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Conclusioni

L'analisi dei risultati ha dimostrato l'e�cacia dell'impiego di

tecniche di realtà virtuale nel sistema progettato

Il sistema consente ad operatori non esperti di eseguire compiti

complessi di manipolazione

Il sistema progettato supporta basi mobili, manipolatori seriali e

ambienti tridimensionali arbitrari
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Sviluppi futuri

Utilizzo del sistema progettato in ambito reale sia per la fase di

Teleoperazione che per quella di Programming by Demonstration

Estensione dei compiti eseguibili e riconoscibili dal sistema

Integrazione di una procedura di rilevazione delle collisioni del robot

con l'ambiente virtuale

Alessandro Melzi Sistema di interazione uomo-robot
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