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SiRobotics
Progettazione HCD  
di un robot umanoide assistenziale 

Introduzione

SiRobotics è un progetto di ricerca cofinanziato dall’Unione Europea su fondi PON “Ricerca 
e Innovazione 2014 e 2020”, afferente all’Area di Specializzazione “Tecnologie per gli 
Ambienti di Vita”1. L’obiettivo scientifico del progetto è quello di ideare e implementare 
soluzioni tecnologiche, facilmente adattabili, per aiutare gli anziani nelle attività quotidiane 
e per valutare il progredire del loro calo fisico e cognitivo. L’obiettivo tecnologico di 
SiRobotics è quello di realizzare robot sociali in grado di assumere abilità e tratti sempre 
più “umani”, come percezione, adattamento, apprendimento, manipolazione e interazione. 
L’ambizione del progetto sta nel cercare di fornire nuovi processi di assistenza per una 
cura continuativa, effettuata attraverso una vasta gamma di servizi comprendendo diversi 
livelli e gradi di assistenza, sia in ambito domestico che residenziale. Progettare robot 
human-centered pone molte sfide nel design, così come nell’hardware e nel software che lo 
supportano. Il presente articolo si concentra su come progettare un robot che assiste una 
persona, sia sotto la guida di un caregiver, che in autonomia, apprendendo dalle abitudini 
dell’utente. Le attività di progettazione di seguito descritte sono state realizzate sulla base 
del modello di approccio human-centered, utilizzando metodologie progettuali come, ad 
esempio, le tecniche descritte da IDEO (2015) e da Tomitsch et al. (2018) in combinazione 
con più convenzionali tecniche di indagine sociologica.

Il contributo presenta le fasi progettuali del 
progetto di ricerca SiRobotics, cofinanziato 
dall’Unione Europea su fondi PON “Ricerca e 
Innovazione 2014 e 2020”. Obiettivo del progetto 
è fornire un supporto agli anziani nella vita 
quotidiana e monitorare il decadimento fisico e 
cognitivo di questi ultimi attraverso la realizzazione 
di robot umanoidi ad alto livello di interazione 
sociale. Il processo è stato caratterizzato in primo 
luogo da attività di briefing e inquadramento, che 
hanno visto la partecipazione attiva degli utenti, 
e successivamente da una fase operativa curata 
del gruppo di progetto. Tali fasi possono essere 
riassunte come segue: 
- Attività di definizione dei servizi erogati dal 

sistema robotico, svolta con i 17 partner 
- Attività di card sorting con utenti per definire 

aspettative verso l’ambito della robotica
- Attività di live drawing con utenti per 

perfezionare i concept del robot 
- Indagine online rivolta agli utenti per ottenere 

dati su cui basare il progetto dell’interfaccia
- Progettazione del robot fino alla realizzazione 

di un prototipo funzionante
- Attività di sperimentazione con utenti 
Quest’ultima fase, condotta da alcuni dei 17 
partner progettuali è attualmente in svolgimento e 
non ha, perciò, prodotto risultati presentabili.

The paper presents the phases of the SiRobotics 
research project, co-funded by the European Union 
as part of PON project “Research and Innovation 
2014 and 2020”. The aim of the project is to provide 
support to the elderly in their daily life and to monitor 
their physical and cognitive decline through the 
realization of humanoid robots with a high level of 
social interaction. The process was characterized firstly 
by briefing and framing activities, which involved the 
active participation of the users, and subsequently by 
an operational phase carried out by the project gruppo. 
These phases can be summarized as follows: 
- Definition of the services provided by the 

robotic system, carried out with the 17 
partners 

-  Card sorting with users to define expectations 
towards robotics

- Live drawing with users to refine the robot 
concepts 

- Online user survey to obtain data on which to 
base the interface design

- Robot design up to the creation of a working 
prototype

- Experimentation activities with users 
This last phase, conducted by some of the 17 project 
partners, is currently still in progress and has therefore 
not produced any presentable results.
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orcid: 0000-0001-5535-8382  
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Attività #1

La prima attività di user research ha avuto luogo a seguito della fase di definizione dei 
servizi erogati dal sistema robotico, concordata con i 17 partner, suddivisi come segue: 
1. Monitoraggio
2. Telepresenza
3. Accoglienza
4. Stimolazione cognitiva
5. Supporto pazienti allettati 

Sulla base di questi scenari di utilizzo, si è deciso di coinvolgere un campione di potenziali 
utenti, con l’obiettivo di verificare il loro reale interesse per i servizi ed eventualmente 
proporne di nuovi, raccogliendo, allo stesso tempo, dati sulle aspettative riguardo 
ad aspetto e funzioni di un robot assistenziale. L’attività è stata guidata da un gruppo 
multidisciplinare composto dai progettisti e da un sociologo, insieme a un totale di 
20 utenti in gruppi di 5 persone alla volta. L’arruolamento degli utenti è stato operato 
con l’obiettivo di garantire omogeneità di età anagrafica (60-75 anni) e stesso grado di 
istruzione scolastica (diploma); i partecipanti sono tutti volontari dell’Associazione di 
Promozione Sociale Centro Universitario del Ponente. Il metodo prescelto per permettere 
ai partecipanti di cooperare con i designer è stato quello del card sort (Courage & Baxter, 
2006), dal momento che essi non hanno alcuna competenza nel campo del progetto o 
del disegno, né hanno particolare dimestichezza con strumenti digitali. Per raggiungere 
lo scopo sono state realizzate delle carte raffiguranti le componenti principali di un 
social robot (testa, volto, corpo, accessori) in diverse forme e configurazioni iconiche. Ai 
partecipanti è stato chiesto di comporre il proprio robot incollando le figure su una scheda 
da compilare ulteriormente con commenti, pareri e spiegazioni in relazione alle scelte 
operate.

L’attività è stata organizzata in quattro distinti momenti:
1. Fase istruttoria (30 min.): introduzione al mondo della robotica e al progetto, 

spiegazione degli scenari d’uso individuati, somministrazione di reference di robot 
assistenziali (coerenti per fascia di prezzo e performanza, differenti per caratteristiche 
formali e grado di antropomorfismo) mediante stimolo visivo.

2. Fase pratica (1,30 ore): attività di co-design mediata attraverso il metodo del collage
3. Classificazione per omogeneità (15 min.): attività operata dal sociologo.
4. Debriefing (1,30 ore): il gruppo è stato coinvolto in un dibattito moderato dal sociologo 

in cui le scelte dei partecipanti sono state discusse e approfondite insieme, ottenendo 
nuovi suggerimenti e intuizioni.

Il metodo scelto e la mediazione da parte del sociologo Prof. Stefano Poli hanno permesso 
di ricavare informazioni qualitative legate a diversi aspetti della progettazione robotica. I 
partecipanti hanno riflettuto sugli aspetti formali del prodotto, ragionando in termini di: 
bello/brutto, piacevole/sgradevole, simpatico/antipatico, familiare/estraneo. Si è tenuto un 
dibattito tra utenti e designer riguardo alle dimensioni del robot, cercando di comprendere 
quale fosse la giusta media tra la percezione di stabilità e la necessità di mantenere forme 
snelle e agili non troppo ingombranti all’interno, soprattutto, dello scenario domestico. 
Conseguentemente, sono stati discussi i suggerimenti proposti dagli utenti riguardo alle 
funzionalità assistive della piattaforma: in particolare, più di una persona ha indicato l’utilità 
di avere uno scomparto o un ripiano dove conservare le medicine, insieme alla necessità di 
avere supporto fisico nell’alzarsi, nel camminare o nel vestirsi. Quest’ultima caratteristica, 
in particolare, ha posto in evidenza il favore del gruppo rispetto a strutture più solide 
del robot, allontanandosi dal modello di mera telepresenza in cui un corpo molto sottile 
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regge un monitor. Per quanto riguarda l’interazione, molti hanno apprezzato la possibilità 
di “umanizzare” il robot progettandone i tratti del viso. Allo stesso tempo, gli utenti sono 
interessati all’interazione vocale ma preferiscono avere sempre la possibilità di utilizzare il 
tatto per controllare la piattaforma.
I risultati ottenuti durante questa prima attività hanno costituito le basi su cui si è 
organizzato un secondo incontro con gli stessi utenti, utile per approfondire ulteriormente 
la comprensione di aspettative e bisogni e giungere dunque a una proposta formale. (Fig.1)
 

Attività #2

Organizzata circa tre settimane dopo la prima, l’attività di design critique, ha l’obiettivo 
di fornire una panoramica completa della prima attività e ricevere suggestioni e opinioni 
sempre più consapevoli.
L’attività si è basata sulla critica costruttiva di alcuni sketch elaborati dal gruppo di 
ricerca sulla base dei risultati del card sort, ovvero un dialogo generativo mediato da un 
professionista sociologo. Per rendere l’attività maggiormente coinvolgente e facilitare la 
comprensione dei disegni da parte di persone inesperte riguardo a metodi e strumenti 
del mondo del progetto, si è deciso di coinvolgere un illustratore che producesse sketch 
in tempo reale e interagisse con i concept realizzati modificandoli in base alle suggestioni 
ricevute dai partecipanti. Tramite l’uso di un proiettore è stato inoltre possibile mostrare i 
disegni in scala 1:1, elemento molto importante per contestualizzare l’aspetto dimensionale 
del progetto.
L’attività è stata organizzata in tre momenti distinti:
1. Fase preliminare (30 min.): presentazione dei concept realizzati dal gruppo, proiettati 

sul muro, descrivendo le scelte progettuali compiute dai progettisti e il legame con le 
suggestioni ricevute durante la prima attività.

2. Live drawing (1 ora): il gruppo è stato moderato nel condurre una discussione sui 
disegni presentati. Sono state proposte alterazioni e integrazioni, effettuate in tempo 
reale dall’illustratore.

3. Debriefing (30 minuti): infine, tutte le idee sono state raccolte e ridiscusse fino ad 
arrivare a una visione condivisa riguardo al concept preferito dal gruppo. 

Questa attività ha riscontrato particolare favore da parte degli utenti, che sono stati 
pienamente coinvolti, alzandosi dalle sedie ed esponendo le proprie opinioni in maniera 
diretta ai designer e all’illustratore. Vedere le proprie idee concretizzarsi in tempo reale 
sulla parete li ha aiutati a comprendere meglio criticità e tematiche della progettazione 
robotica, offrendo spunti di grande valore.

Fig. 1 – Attività #1: progettazione 
partecipata con utenti attraverso la 
tecnica del card sort.
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Nonostante fossero state proposte forme morbide e arrotondate per il robot, gli utenti 
hanno suggerito di utilizzare un’estetica più in linea con l’aspetto pulito e dalle linee decise 
dell’arredo contemporaneo, in modo che il prodotto si possa integrare più facilmente 
nell’ambiente domestico. Nuovamente, è stata sottolineata l’importanza di realizzare un 
volto e delle espressioni facciali per il robot, aspetto che è emerso nel momento in cui due 
occhi e una bocca estremamente semplificati sono stati aggiunti dall’illustratore al concept. 
L’altezza preferita è inferiore a quella di una persona adulta, sia per evitare percezione 
di paura e oppressione da parte del robot, sia perché stato ribadito l’interesse per una 
funzione di supporto fisico, insieme alla possibilità di utilizzare il robot come compagno 
durante attività ricreazionali che potrebbero essere condotte attraverso interazione tattile 
con un tablet posto sul petto. Per mantenere l’interazione emotiva favorita dal volto e allo 
stesso tempo permettere agli utenti di utilizzare il robot tramite il tatto è stata ipotizzata la 
possibilità di utilizzare due monitor. Si è brevemente considerato anche il tema del colore 
della scocca, che gli utenti hanno in generale immaginato come bianca, ma dotata di inserti 
di “colori vivaci”.
Tutte queste suggestioni sono state raccolte attraverso trascrizione diretta della 
discussione e sono state in seguito valutate dal gruppo di designer. (Fig.2)

Attività #3 e progetto interfaccia

In risposta alla necessità di studiare il tema specifico del volto robotico è stata condotta 
un’ultima attività che ha visto coinvolta l’opinione degli utenti finali, per ricevere un 
feedback preliminare sulle proposte grafiche realizzate. Le limitazioni imposte dal periodo 
pandemico legato alla diffusione del Covid-19 hanno imposto di utilizzare un metodo 
digitale, eliminando l’interazione in presenza, anche a causa dell’età e dello stato di salute 
degli utenti finali. La scelta è ricaduta sul format del questionario, impostato in maniera 
interattiva e coinvolgente, tramite l’utilizzo dell’applicazione online Tripetto, che permette 
di produrre format estremamente personalizzabili, con una User Interface (UI) intuitiva e 
piacevole. L’obiettivo dell’attività è stato quello di ricevere un’opinione preliminare su una 
serie di proposte grafiche realizzate dal gruppo progettuale e presentate di seguito.
Poiché il progetto SiRobotics ha come obiettivo la progettazione di un robot sociale che 
interagisca con utenti deboli che potrebbero avere difficoltà nella percezione, si è deciso 
di inserire la componente del colore all’interno della progettazione dell’espressione del 
robot, con l’intento di facilitare la corretta comprensione dell’interfaccia presentata sullo 
schermo.

Fig. 2 – Attività #2: debriefing 
degli output emersi dal card sort, 
attraverso una nuova attività di 
co-design con utenti.
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Diversi studi presenti in letteratura hanno proposto associazioni tra le emozioni e colori 
specifici. In particolare, si fa riferimento alla sperimentazione condotta da Da Pos & 
Green-Armytage (2007) in cui è stato chiesto ai partecipanti di associare un colore ad 
ogni rappresentazione delle espressioni basilari elencate da Ekman e Friesen (1978) il cui 
lavoro è considerato uno dei più accurati nell’ambito. Poiché le emozioni non sono uni-
dimensionali, non è possibile associare con estrema certezza un colore ad un’emozione. Si 
è, perciò, tentato di selezionare un sistema codificato attraverso le seguenti associazioni:
- Rabbia: rosso
- Sorpresa: rosa
- Disgusto: verde acido
- Tristezza: azzurro
- Paura: viola
Si è quindi proceduto alla progettazione di un sistema basico per il volto del robot che 
tenga in considerazione le ricerche e le riflessioni presentate fin ora. Il primo concept 
include un volto con sei variazioni che rappresentano altrettante emozioni basilari. Il volto 
viene mostrato su un tablet posizionato in orizzontale sulla testa del robot. per creare 
un’esperienza quanto più verosimile, il viso viene presentato su uno sfondo nero che 
rende le cornici del tablet meno evidenti. Lo stile grafico scelto è estremamente iconico e 
semplice, sebbene si sia deciso di includere alcuni dettagli e caratteristiche per donare una 
maggiore personalità al volto e rendere il robot più connotato e amichevole. Per questi 
motivi gli occhi non sono semplici cerchi ma includono le pupille e sono presenti piccole 
sopracciglia desaturate per rendere il robot percettivamente più intelligente. Le animazioni 
con variazioni di dimensioni e posizione degli elementi permettono di riprodurre 
l’emozione scelta e, per facilitare la comprensione da parte degli utenti – anche quelli che 
potrebbero avere problemi interazionali- si è scelto di associare un singolo colore ad ogni 
emozione (Fig.3).
In conclusione, sono stati ottenuti due combinazioni complete di espressioni, che 
presentano caratteristiche diverse per quanto riguarda il livello di dettaglio del volto 
iconico e l’uso di soluzioni più o meno standardizzate ispirate allo stile delle emoticon. A 
questo punto, è stato definito uno storyboard di interazione di un utente dal momento 
in cui accede a una struttura ospedaliera fino alla dimissione; in tale racconto è stato 
inserito il robot SiRobotics, che accoglie il nostro personaggio e lo guida e assiste durante 
la permanenza. Il questionario è stato impostato seguendo la struttura narrativa, in modo 

Fig. 3 – Immagine riassuntiva 
delle animazioni realizzate per 
visualizzare le emozioni del robot.
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che gli utenti potessero esprimere la propria opinione riguardo a quale espressione iconica 
fosse maggiormente esplicativa a seconda della situazione descritta.
Il questionario è stato completato da un campione di 50 utenti, coinvolti tramite social 
media e contatti diretti, tra persone di età compresa tra i 55 e i 70 anni. Hanno partecipato 
in numero leggermente maggiore le donne (64% del campione). I risultati hanno 
evidenziato una preferenza generale per la versione grafica in cui il robot appare con le 
sopracciglia più marcate (82% degli utenti), che, secondo le risposte ad alcune domande 
esplorative a corredo del test, suggeriva una maggiore intelligenza e maturità del robot 
(88% degli utenti). Sebbene fossero stati inseriti come opzioni alcuni simboli ritenuti capaci 
di sostituire le espressioni facciali per determinate interazioni (il pollice in su e in giù per 
approvazione e disapprovazione, il termometro rosso o azzurro per indicare la variazione 
di temperatura), gli utenti hanno preferito sempre con netta maggioranza la versione 
di feedback illustrata tramite riproduzione dei tratti del viso (68% per le variazioni di 
temperatura, 76% per approvazione e disapprovazione). Si è ottenuta conferma del valore 
dei colori selezionati come supporto all’identificazione dell’emozione espressa e in generale 
si è verificato che lo stile grafico ispirato alle emoticon è immediatamente comprensibile da 
parte del target di utenza a cui si rivolge il progetto.
A seguito dell’attività, sono state effettuate alcune ottimizzazioni sulle espressioni 
scelte, che sono state infine animate per rendere più fluida e piacevole la comparsa di tali 
illustrazioni sul volto robotico (Fig.4).

Fig. 4 – Esempio degli scenari 
proposti nel questionario e delle 
domande somministrate agli utenti. 

Progetto del prodotto

Sulla base dell’attività #1 e #2 si è iniziato a ragionare sul design delle scocche del robot. 
Il processo progettuale nel suo complesso è durato quasi due anni e ha portato alla 
realizzazione di un prototipo funzionante ad alta fedeltà del robot dedicato all’assistenza di 
utenti fragili. Il gruppo si è concentrato principalmente sul design formale e sull’interazione, 
come espresso nei capitoli precedenti. A causa dello scoppio della pandemia di Covid-19, 
il processo progettuale è stato condotto per lo più da remoto, con difficoltà che hanno 
rallentato i lavori a causa della necessità di cooperazione con gli altri 16 partner coinvolti 
senza, tuttavia, intaccare il risultato finale. Di seguito viene descritto il processo 
progettuale che ha portato alla realizzazione del prototipo citato in precedenza. 
Partendo dagli sketch elaborati nel corso dell’attività #2 e dal debriefing ottenuto a seguito 
dell’attività #1, sono stati realizzati alcuni ulteriori sketch per illustrare le caratteristiche 
principali necessarie nel prodotto. Le variazioni rispetto ai risultati dell’attività di live 
drawing sono state dettate da esigenze progettuali condivise coi partner: ad esempio, 
alcune attività avrebbero previsto un’altezza minima di un metro. Allo stesso tempo 
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sono state prese in considerazioni esigenze tecniche, come la necessità di avere una zona 
libera da scocche, o provvista di una cover trasparente nell’area anteriore inferiore per 
permettere al servizio di navigazione di funzionare correttamente. Gli sketch realizzati 
dal gruppo progettuale, sono stati elaborati in diversi concept 3D. Tali concept hanno 
affrontato volutamente il brief con approcci diametralmente opposti, nell’ottica di produrre 
soluzioni estremamente diverse sulle quali fosse possibile ragionare per individuare gli 
elementi corretti da portare avanti nelle successive fasi progettuali. In più occasioni i 
concept sono stati sottoposti ai partner con i quali si è discusso sulle caratteristiche valide 
da portare avanti nelle fasi successive. In seguito alle decisioni prese durante tali incontri si 
è proceduto con la realizzazione di un modello 3D volto alla realizzazione di alcuni render 
definitivi. All’approvazione di questi ultimi da parte di tutti i partner, si è proceduto con la 
modellazione del file esecutivo per la realizzazione del prototipo funzionante. Di seguito, 
sono presentati in breve i risultati progettuali. 
I principali vincoli progettuali sono stati imposti dalla struttura meccanica di base, dotata 
di ruote e sensori di prossimità. Tale struttura è stata coperta attraverso il disegno della 
scocca, che ricorda una sorta di gonna che gradualmente si trasforma in un busto ispirato 
alla struttura del corpo umano. Il robot presenta un basso grado di antropomorfismo, ma 
suggerisce una certa compattezza, dando la sensazione di essere ben stabile, caratteristica 
fondamentale per rassicurare gli utenti nell’appoggiarsi e camminare sostenendosi con 
esso. L’appoggio è facilitato dall’introduzione di un maniglione: un tubo che parte dalle 
spalle e scende lungo i fianchi, avvolgendo la parte bassa della schiena come se il robot 
tenesse le mani dietro la schiena. Questa scelta richiama una figura popolare della cultura 
italiana: gli uomini in età pensionabile che passano il tempo a guardare i cantieri, chiamati 
Umarell. Il tubo è sagomato in modo da ottimizzare l’ergonomia dell’appiglio, ispirandosi 
alle maniglie installate sui mezzi pubblici. Inoltre, l’intero maniglione può anche essere 
ruotato frontalmente e corredato di vassoio per il trasporto di cibo o medicinali.
L’altezza di 1,20 m è stata scelta per evitare che il robot fosse in qualche modo oppressivo 
verso gli utenti, troneggiando sopra di loro. Inoltre, le misure sono state studiate per 
permettere un’interazione tattile confortevole con il monitor verticale da 17 pollici posto 
sul petto, le cui dimensioni notevoli facilitano la lettura dei contenuti anche da parte di 
persone con scarsa acuità visiva. Come detto in precedenza, il volto è la parte del robot 
che tenta maggiormente di creare empatia e suggerire l’esistenza di una personalità dotata 
in qualche modo di vitalità. La testa è costituita da una struttura che regge un monitor 
orizzontale da 9 pollici, su cui sono proiettate le espressioni e le emozioni del robot.
Infine, la “schiena” del robot è caratterizzata da linee di costruzione sinuose e 
dall’implementazione di uno spazio dedicato ad appoggiare oggetti come, ad esempio, 
una borsa o per eventuali componenti aggiuntivi integrabili. Il colore principale scelto 
è il bianco, ma il design è reso più vivace da alcuni inserti di colore arancione, tra cui la 
schiena e il maniglione. Tali scelte cromatiche dipendono da un’analisi di mercato che ha 
rivelato i colori maggiormente utilizzati in robotica (Casiddu, 2020), comprendendo anche 
i personaggi robotici del cinema (Casiddu, 2021). Il bianco è un colore molto utilizzato in 
ambito sanitario, e a seguito della ricerca sono stati selezionati l’arancione e l’azzurro come 
possibili colori d’accento. Infine, a seguito di confronto tra il gruppo di designer e gli altri 
partner, si è deciso di procedere con l’arancione, in quanto la scelta dell’azzurro rendeva 
il robot troppo legato ai toni dell’ambiente ospedaliero e, inoltre, avrebbe sessualizzato il 
robot, il cui progetto è invece mirato a non assegnare un genere definito.
Per la produzione del prototipo funzionante, è stata contattata l’azienda Carpiplast, 
specializzata nella termoformatura di materiali plastici. Dopo un confronto con l’azienda, 
si è reso necessario procedere con la consulenza di un esperto per l’ingegnerizzazione 
del modello CAD. L’azienda Modeltek, che da anni collabora attivamente con Carpiplast, 
è stata contattata nella persona del Dott. Massimiliano Salvarani. L’esperienza nel 
settore e la qualità necessariamente richiesta al prodotto in termini di dettagli e finiture 
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delle superfici ha richiesto un lavoro congiunto tra il gruppo progettuale, Carpiplast e 
Modeltek per identificare la tipologia di processo produttivo, nonché i materiali, che meglio 
avrebbero risposto alle esigenze. Alla luce delle scelte operate, il CAD è stato modificato 
per le specifiche necessità di termoformatura: in particolare l’operazione è consistita nella 
partizione della scocca volta a dividere il corpo del robot in due parti operando un taglio 
in corrispondenza della linea di simmetria frontale, più una terza parte che comprendeva 
la “schiena”. Attraverso questa divisione, e grazie a minime modifiche alle geometrie, 
è stato possibile procedere con lo stampaggio senza sottosquadra che avrebbero reso 
impossibile la rimozione del pezzo termoformato dallo stampo.  Per la termoformatura è 
stato utilizzato un foglio di 6mm di ABS su stampi realizzati in legno tramite una fresatrice 
a controllo numerico. Infine, le varie parti sono state congiunte alla struttura metallica 
attraverso supporti inseriti interiormente ai quali le scocche in plastica sono state 
agganciate e fissate tramite alcuni rivetti. Per poter accedere al pannello di controllo della 
base, era stato ricavato un foro rettangolare nell’area inferiore posteriore, debitamente 
progettato per ricadere su una zona piatta della superficie. In questo modo è stato possibile 
minimizzare tempi e costi di produzione dello sportello che è stato realizzato tramite il 
taglio di un foglio di plastica. I restanti componenti, come la testa, sono stati realizzati 
tramite stampa 3D (Fig.5).

Conclusioni

Nel campo dell’interazione uomo-robot-ambiente, l’approccio progettuale diviene 
processo in cui designer, ingegneri, informatici, psicologi e altri esperti lavorano insieme 
come una squadra, per creare un prodotto finale, risultato di input e opinioni condivise.
Il design del robot SiRobotics, presentato in questo lavoro, mira a gestire la complessità 
insita nella progettazione di un robot sociale attraverso una metodologia strutturata, 
seppur innovativa, che si traduce in una forma omogenea, organica e riconoscibile.
In conclusione, l’esperienza condotta dal gruppo di ricerca è stata estremamente positiva 
e ha permesso di raccogliere diversi punti di vista, analizzando sul campo problematiche 

Fig. 5 – Prototipo del robot 
assistenziale.
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progettuali afferenti al più generale ambito del design per la robotica sociale, assai utili per 
studi futuri. 
Le attività sperimentali di co-design con i partecipanti sono state un passaggio 
fondamentale per stabilire i bisogni concreti – emotivi e sociali - e le percezioni degli utenti 
anziani, particolarmente preziose poiché hanno permesso di focalizzare e raccogliere le 
loro opinioni sull’integrazione tra il Robot e l’ambiente domestico. 
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Il confronto con il nostro “intorno” e il dialogo non nostalgico 
con i saperi, i materiali e le lavorazioni tradizionali; il 
riconoscimento dell’intelligenza che sta già nelle cose, negli 
attrezzi da lavoro, negli oggetti d’uso; la riscoperta della 
ricchezza insita nelle dinamiche e nelle interazioni sociali. 
Questi tratti definiscono un insieme articolato, sullo 
sfondo dell’accresciuta accessibilità alla conoscenza e delle 
potenzialità dischiuse dalla rivoluzione digitale, verso nuove 
sintesi tra i saperi stratificati nei tempi e nei luoghi.

La comunità scientifica del Design è sollecitata a 
ripensare l’intorno come elemento unificante della cultura 
del progetto, soprattutto nel senso delle abilità che 
appartengono da sempre alla figura del progettista: come 
attore culturale e come interprete – un po’ anticipatore  
e un po’ visionario – del suo tempo.




