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------------------------------------------------------------------------------- 
8,30-9 SIE Madness presentazioni di 3 minuti per poster 
------------------------------------------------------------------------------- 
Sessione 6. /¶HUJRQRPLD�H�O¶LQQRYD]LRQH�WHFQRORJLFD 
Moderano Rossana Actis-Grosso e Silvia Gilotta 
 
Ore 9-9,15 Introduzione alla sessione 
R. ACTIS-GROSSO 
 
9,15-9,30 Un esempio di serious game per promuovere la salute e sicurezza sul lavoro nei percorsi per le 
competenze trasversali e per l'orientamento  
R.BENTIVENGA, E.Pietrafesa, S.Stabile 
 
9,30-9,45 Contributo ergonomico alla progettazione dell'IA  
in safety-critical domains 
S.BONELLI, M.Cocchioni, C.Abate, A.Ferreira, A.Capaccioli, F.Brambati, A.G.Vicario, N.Cavagnetto 
 
9,45-10 La modellazione del Fattore Umano negli strumenti di simulazione dei contesti critici per la sicurezza 
G.DUCA, A.Frisiello, G.Gigante 
 
10-10,15 Behavior-Based Design : Applicazione dell'analisi del comportamento alla progettazione della 
cybersecurity 
F.DI NOCERA, G.Tempestini 
 
10,15-10,30 Impatto su piloti e controllori del traffico aereo dell'introduzione di IFR RPAS nello spazio aereo 
controllato 
V.SANGERMANO, G.Duca, R.Rocchio, E.Filippone 
 
10,30-10,45 I fattori umani nelle procedure di atterraggio di precisione nella general aviation: un caso studio  
G.DUCA, A.Di Palma, A.Vitale, E.Filippone 
 
10,45-11 Percezione degli stakeholders delle tecnologie dirompenti: uno studio sulle convinzioni e le aspettative 
sulla mobilità aerea urbana  
G.Duca, B.TRINCONE, B.Dziugiel, A.Liberacki, R.Russo, V.Sangermano, A.Witkowska-Konieczny 
------------------------------------------------------------------------------- 
Moderano Simona Crea e Giacinto Barresi 
 
11,30-11,45 Una valutazione ergonomica preliminare di un esoscheletro della mano attivo per applicazioni di 
produzione 
F.SCOTTO DI LUZIO, C.Tamantini, G.Boutaib, C.Carnazzo, S.Spada, L.Zollo 
 
11,45-12 Ridurre l'attività muscolare della colonna vertebrale con un'ortesi pelvica attiva nei movimenti di 
sollevamento asimmetrici: risultati preliminari 
F.APRIGLIANO, I.Pacifico, S.Albana, M.Bianchi, A.Parri, F.Giovacchini, S.Crea, N.Vitiello 
 
12-12,15 Sfide di progettazione per l'accettabilità nell'interazione uomo-robot: framework e strumenti  
per migliorare l'esperienza dell'utente e l'interazione con  
le tecnologie emergenti 
C.BECCHIMANZI 
 
12,15-12,30 Misurare e confrontare l'esperienza del cliente nel mondo digitale. La sfida dell'accreditamento 
S.Bonaventura, M.Penza, A.ROELLA, I.Francalanci 
 
12,30-12,45 Applicazione di Cross Reality immersiva per  
la valutazione ergonomica in fase di progettazione 
A.Greco, M.BENINCASA, S.Gerbino, F.Caputo  
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------------------------------------------------------------------------------- 
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Moderano Isabella Steffan e Alessia Brischetto 
 
14,15-14,30 introduzione alla sessione 
I. STEFFAN 
 
14,30-14,45 Domotica per l'indipendenza delle persone  
con grave disabilità 
E. CAPODAGLIO, A. Panighi, M. Panigazzi 
 
14,45-15 Design, inclusione e sviluppo sostenibile : Linee Guida per il progetto di un parco urbano People Centred 
F.Tosi, A.Brischetto, E.IACONO, A.Rinaldi 
 
15-15,15 Un'agenda di ricerca per un design sostenibile human-centered 
E.ATTAIANESE, E.Rossi 
 
15,15-15,30 La spinta gentile all'invecchiamento attivo nel luogo di lavoro. Scenario e disseminazione 
I.OBERTI, I.Steffan, F.Plantamura 
 
15,30-15,45 L'ergonomia del "non-lavoro" nel luogo di lavoro 
D.BONICATTO, A.Baracco, D.Russignaga, F.Sansone, G.C.Bianchi, G.Duca, S.Gilotta 
 
15,45-16 Social tools. Strategie e pratiche design-driven orientate al miglioramento delle interazioni inter-target 
E.ATTAIANESE, I.Caruso, A.Bianco 
16-16,15 Percorso di recupero del gesto lavorativo attraverso lo sviluppo mirato delle abilità e potenzialità residue 
P.Catitti, A.PAPALE, F.Draicchio 
------------------------------------------------------------------------------- 
16,15-17 Premiazione delle migliori comunicazioni al Congresso e messaggi conclusivi del Congresso SIE 
2022 
Presidente eletto della SIE 2022-2025 
------------------------------------------------------------------------------- 
17 Chiusura del congresso 
------------------------------------------------------------------------------- 
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Design challenges for acceptability in Human-Robot 
Interaction: frameworks and tools to improve User Experience 

and Interaction with emerging technologies. 
Claudia Becchimanzi1 
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ABSTRACT: Assistive robotics is making significant progress in a variety of areas and will play a key role in 
the coming years. It provides a powerful solution for improving the quality of life of the elderly and frail people. If 
robots are going to be used more widely, it is essential that they are accepted by as many people as possible. The 
acceptability of technology is currently a delicate issue that offers many challenges to design research. The Human- 
Centred Design and Ergonomics in Design approaches and methodologies can contribute to improve Human-Robot- 
'LJLWDO�7HFKQRORJ\�LQWHUDFWLRQ�WKURXJK�WKH�GHVLJQ�RI�DVVLVWLYH�URERWV�DFFRUGLQJ�WR�SHRSOH¶V�QHHGV�DQG�H[SHFWDWLRQV� 
This paper presents the results of a survey aimed at investigating the professional needs and requirements of designers 
facing the challenging development of assistive robots, with a focus on their knowledge of evaluation methods and of 
the most relevant variables of acceptability in robotics. 

 
Parole chiave: human-centred design, user experience, acceptability of technology, assistive robotics, human-robot 

interaction 
 

Preferenza di presentazione: Orale 
 
 

1. INTRODUZIONE 
 

1.1 Il contesto scientifico di riferimento 

/¶LQYHFFKLDPHQWR della popolazione e 
O¶DOOXQJDPHQWR GHOO¶DVSHWWDWLYD di vita costituisce 
uno degli elementi caratterizzanti dei prossimi 
decenni a livello mondiale (Eurostat, 2019). La 
robotica assistiva, spesso integrata in cloud con 
sensori ambientali e tecnologie indossabili, sta 
compiendo notevoli progressi nei più svariati 
ambiti (Yang et al., 2018) e avrà nei prossimi 
anni un ruolo fondamentale QHOO¶RWWLFD delle 
strategie per O¶Ageing in Place e O¶$FWLYH and 

Healthy Ageing. Infatti, essa può implementare 
la percezione e le abilità umane e migliorare la 
qualità della vita delle persone anziane e fragili e 
dei servizi ad esse rivolti, implementandone la 
mobilità, le possibilità di comunicazione, il senso 
di sicurezza e di indipendenza e favorendo 
O¶LQFOXVLRQH�VRFLDOH��6DSFL�	�6DSFL� 2019). 

Nonostante le evidenti potenzialità della 
WHFQRORJLD� SHU� LO� VXSSRUWR� DOO¶LQYHFFKLDPHQWR 
sano e attivo e alla cura di persone fragili e 
O¶DSHUWXUD dimostrata da questa categoria di 
XWHQWL�YHUVR�O¶DGR]LRQH�GL�URERW�DVVLVWLYL��0DVW 
et al., 2012), esistono alcuni elementi che ne 
limitano O¶DSSOLFD]LRQH� come la questione 
GHOO¶DFFHWWDELOLWj della tecnologia. 

/¶DFFHWWDELOLWj� GHOOD� WHFQRORJLD�� VRSUDWWXWWR 
per utenti anziani e fragili, è una questione 
delicata, i cui parametri di valutazione offrono 
moltissime opportunità alla ricerca in design: 
O¶LQWHUD]LRQH� FKH� JOL� XWHQWL� LQVWDXUDQR� FRQ� OH 
tecnologie assistive definisce O¶HVSHULHQ]D 
stessa GHOO¶LQYHFFKLDPHQWR (Forlizzi et al., 
2004). Gli anziani desiderano prodotti che 
soddisfino i loro desideri estetici, supportino le 
loro esigenze funzionali ma, soprattutto, che 
rispettino i valori di identità personale, dignità 
e indipendenza. Usano i prodotti tecnologici 
soprattutto per compiere una serie di attività 

mailto:claudia.becchimanzi@unifi.it
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quotidiane ma anche per rimanere in contatto con 
familiari e amici. 

Il successo delle tecnologie assistive e i 
benefici che le persone possono trarne dipendono 
dalla progettazione in termini non solo formali e 
morfologici ma anche di interazione, esperienza 
GHOO¶XWHQWH� comportamento e intelligenza 
percepita del robot, sicurezza e affidabilità, etc. 
La FRPSOHVVLWj�GHOO¶LQWHUD]LRQH�XRPR-robot rende 
necessaria una collaborazione multidisciplinare 
che include ingegneri, designer, associazioni e 
cooperative di servizi socio-sanitari, caregiver, 
economisti, giuristi sociologi, psicologi, terapisti 
e persino utenti finali come anziani, disabili e 
famiglie. Inoltre, O¶HIILFDFLD del progetto dipende 
PROWR�GDOO¶DQDOLVL�GHL�ELVRJQL dei destinatari delle 
soluzioni tecnologiche (stakeholder, anziani, 
familiari, caregiver formali) ma molto spesso 
O¶DSSURFFLR HCD non q� LQVHULWR� DOO¶LQWHUQR� GHL�
processi di sviluppo di tali tecnologie. 

 
1.2 Designer e accettabilità in robotica 

In relazione a questi temi O¶RELHWWLYR del design 
e GHOO¶DSSUoccio scientifico e metodologico dello 
Human-Centred Design (HCD) è di progettare 
robot e tecnologie assistive sulla base delle reali 
esigenze e aspettative degli utenti primari e 
secondari. 

Questo articolo presenta i risultati di 
un'indagine volta a indagare le esigenze e i 
requisiti professionali dei progettisti che 
affrontano lo sviluppo di robot assistivi, con un 
focus sulla loro conoscenza dei metodi di 
valutazione e delle variabili di accettabilità più 
rilevanti in robotica. Lo scopo della ricerca è di 
sviluppare strumenti per supportare i designer 
nella progettazione di tecnologie che 
contribuiscano DOO¶LQGLSHQGHQ]D e migliorino la 
qualità della vita delle persone. 

Il presente studio si prefigge di raggiungere 
questo obiettivo attraverso (1) la ricerca e 
O¶DQDOLVL� GHL� SULQFLSDOL� PHWRGL� GL� YDOXWD]LRQH 
GHOO¶DFFHWWDELOLWj in ambito Human-Robot 
Interaction (HRI) e la selezione delle principali 

variabili che determinano O¶DFFHWWD]LRQH dei 
robot assistivi da parte degli anziani; (2) la 
ricerca delle attinenze e dei possibili punti di 
contatto fra i metodi e gli strumenti dello HCD 
e della User Experience (UX) e i metodi di 
valutazione GHOO¶DFFHWWDELOLWj in HRI; (3) 
O¶DQDOLVL del ruolo del designer, delle strategie di 
intervento e dei metodi usati dai designer per la 
SURJHWWD]LRQH�GL�URERW�DVVLVWLYL�H�O¶LQGDJLQH�GHO 
ruolo delle variabili GHOO¶DFFHWWDELOLWj in 
relazione al processo progettuale. 

 
2. MATERIALI E METODI 

La ricerca si basa VXOO¶DSSOLFD]LRQH degli 
approcci scientifici GHOO¶(UJRQRPLD per il 
Design e dello HCD. Infatti, attraverso gli 
strumenti teorici e metodologici dello HCD, 
della UX e GHOO¶,QWHUDFWLRQ Design (ID), il 
designer può giocare un ruolo chiave per la 
progettazione GHOO¶DFFHWWDELOLWj in robotica e per 
la traduzione delle esigenze degli utenti in 
soluzioni tangibili. 

/¶DSSURFFLR HCD si basa VXOO¶XVR di 
tecniche atte a comunicare, interagire ed 
empatizzare con le persone coinvolte, 
acquisendo una comprensione profonda dei 
loro bisogni, desideri ed esperienze, che spesso 
trascendono ciò che le persone stesse 
realizzano. I metodi dello HCD riguardano 
VRSUDWWXWWR�O¶DQDOLVL�GHOOH�HVLJHQ]H�GHJOL�XWHQWL� 
focalizzandosi sulle esperienze, sulle 
aspettative, sui desideri ma anche sulla 
valutazione iterativa GHOO¶XVDELOLWj e della 
TXDOLWj�G¶XVR�GHL�SURGRWWL�VLVWHPL��7RVL�������� 
I metodi della HRI, invece, consentono una 
valutazione di svariati fattori a progetto 
concluso, tralasciando spesso quel processo 
iterativo che è alla base di un approccio centrato 
VXOO¶XRPR (Becchimanzi, 2021). 

/¶LQGDJLQH presentata ha previsto 
O¶DSSOLFD]LRQH�GHO�PHWRGR�GHO� TXHVWLRQDULR�� LQ 
quanto strumento efficace per raccogliere dati 
da un pubblico molto vasto in breve tempo. Il 
questionario è stato somministrato online ai 
designer e ai progettisti di robot assistivi e 
sociali. /¶LQGDJLQH ha previsto O¶DQDOLVL� (1) dei 
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metodi HCD usati e GHOO¶HVSHULHQ]D di 
progettazione in campo robotico; (2) del livello di 
conoscenza da parte dei designer del concetto 
teorico, degli strumenti di valutazione e delle 
variabili GHOO¶DFFHWWDELOLWj in HRI; (3) i possibili 
bisogni e obiettivi progettuali dei designer di 
robot assistivi. 

Il questionario è destinato sia a designer che 
hanno già esperienza di progettazione di robot sia 
a coloro che non ne hanno. È strutturato in 3 
sezioni, di cui solo la seconda è diversa in base 
DOO¶HVSHULHQ]D di progettazione di robot: 

1. Anagrafica e esperienza di progettazione in 
ambito robotico; 

2a. Designer con esperienza di progettazione 
robotica: uso dei metodi HCD e tipologia di robot 
progettato; 

2b. Designer senza esperienza di progettazione 
robotica: uso dei metodi HCD e metodologie di 
ricerca su utente e contesto; 

3. Conoscenza dei metodi di valutazione e 
GHOOH�YDULDELOL�GHOO¶DFFHWWDELOLWj�LQ�DPELWR�+5,� La 
divulgazione online del questionario è iniziata a 
Marzo 2020 e si è conclusa a Maggio 2020. Il 
questionario è stato rivolto ad un campione di 
utenti, necessariamente designer e progettisti, di 
entrambi i generi e di età compresa fra i 18 e i 
99 anni. Per facilitare la diffusione ed ottimizzare 
la raccolta dei dati in un breve lasso temporale, il 
questionario è stato lanciato su piattaforme web 
(come gruppi LinkedIn e Facebook dedicati a 
designer) che consentissero il raggiungimento del 
target specifico. Inoltre, è stato inviato tramite 
mail istituzionale ad alcuni professionisti 
QHOO¶DPELWR del design. Il campione analizzato 
in totale è di 31 persone in Europa. 

 
3. RISULTATI 
3.1 Sezione 1 

La prima sezione del questionario, finalizzata 
alla raccolta di dati anagrafici e informazioni 
sulle metodologie progettuali, è stata utile a 
definire un profilo di base dei professionisti 
QHOO¶DPELWR del design che hanno progettato o 
potrebbero progettare robot assistivi. 

/¶HWj� GHL� SDUWHFLSDQWL� YHGH� XQD� QHWWD 
maggioranza di coloro che appartengono alla 
fascia    dei    26-35    anni    (51,6%)    seguiti 
GDOO¶LQWHUYDOOR 18-25 anni (22,6%). In 
percentuali minori sono gli intervistati fra i 36- 
45 anni (12,9%), 46-60 anni (6,5%) e over 60 
(6,5%). 

La maggior parte dei designer intervistati 
conosce e applica O¶DSSURFFLR HCD per lo 
sviluppo dei propri progetti (51,6%). Una 
percentuale alta lo conosce ma non lo usa 
(32,3%) a causa dei tempi ristretti o di risorse 
limitate. Una piccola parte non li usa perché 
non li ritiene utili o efficaci per il proprio lavoro 
(3,2%) mentre altri dichiarano di essere 
interessati a conoscere tale approccio e le sue 
metodologie (12,9%). 

Dai dati quantitativi circa O¶HVSHULHQ]D 
pregressa di progettazione in ambito robotico 
emerge che solo una piccola percentuale 
(19,4%) ha sviluppato il progetto di un robot, 
sia in maniera completa che solo a livello di 
FRQFHSW�LQL]LDOH�PHQWUH�O¶������QRQ�KD�DOFXQD 
esperienza pregressa. 

 
3.2 Sezione 2 

La seconda sezione si dirama in due 
direzioni. La prima (2a) è dedicata ai designer 
con esperienza di progettazione robotica. La 
seconda (2b) è destinata a coloro che non hanno 
esperienza di progettazione in ambito robotico, 
per indagare la volontà dei designer di applicare 
metodi di ricerca preliminare sugli utenti. Di 
seguito sono analizzati solo i risultati della 
prima parte (2a). 

Tutti i designer partecipanti (100%) si sono 
confrontati con la progettazione di un robot 
appartenente alla categoria degli automi. Metà 
degli intervistati ha progettato un androide 
(50%), il 33,3% un umanoide e solo il 16,7% ha 
progettato un robot dalle sembianze zoomorfe. 
Tutti i partecipanti (100%) userebbero o hanno 
XVDWR� PHWRGL� SURSUL� GHOO¶DSSURFFLR� +&'� SHU 
progettare un robot. 

,�PHWRGL�GL�ULFHUFD�VXOO¶XWHQWH�SL��XVDWL�VRQR 
le interviste (100%), seguite dallo scenario 
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(66,7%) e da workshop di co-design (66,7%). I 
questionari (50%) e i focus group (50%) sono 
usati dalla metà dei partecipanti mentre solo una 
piccola percentuale effettua indagini etnografiche 
(16,7%). 

,� PHWRGL� GL� ULFHUFD� VXOO¶XWHQWH� QHOO¶DPELWR� GL 
XQR� VSHFLILFR� FRQWHVWR� SHU� YHULILFDUH� O¶HIILFDFLD e 
O¶HIILFLHQ]D di un prodotto/servizio, includono la 
task analysis (66,7%) e il design attraverso 
concept (66,7%), seguiti da test di usabilità (50%). 
Una piccola percentuale usa la gap analysis 
(33,3%), la valutazione euristica (16,7%) e la 
user performance analysis (16,7%). 

Per quanto riguarda O¶XVR GHOO¶DSSURFFLR HCD 
durante la progettazione di un robot O¶��� dei 
partecipanti dichiara di ritenerlo utile e di volerlo 
utilizzare. Una piccola percentuale dichiara di 
non essere intenzionato ad usare O¶DSSURFFLR�
HCD a causa dei costi eccessivi (8%), dei tempi 
di progettazione ristretti (4%) o della scarsa 
fiducia in tali metodi (4%). 

I metodi di ricerca VXOO¶XWHQWH� SL�� XVDWL� GDL 
designer senza esperienza di progettazione 
robotica sono: interviste (60%), scenario (60%), 
questionari (52%), workshop di co- design (56%) 
e focus group (40%). I metodi meno usati sono 
O¶HWQRJUDILD (16%) e il thinking aloud (4%). 

I metodi di ricerca centrati VXOO¶DQDOLVL 
GHOO¶LQWHUD]LRQH� XWHQWH-prodotto/sistema in un 
determinato contesto sono: progettazione 
mediante concept (80%), test di usabilità (60%) e 
task analysis (44%). La user performance analysis 
(24%), la valutazione euristica (16%) e la gap 
analysis (8%) sono utilizzate in percentuale 
minore. 

 
3.3 Sezione 3 

La terza sezione del questionario introduce il 
tema di accettabilità in ambito robotico. 

La maggioranza dei partecipanti, infatti, 
concorda sulla necessità di effettuare XQ¶DQDOLVL 
degli utenti di riferimento (74,2%) e delle attività 
SULQFLSDOL� FKH� VLD� O¶XWHQWH� FKH� LO� URERW devono 
compiere (74,2%), così da mettere a fuoco gli 

obiettivi e le possibili tipologie di interazione 
uomo-robot. Una percentuale minore, invece, si 
focalizzerebbe sulla ricerca di mercato 
�������� R� VXOO¶DQDOLVL� GL� HYHQWXDOL prodotti 
simili da un punto di vista formale (25,8%). 

Secondo i progettisti intervistati, gli 
elementi che possono influenzare O¶DFFHWWDELOLWj 
di un robot da parte degli utenti sono 
O¶XVDELOLWj�IDFLOLWj� G¶XVR� ��������� O¶HVSHULHQ]D 
GHOO¶XWHQWH in generale (58%) e le abilità 
terapeutiche del robot (51,6%). Sono 
considerati lievemente meno determinanti le 
abilità sociali (35,5%) e quelle funzionali 
(35,5%). 

Per quanto riguarda i metodi di valutazione 
in ambito HRI quasi tutti i progettisti 
intervistati non ne ha conoscenza (77,4%). Una 
minima percentuale (19,4%) conosce il 
questionario UEQ. Il 3,2% conosce la NARS o 
la RAS, il 9,7% il TAM e LO������O¶87$87� 

Molti progettisti (71%) non conoscono le 
variabili determinanti per O¶DFFHWWDELOLWj� Il 
16,1% conosce la Likeability e la Learnability. 
Il 12,9% conosce Realism, Social Influence e 
Attractiveness. Il 9,7% conosce la Trust e le 
Related Experiences. Solo il 6,5% conosce la 
PeUFHLYHG�8VHIXOQHVV�H�O¶$WWLWXGH�7RZDUG�8VH� 
mentre il 3,2% la Perceived Ease of Use, 
Perceived Sociability, Social Presence, 
Perceived Intelligence, Perceived Security, 
Anxiety, Perceived Behavioral Control. 

Conoscere i metodi e le variabili di 
valutazione HRI citati nelle domande 
precedenti sarebbe utile per rendere la 
progettazione più efficace secondo il 51,6% dei 
partecipanti. Secondo il 48,4% potrebbero 
supportare la progettazione di robot assistivi 
centrata VXOO¶XWHQWH ma il 19,4% ha paura di non 
saperli applicare correttamente. Solo una 
PLQLPD�SHUFHQWXDOH��������ULWLHQH�FKH�O¶XVR�GL 
questi metodi richiederebbe troppo tempo o 
costi/risorse eccessivi. 

Uno strumento di supporto alla 
progettazione di robot accettabili secondo 
O¶DSSURFFLR HCD, sarebbe utile per la maggior 
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parte degli intervistati. Il 51,6% userebbe questo 
strumento per conoscere la possibile attinenza fra 
O¶XWHQWH di riferimento per il progetto e i robot 
esistenti e sperimentati dalla ricerca. Il 48,4% lo 
userebbe per conoscere quali sono le variabili più 
importanti per progettare un robot accettabile, in 
base agli utenti di riferimento. Il 38,7% lo 
userebbe per conoscere tutte le tipologie di robot 
esistenti più accettabili in base agli utenti. 

 
4. DISCUSSIONE 
I risultati della ricerca hanno consentito di 

indagare le necessità e i bisogni professionali dei 
designer che si trovano ad affrontare la complessa 
progettazione di un robot assistivo e sociale per 
anziani, con un focus sulla loro conoscenza dei 
metodi di valutazione e delle variabili più 
influenti GHOO¶DFFHWWDELOLWj in ambito robotico. 
Inoltre, O¶LQGDJLQH ha consentito la raccolta di dati 
quantitativi circa il rapporto fra design e robotica, 
fornendo un quadro generale dei principali metodi 
dello HCD usati per la progettazione in robotica e 
della conoscenza dei metodi di valutazione della 
HRI. 

Infine, i risultati hanno confermato la 
VXVVLVWHQ]D� GHOO¶LSRWHVL� GL� ULFHUFD� FKH� DVVXPH 
O¶HVLVWHQ]D� GL� SRVVLELOL� SXQWL� GL� FRQWDWWR� IUD� OH 
discipline dello HCD e della HRI e la necessità, da 
parte dei designer e dei ricercatori, di avere 
strumenti per la consultazione agile delle 
SULQFLSDOL� YDULDELOL� GHOO¶DFFHWWDELOLWj� LQ� URERWLFD e 
delle loro interrelazioni. 

 
5. CONCLUSIONI 
La ricerca evidenzia O¶LPSRUWDQ]D della 

cooperazione interdisciplinare tra tutti i 
professionisti coinvolti nello sviluppo di sistemi 
robotici e, quindi, fa emergere la necessità di 
strutturare un ponte scientifico e metodologico 
tra le aree dello HCD e della HRI. 

Il questionario è stato divulgato QHOO¶RWWLFD 
dello sviluppo dello strumento scientifico 
³5RERWLFV & Design: lo strumento per progettare 
la robotica assistiva Human- &HQWUHG´�
(Becchimanzi, 2021). 

Questo ha un duplice obiettivo: dal punto di 
vista pratico, mira a costituire un supporto alla 
progettazione di robot secondo O¶DSSURFFLR 
HCD; dal punto di vista teorico-scientifico mira 
a sviluppare una connessione diretta tra i 
principi scientifici delle variabili 
GHOO¶DFFHWWDELOLWj� H� L� UHTXLVLWL� GL progettazione 
che possono influenzarli. Questo strumento 
sarà presentato in articoli futuri. 
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