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1.Introduction / Context
Service robots are playing an increasingly

relevant role in the society. Consequently,
identifying the most appropriate and
effective paradigms for letting end-users
interact with them is becoming of paramount
importance.

Human-Robot Interaction (HRI) may take
several forms, but these forms are largely
influenced by spatial proximity. Thus,
interaction and, therefore, interfaces can be
classified into two categories.

Different open problems arise from this
categorization based on spatial proximity.

2. Goal
The goal of this research is to propose

solutions to the identified problems by
designing and developing frameworks
dealing with concrete use cases and
assessing them in real/simulated conditions.

3. Method
Service robotics domain includes various

types of applications. Hence, in this thesis,
some scenarios were selected and explored
as representative examples.
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4. Results and Conclusions
In conclusion, in remote HRI, interfaces

with augmented Field of Views (FOVs) and
different Levels of Autonomy (LOAs)
improve users’ SA and lower their CD,
whereas, in collocated HRI, robots exhibiting
human-like behaviors and human-like
appearance are more acceptable, engaging
and leading to better task performance.
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Collocated pattern

Issues in Remote Pattern
• poor human’s Situation Awareness

(SA) of the location, activities, status, 
and surroundings of the robot;
• high human’s Cognitive Demand 

(CD) for operating robot from 
distance. 
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5 – Realizzazione

Dopo aver illustrato le possibilità di azione concesse ai giocatori e aver calibrato
correttamente il sistema garantendo una corretta individuazione della linea da parte del
robot come descritto in precedenza, è possibile posizionare il robot sulla linea di partenza
e iniziare la partita.

5.5.2 Sviluppo vincente

Iniziata la partita, il percorso da seguire inizia ad essere delineato e compare il primo bivio
con i due ostacoli corrispondenti. Il robot si muove seguendo la linea fino all’individuazione
del segnale di stop. A questo punto, il robot si ferma (Figura 5.21(a)) e per farlo proseguire
è necessario indicargli quale direzione prendere e come a�rontare l’ostacolo corrispondente.
Come evidenziato in Figura 5.21(a), i primi due ostacoli sono rappresentati da “Mostro
di fango” e “Smilzo del freddo”. Avendo a disposizione tutti e 5 i poteri e considerando le
caratteristiche simili, nonché il numero di poteri richiesti, la scelta è abbastanza aleatoria.
Supponendo che i giocatori optino per a�rontare lo “Smilzo del freddo” con i poteri Palla
di fuoco e Colpo perforante: i beacon corrispondenti saranno piazzati alla sinistra del
robot e, una volta rilevati, daranno inizio allo scontro (Figura 5.21(b)).

(a) (b)

Figura 5.21: Sviluppo del gioco, (a) primo bivio con relativi ostacoli, (b) percorso e poteri scelti,
tentativo di superamento dell’ostacolo

Il mostro viene sconfitto abilmente, era il primo livello. Viene ottenuta dell’espe-
rienza per la vittoria e il robot prosegue fino alla prossima scelta da e�ettuare. La scelta
questa volta è tra “Furia in fiamme” e “Kraken oscuro” (Figura 5.22(a)). I giocatori questa
volta sono di fronte ad una scelta diversa, poiché il “Kraken oscuro” può essere a�rontato
da una sola persona: il potere sbagliato può portare alla sconfitta. Si può supporre che
i giocatori decidano in questo caso di a�rontare la furia in fiamme, più potente, con due
poteri. Poiché il mostro ha una tipologia di fuoco, la scelta ottimale sarebbe combinare
Palla di fuoco con Raggio gelo per creare il potere Nube (Figura 5.22(b)).

Con la scelta indicata, anche in questo caso il mostro viene sconfitto. Si sale quindi
di livello, acquistando un bonus agli attributi di base del robot, che intanto avanza al
bivio seguente (Figura 5.23(a)). I giocatori devono scegliere tra “Golem di ghiaccio” e
“Scavatombe”. Considerando la tipologia dei mostri, si può assumere che la scelta vada
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Issues in Collocated Pattern
• robot’s understanding of 

humans’ presence and stimuli;
• robot’s ability to interact 

naturally with humans;
• how are these robots perceived 

by humans? Are they accepted?
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