza discontinua dei visitatori e

di spazi non sempre accessibili per tre ragioni:

VV

mancanza di sicurezza, perché in fase cantiere

di restauro, perché deposito di beni non ancora
organizzati per I'esposizione pubblica. Problemi
comuni a diversi siti museali, grandi e piccoli: si
stima infatti che il 30% del patrimonio museale oggi
in Italia non sia per queste ragioni visitabile. Si e
provato pertanto a trasformare le criticita in valori:
I'esplorazione di luoghi temporaneamente non
accessibili arricchisce di nuove esperienze la visita ed
€ motivo di attrazione per i nuovi visitatori ma anche
per coloro che gia conoscono le dimore. L'attrazione
dei siti museali va costantemente rinforzata, portando
il pubblico in loco, non sostituendo la visita con i tour
virtuali a distanza.
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2.4. Attualmente in funzione

Jinny

Jinny & un robot guida turistica del museo. Puo
navigare in un ambiente disordinato, circondato da
esseri umani. Un visitatore puo chiedere a Jinny di
una mostra, nonché varie informazioni come meteo,
informazioni sul traffico. La sintesi vocale utilizzando
un algoritmo di ragionamento della knowledge base

e una connessione Internet consente la fornitura di
informazioni. Tre tecnologie sono implementate su
Jinny: navigazione autonoma, interazione amichevole
per 'uomo ed infine integrazione del sistema e
progettazione dell’architettura di controllo. Jinny &

un lavoro congiunto con Hyundai Heavy Industry e

la societa Joymecha, e sono responsabile dell'intero
processo di sviluppo. Il Jinny fornira servizi di guida
turistica presso il museo nazionale della scienza in
Corea.




Pepper

Pepper & un umanoide social, disegnato per
cominciare conversazioni, condividere informazioni,
divertirsi. Ed e il primo nel suo genere in casa
Smithsonian, parte di un progetto pilota che portera
pubblico e istituzione a sperimentare I'utilizzo di
gueste macchine in un museo. Altro un metro e 20 é
un robot interattivo creato dalla Softbank Robotics,
un’azienda originaria del Giappone. Con questo
progetto lo Smithsonian € la prima istituzione museale
al mondo a testare in ambito culturale questa
tecnologia. Cosa puo fare Pepper? Risponde e fa
domande, racconta storie, posa per i selfie, usa la
voce e i gesti per interagire con le persone, mostra
foto, video e testi su un tablet collocato sul suo petto.
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Virgil

Virgil € un robot museale, alto un metro e fa da guida.

Virgil vede tutto e non ha nulla di umano. il primo ad
essere stato programmato per migliorare la qualita
delle visite dei turisti. Per vederlo all’opera bisogna
recarsi al Castello di Racconigi, a Cuneo, dove
questo prodigio di scienza ed elettronica applicato
alla cultura dara inizio al suo lavoro. Nato dalla
collaborazione tra il Jol Crab di Telecom ltalia e il
dipartimento di Architettura e design del Politecnico
di Torino, Virgil € un occhio digitale che osservera,
reqgistrera e, soprattutto, mostrera gli angoli segreti
e ancora inaccessibili al pubblico della reggia
sabauda. Munito di ruote, di una videocamera e

di una piattaforma di cloud robotics connessa alla

rete LTE, il robot sara in grado di inviare le immagini
archiviate ad alcuni schermi del Castello e ai

tablet e agli smartphone di turisti € guide che, con
un'applicazione, avranno modo di telecomandarlo

a distanza e di monitorare ogni suo spostamento.
Negli spazi e negli ambienti inesplorati della struttura,
I'automa riuscira a muoversi facilmente grazie a un
dispositivo sensoriale, un sistema ad alta definizione
che lo aiutera a districarsi nei suoi giri in maniera
intelligente. Virgil, infatti, sara piacevole alla vista
dato che indossera un “abito” speciale ricalcato

sul modello della palma di Pelagio Palagi, raffinata
presenza dei riquadri del pavimento a mosaico della
sala del Castello. Il robot potra cambiare casacca,
“‘agghindandosi” a seconda del bene architettonico e
del luogo in cui sara adoperato.




Edera & una guida autonoma per
ambienti museali. Un’audio e video-
guida per mostre temporanee

0 permanenti che si muove
autononamente in liberta, senza I'aiuto
delll'uomo ed é capace di eseguire tour
personalizzati adatti ad ogni esigenza
e ad ogni tipo di pubblico. Nasce come
supporto alla cultura, vuole essere |0
strumento che unisce la curiosita umana
alle conoscenze artistiche e culturali.
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3.1. Cos’e?

Edera € una guida autonoma per ambienti museali.
Un’audio e video-guida per mostre temporanee o
permanenti che si muove autononamente in liberta,
senza I'aiuto dell'uomo ed & capace di eseguire tour
personalizzati adatti ad ogni esigenza e ad ogni
tipo di pubblico; Edera puo farti entrare nel vivo
dell’arte tramite storie, citazioni, proiezioni video e
foto per rendere la tua visita al museo un’esperienza
stimolante e costruttiva.







3.3. Funzioni

Edera ha come obiettivo primario la diffusione delle
conoscenze, quindi sa spiegare anche in modo
approfondito I'arte, gli artefatti e le opere che si
trovano intorno ad esso.

Si possono scegliere tour personalizzati a seconda
degli utenti, quindi per bambini, per turisti o

per operatori del settore; tour per persone con
difficolta uditive verranno aiutate dal linguaggio LIS
attraverso i monitor del robot; tour in base al tempo a
disposizione o seconda di una tematica specifica.
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Edera, tramite un proiettore pud creare un’atmosfera
avvolgente nel quale gli utenti, immersi nella visione
possono avvicinarsi ancora di piu al mondo dell’arte
con estrema facilita.

Piu robot insieme possono aggregarsi nella
proiezione e creare un unico grande display virtuale
da ammirare.
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| quattro schermi sistemati in alto, a 4 differenti
altezze sono allo stesso modo regolabili
singolarmente in altezza, offrono un range di azione
verticale di 20 centimetri in modo da accontentare
bambini e adulti e riuscire a seguire in maniera
ottimale la visione di foto, video, testi ed altro
materiale di approfondimento.







Tre oggetti dalle forme triangolari, sono ancorati ai
tubi dorati di Edera, incastrati tramite un foro che
accoglie perfettamente e si ferma nella struttura
portante; due di loro sono uguali e sono contenitori
per auricolari; presentano uno sportellino semi-
trasparente e dentro, negli appositi spazi, gl
auricolari vengono prelevati e poi riposti alla fine del
tour. Gli auricolari wireless sono stati scelti per non
creare impedimenti agli utenti, non disturbare altri
visitatori all’interno del museo con 'uso di altoparlanti
0 casse acustiche ed infine per dare all’utente il
diritto di scegliere eventuali regolazioni come quella
del volume.







Tramite un sistema di 8 sensori disposti sulla base
e sugli schermi, Edera ha la capacita di muoversi
autonomamente, senza liintervento dell'uomo,
facendo lavorare sinergicamente tutti i diversi tipi
di sensori tra loro. | sensori sono controllati da un
processore che trasforma gli impulsi comandando
gli organi meccanici tramite le centraline. Quindi i
cingoli presenti all'interno della base, sostengono e
ammortizzano lo spostamento dell’intera struttura in
modo sicuro e ben saldo.
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Per controllare I'intero robot € possibile agire da
remoto collegandosi tramite una connessione di

rete oppure un operatore puo far svolgere le azioni
principali di Edera tramite un Pad dei comandi situato
su un asta della struttura. Questo telecomando
wireless puo far accendere e spegnere l'intero robot,
puo farlo muovere la in modo controllato oppure agire
sul proiettore e su altre funzione grazie ai vari menu
che vengono attivati su un monitor e permettono di
apportare modifiche all'intero sistema.
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