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La Visione Artificiale

+» Computer Vision (Visione Artificiale) e’ la disciplina scientifica
che studia come emulare attraverso il computer (sistemi hardware
e software) il comportamento visivo e percettivo proprio degli
esseri umani

* Per costruire sistemi artificiali capaci di vedere come sistemi
biologici

e E’ una disciplina informatica che si occupa di
Modelli, definisce Algoritmi, sviluppa
Architetture e sistemi

e per elaborare automaticamente immagini e
video 2D ( e ora 3D) ricostruire il mondo 3D
e riconoscere il mondo, gli oggetti e gli eventi




L@ Visione Artificiale e la Visione
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Image processing
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La visiome per applicazioni
\ industriali

ne Robotica e Machine vision
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3D structure recognition
from 2D
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Pallet model with constraint
(Imagelab 1999)




Robot navigation and interaction

3d image Disparity map

Universitd di Modena » Reggee Emilla
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Navigazione autonoma
assistita da odometria visuale

Frpgetto per il corsd o Laboratos i o Ingegnend Imharmataca
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Motion capture

» Visione industriale ( From Ferrari, Imagelab 2005)
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Mobile robots

NASA’'s Mars Spirit Rover

http: / [enswikipedia.org/wiki/Spirit rover http://www.robocup.org/




+Vision Applications
Road, Vehicle,
Pedestrian Protection > Helnleve ol 51 Las

Health Security
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Formazione nella Visione
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+ Poi disc1p11na unlver51taria

Ad UNIMORE dal 1998 il corso di Visione Artificiale ad Ingegneria
[Informa 'ca (2 Ima e_lab)

se nella robotica industriale ( librerie
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Formazio

» Bambini: imparano a convivere con oggetti
artificiali che possiedono «sensi»

» Ragazzi: esperienze di condivisione sociali

» Studenti Un.: disciplina informatica per il
progetto di sistemi di visione

» LLL: impiego di librerie, applicazioni di
visione, nuove professioni




Formazione
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L argomento del laboratori
didattico

Concetti che hanno consentito

I'utilizzo di un approccio su ogni
singolo argomento







e Familiarita dei bambini con la telecamera

" * Approccio propositivo nel farsi riprendere
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Introduzione alla robotica

» Parte introduttiva ai robot e la robotica
+ Prevalenza di supporti audiovisivi e domande

» Cenni storici per familiarizzare con il concetto
di robot

+ « Allora i robot non sono i Trasformers» cit.

» Educazione alla tecnologia e alla robotica come
ausilio per 'uomo

+ «Ma se i robot sono troppo intelligenti possono
dominare il mondo?» cit.
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» 50 D.C. Erone di Alessandria: automa per
versare il vino

+ 1495 Leonardo da Vinci: automa guerriero







» Oggiirobot lavorano
per noi in tante
occasioni
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Ma i Robot cosa possono fare?
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La @ﬂtrmm ra della lezione
Rrincipi di visione artificiale

Lezione verticali su concetti di immagini digitali

* Le immagini digitali sono le uniche conosciute dai bambini
» Cresciuti nell’era digitale
» Una fotocamera in ogni dispositivo

Wall-e filo conduttore
+« Mantiene alta I'attenzione
+ Facilita la diffusione anche ai piu piccoli
+ Rende I'apprendimento un gioco
Concetti e terminologia appropriata
+ [l pixel e un concetto conosciuto dai nativi digitali

Utilizzo di dimostratori ed interattivita

+ L'utilizzo del pc e delle nuove interfacce uomo macchina e
ben appreso dai nativi digitali
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Il colore per i rocbot

[l computer vede i colori in maniera diversa

[ colori primari del computer sono differenti:
* ROSSO

B

* Blu
Si parla di spazio RGB dalle iniziali inglesi dei
tre colori primari

Tutte le immagini a colori sono combinazioni
di tre immagini una Rossa, una Verde e una Blu
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» Come per i contorni la sottrazione ci
permette di trovare il movimento




Il movimento




Dimostrator:

* Come vi Vedono i Robot?
St % Come sono visti i vostri contorni?

e Guardate il vostro movimento attraverso gli
i OCChl del computer"

d _.'r PEe e Eg #.__." 2 un robot
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Immagini digitali sono gia conosciute dai bambini in
eta scolare
+ Concetti introdotti dai media e dai dispositivi mobili

Non formalizzati

+ Formalizzabili anche tramite semplici operatori matematici
della scuola primaria

Interattivita e le immagini consentono un riscontro
immediato

Dimostratori con telecamera sono positivamente
accettati dai bambini

* La telecamera non e un «oggetto spaventoso»

» Societa della comunicazione dove filmarsi e «normale»



Lprogetti per la cittd educante

Progetto CLUSTER Smart City and Smart Community « LA
Citta Educante»

Alma Viva spa, Vitrociset spa ATI Citta educante (15 PI)

Reg. Emilia Romagna: 3-12 anni ( Reggio Emilia, Reggio
Children International, UNIMORE Centro Softech-ICT): nuove
esperienze cognitive e percettive e nuove soluzioni documentali
per la formazione socio-costruttivista

Reg. Liguria, Veneto: 12-18 anni ( CNR, Genova, Scuole Liguria
ed ER) nuove esperienze di visione robotica e robotica sociale

Reg- Trentino: 18- anni ( UniTN, Trentorise) esperienze nel LLL
per reti sociali

Progetto 10MlI €, 36 mesi.



L1 progetto Citta educamnte



Cosa Faremo nella Visione..

#* UNIMORE
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Slp[&%dfqhv:a}utareml‘h'elmjplegndlmmvemhmnmmnmiﬂ'ﬁmcehardmreemtennmﬂwared:
visione e apprendimente automatice (basat su webcams, Kmects e senson Fange, Cam Glasses. BCUI.
sistenn mulhisensonali) per I acquisizione m tempo reale di informazione della persoma, la restituzione 3D
mterathiva di ego-avatar per formre consapevolezza del movimento e delle attivita motonie ed espressive.
L'assetto ambientale verra valutato m ogm classe m relazone allo spazo fisico e agh obethw di
apprendimento previsti. Gli insegnanti verrano dotati di grighe osservative prodotte apposifamente n
relazione all’attivita didattica progettata e saranno supportate da osservaton estermi
Il feam di ncerca composto da insegnanti delle classi e scuole comvelte, pedagomst, nicercaton sociali ed
accompagnera 1 processi di progettazione, osservazions/documentazione, mferpretazone. nlancio.
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N ﬂ{fﬁ_‘\ || I CNE. =1 occupera di progettare un ambiente In o s1a possibile realizzare e impiegare kit roboha e
Fr i tecnolome didattiche basate sull mpiego sinerzico di LIM, tablet. ret II CNE. (IEIIT} coordinera una rete
{8 di scuole 12-18 che progetteranno, Wemgrmmmmbniedﬂmmmramwmmmhthf
siano fhobih da tuita la rete (cloud robotics). L orgamizzazione ambientale sara discussa cen
studenti/docenti della rete e progettata secondo criten evmstici e di nman-robot mterachen. I cniten saranno
adeguati in relazione a specifici obiettiv di apprendimento, su cul progettare 1l nuovo ambiente innovativo
basato sul cloud computing. finalizzato all apprendimento nel gruppe i contesti scolastic: per bambim e

adult.




» 1) Esigenza di formazione da zero

x Disciplina «nuova» anche per laureati, sconosciuta
a tecnici e diplomati

+x Argomento multi-disciplinare : informatica,
geometria, statistica, fisica ottica, elettronica

+ Disciplina formalizzata ma da declinare nei
diversi contesti ( quality inspection, autonomous
navigation, packaging control, human-machine-
interface..)
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2) Esigenza di formazione continua

—> le applicazioni di visione sono esplose
negli ultimi 5 anni

—> a disposizione Librerie open-source
complesse ma molto potenti

— nuove soluzioni hardware sistemi

embedded e multi-core
+ progettazione di un Master
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Conclusiomni

—

Disciplina ormai matura ma sempre in
evoluzione

Interessante e creativa

Formazione con esperienze collaborative e
sociali fin dall'infanzia

Possibilita di progettare assieme progetti di
formazione multidisciplinare
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