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15. LIFE e Robot

di Giorgio Borla e Antonio Falco

1. Il Laboratorio LIFE

Il Laboratorio LIFE, acronimo di Laboratorio di Innovazione in Filo-
so!a e Scienze dell’Educazione, è nato grazie ai !nanziamenti ministeriali 
ottenuti dal Dipartimento di Filoso!a e Scienze dell’Educazione per il 
quinquennio 2018-2022, in quanto uno dei 180 dipartimenti di eccellenza 
italiani. Il laboratorio si trova a Palazzo Nuovo, sede della Scuola di Scien-
ze Umanistiche e dei rispettivi Dipartimenti dell’Università degli Studi di 
Torino.

Analizzando il progetto con cui il dipartimento si è presentato al Mini-
stero, si evince che il Laboratorio LIFE nasce con l’obiettivo di potenziare 
la ri"essione !loso!ca e quella pedagogica, attraverso l’utilizzo di strumen-
ti innovativi quali l’analisi dei processi attentivi, il monitoraggio oculare 
e la simulazione di comportamenti. In termini tecnici, queste esigenze di 
studio sono state “tradotte” in un complesso di apparecchiature !nalizzate 
alla creazione, alla fruizione e all’osservazione dei comportamenti in un 
contesto di realtà virtuale, con diversi livelli di immersività.

1.1. Virtual wall e ART Controller

La parte, per così dire, meno immersiva del Laboratorio è quella co-
stituita da un virtual wall, uno schermo di grandi dimensioni (Fig. 1), che 
consente di fruire di contenuti virtuali realizzati in 3D, attraverso l’utilizzo 
di occhiali stereoscopici e di immagini tridimensionali elaborate da un 
proiettore Laser 4K retroproiettato (Fig. 2). Questo grande schermo è colle-
gato a un sistema audio Dolby Surround, che garantisce un’alta qualità del 
suono, molto avvolgente, e a un sistema di tracciamento (ART Controller) 
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Fig. 1 - Virtual wall

Fig. 2 - Retroproiezione in 4K
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che rileva la posizione degli occhiali dell’osservatore. Questo tracciamento 
consente al software di adattare la prospettiva di visualizzazione dell’am-
biente virtuale in 3D alla posizione dell’osservatore nello spazio, in modo 
da rendere l’esperienza ancora più realistica. 

Un discorso analogo si applica al suono, che è spazializzato, ovvero 
cambia a seconda della posizione dell’osservatore all’interno dell’ambiente 
virtuale.

L’utilizzo di un "ystick (Fig. 3), ovvero di un controller dotato di un 
piccolo joystick, consente inoltre lo spostamento del fruitore dell’esperien-
za nell’ambiente virtuale e la sua interazione con lo stesso.

Fig. 3 - Flystick

Si tratta di un’esperienza ricca, molto coinvolgente, ma che lascia al 
fruitore la possibilità di osservare il contesto reale in cui si trova, di guar-
darsi attorno e di interagire con altri utenti.

1.2. Visori HTC Vive Pro

Per un’esperienza maggiormente immersiva, il laboratorio è dotato an-
che di due visori HTC Vive Pro (Fig. 4). Questo tipo di apparecchiatura, 
a differenza di quelle descritte in precedenza, copre la parte superiore del 
viso dell’osservatore, impedendo alla vista di spaziare al di fuori del “mon-
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do” virtuale. È dotato di un sistema di cuf!e, che contribuiscono ulterior-
mente all’isolamento dell’individuo.

L’utente ha a tutti gli effetti l’impressione di trovarsi immerso nello 
spazio virtuale ed è quasi del tutto distaccato dalla realtà circostante. La 
percezione è arricchita e resa più intensa dalla possibilità di usare due con-
troller, che spesso simulano l’uso delle mani o di altri oggetti, atti a intera-
gire con l’ambiente virtuale.

Fig. 4 - Visore e controller HTC Vive Pro

Questi visori sono anche dotati di un sistema di eye tracking, mol-
to utile per valutare i movimenti degli occhi davanti a vari stimoli o per 
veri!care dove l’attenzione degli utenti si concentra maggiormente. L’eye 
tracking può in realtà essere usato anche come ulteriore modo di interagire 
con l’ambiente virtuale: per esempio, !ssando per qualche secondo un og-
getto particolare, diventa possibile “tele-trasportarsi” nelle sue vicinanze.

1.3. Motion Capture

La tecnologia di Motion Capture consente di rilevare e registrare i 
movimenti di una persona attraverso una serie di marker !ssati sulle varie 
parti del corpo. L’utente può indossare una tuta completa corredata da que-
sti marker oppure vari oggetti come gambali, guanti, e così via, che con-
sentono di rilevare i movimenti dei singoli arti.
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Attraverso otto telecamere sensibili al materiale di cui sono costituiti i 
marker, il software presente nel Laboratorio LIFE è in grado di tracciare 
i movimenti nello spazio e di immagazzinare le coordinate di movimento 
della persona che indossa la tuta, registrando tutti i suoi movimenti (Fig. 
5). Attraverso l’uso di altri programmi, questi movimenti possono essere 
poi applicati a personaggi !ttizi che a loro volta possono essere inseriti nei 
diversi ambienti di realtà virtuale.

Fig. 5 - Software di Motion Capture

Inoltre, immaginando che una persona dotata di visore immersivo in-
dossi la tuta o i sensori mentre è sottoposto a vari stimoli, diventa possibi-
le, e soprattutto interessante dal punto di vista scienti!co, registrare i suoi 
movimenti e quindi analizzarli in funzione delle varie situazioni a cui va 
incontro nel mondo virtuale.

2. Extended Reality e robot

All’interno del quadro sopra descritto è possibile immaginare di uti-
lizzare le tecnologie del Laboratorio LIFE per la creazione e la fruizione 
della simulazione di molteplici ambienti ed esperienze che, nella realtà tan-
gibile, sono caratterizzate da un elevato livello di complessità o che sono 
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scarsamente accessibili. In quest’ottica la simulazione del funzionamento 
di robot e della loro interazione con l’ambiente !sico ci sembra un perfetto 
esempio di come le tecnologie del LIFE, tra le altre cose, possano essere 
impiegate in ambito scienti!co.

Quando parliamo di tecnologie ci riferiamo in particolare, da una par-
te, agli strumenti di Extended Reality, visori e virtual wall, come mezzi di 
fruizione e interazione da parte dell’essere umano, e dall’altra alle piatta-
forme per la creazione di esperienze 3D in real-time, Unity e Unreal Engi-
ne tra i più diffusi, per la creazione delle simulazioni in senso lato.

Anche il setting speculare a quello descritto precedentemente, utilizzo 
di robot !sici e virtualizzazione della realtà, appare altrettanto proli!co in 
questo contesto.

Sperimentazioni di questo tipo non sono ancora state messe in atto 
all’interno del LIFE ma si cercherà qui di illustrarne le potenzialità. La 
co-presenza del Laboratorio di simulazione del comportamento e robotica 
educativa “Luciano Gallino” e del LIFE, infatti, crea le giuste condizioni 
per sperimentazioni reciprocamente fertili.

3. Dal virtuale al reale

3.1. Virtual Cobot

La crescente attenzione nei confronti dei Collaborative Robots (Cobot) 
(Weiss, Wortmeier, Kubicek, 2021) in ambito di produzione industria-
le richiede una progettualità in ambito HRI (Human Robot Interaction) 
(Simões et al., 2022), in cui la simulazione in realtà virtuale delle intera-
zioni tra gli agenti uomo e macchina può apportare bene!ci a vari livelli.

Un esempio lo si trova nella riduzione dei tempi delle fasi di progetta-
zione e sviluppo (Malik et al., 2020) dei task di un processo produttivo o 
nell’analisi approfondita di un singolo task del processo stesso. 

Oltre alla riduzione dei tempi, appare evidente come la realtà simulata 
consenta lo studio di casi d’uso e di interazioni uomo/macchina, previste 
ed impreviste, in un contesto sicuro e facilmente modi!cabile ai !ni di 
analisi.

Come indicato da Weiss et al., occorre distinguere tra Human-Robot 
Collaboration e la Human-Robot Cooperation. Queste due modalità sono 
caratterizzate da tipologie di interazioni differenti ed in particolare nella 
diversa interdipendenza delle azioni svolte dal robot e dell’essere umano. 

Nel caso della cooperation la simulazione delle interazioni dovrà essere 
progettata tenendo conto di sub-task separati per uomo e robot caratte-
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rizzati da un !ne ultimo comune. Nel caso della collaboration invece, le 
operazioni vengono svolte dall’uomo e dal robot in maniera coordinata 
all’interno di un task comune.

A prescindere dal livello di applicazione, gli attori, siano essi H (hu-
man) o R (robot), possono prendere parte alla “messa in scena” del proces-
so su un palcoscenico virtuale comune. Ciò fornisce maggiore versatilità e 
adattabilità rispetto ad una implementazione tangibile all’interno del conte-
sto produttivo, intrinsecamente più rigida.

In questa direzione sono stati sviluppati alcuni strumenti come, ad 
esempio, lo Unity Robotics Visualizations Package1 che consente la si-
mulazione di robot attraverso la visualizzazione di messaggi ROS (Robot 
Operating System; Quigley et al., 2009) all’interno di Unity.

3.2. Virtual Robot

Anche la virtualizzazione di robot che operano in contesti che non pre-
vedono l’interazione diretta con gli esseri umani, può portare bene!ci. 

È particolarmente utile la simulazione di scenari che richiedono l’uti-
lizzo di diversi robot che svolgono singoli compiti speci!ci simultaneamen-
te. Le multiple interazioni che si vengono a creare in un contesto simile 
sono intrinsecamente generatrici di complessità. La loro misurazione ed 
osservazione appare più immediata e la loro modi!ca maggiormente dutti-
le se attuata su modelli virtualizzati. 

4. Dal reale al virtuale

Oltre alla virtualizzazione di robot con cui interagire all’interno di 
ambienti virtuali è naturale ipotizzare attività di ricerca che prevedano 
l’utilizzo di robot reali la cui attività, o prodotto di essa, venga fruita all’in-
terno di ambienti di Extended Reality.

1. https://blog.unity.com/manufacturing/introducing-unity-robotics-visualizations-
package.
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4.1. Social robot e VR

Nella casistica sopra descritta rientra la fruizione, all’interno di un am-
biente virtuale, della realtà mediata da un social robot. 

I social robot come Pepper ad esempio, possono facilitare le interazioni 
centrate sulla persona al punto da avere effetti positivi su stati emotivo-
!siologici come la percezione di solitudine, di ansia o benessere in alcuni 
gruppi sociali come quello degli anziani all’interno di strutture di cura a 
lungo termine (Blindheim et al., 2022).

L’integrazione di strumenti di Extended Reality associati ad un social 
robot dotato di funzionalità di telepresenza, potrebbe consentire un ulterio-
re potenziamento sull’impatto emotivo delle interazioni. 

Possiamo infatti immaginare l’uso di un social robot con funzionalità 
di telepresence come interfaccia attiva, ad esempio, tra una persona (che 
qui chiameremo attore 1) ed un’altra “presente” da remoto all’interno di 
un ambiente di Extended Reality (attore 3) in cui interagisce con l’attore 
1 attraverso il social robot (attore 2). Quest’ultimo non svolgerebbe solo 
la sua funzione di social robot “classica” nei confronti dell’attore 1 ma il 
suo impatto emotivo potrebbe essere in"uenzato dalle azioni dall’attore 3 
il quale, a sua volta vedrebbe la sua interazione mediata e modi!cata dal 
robot (Fig. 6).

Fig. 6 - Schema interazione attori

Appare evidente da quanto sopra enunciato, che una ricerca in questo 
ambito potrebbe avere come obiettivo la misura dell’in"uenza che ciascun 
attore ha mutualmente nei confronti degli altri.

5. Conclusioni

In questo periodo storico di profondi cambiamenti tecnologici e sociali, 
si è qui cercato di illustrare alcuni scenari possibili in cui la sinergia dei 
due laboratori, Gallino e LIFE, può diventare condizione mutualmente 
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proli!ca per la sperimentazione a vari livelli ed essere portatrice di valore 
dif!cilmente producibile in altri contesti.

Inoltre, la nascita e la diffusione di ambienti virtuali immersivi come 
il Metaverso, tra gli altri, aprono molteplici prospettive di studio e analisi 
che, innestate nelle possibilità già presenti nei due laboratori, potranno 
portare all’esplorazione di ambiti !no a qui poco indagati.
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