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1. INTRODUZIONE 

Il paradigma Industria 4.0 introduce il concetto di “smart factory", ovvero l'interconnessione tra 

sistemi informatici e sistemi fisici (detti sistemi cyberfisici). In particolare, questo lavoro di ricerca si 

focalizza sul concetto di "smart production", basato su una concreta collaborazione tra macchine, 

strumenti ed operatori per mezzo di supporti informatici [1]. In questo senso, le workstation meta-

collaborative risultano essere di particolare interesse, perché a differenza delle workstation 

collaborative classiche lo spazio di lavoro dell'operatore e del robot non è necessariamente condiviso e 

la cooperazione può avvenire a prescindere dalla presenza di barriere fisiche tra i due. In questo lavoro 

di ricerca si prosegue l’indagine presentata in [2] [3] riguardante le potenzialità dei sistemi intelligenti 

basati su Deep Learning come strumento di interfaccia cyberfisica tra umano e macchina, inserendo un 

modello allenato ad hoc su dei gesti prescelti all’interno di una interfaccia di comando basata su ROS 

[4]. 

 

2. SISTEMA DI INTERFACCIA PROPOSTO 

La scena e in particolare l'operatore vengono 

ripresi da alcune telecamere. I frame acquisiti 

dalla telecamera preposta all'acquisizione dei 

gesti vengono analizzati dal nodo di 

elaborazione gesti in modo da estrarre il 

comando dato dall'operatore e tradurlo come un 

codice operativo per il sistema. Questo codice 

verrà inviato al nodo della macchina a stati che 

si occuperà di gestire a livello software 

l'operazione selezionata dall'utente e creerà il 

pacchetto dati operativo da inviare al nodo del 

driver di interfaccia tra ROS e il controllore del 

robot. Quest'ultimo è fondamentale per 

interfacciarsi al software proprietario del robot 

che si andrà ad utilizzare e, a seconda della casa 

produttrice della macchina, è necessario 

utilizzare un driver differente. 

 

3. RICONOSCIMENTO GESTI 

A valle di uno studio sul linguaggio dei gesti per 

creare un linguaggio intuitivo e veloce da 

utilizzare per gli esseri umani, sono stati scelti 15 

gesti statici per comporre le istruzioni del sistema 

(Fig. 2). Ogni gesto a una mano può essere 

eseguito sia con la mano destra che con la mano 

sinistra mostrando il palmo alla telecamera, per un 

totale di 2 varianti. Il gesto “Horiz” è l'unico che 

presenta 4 varianti: con il palmo rivolto verso la 

telecamera e con il dorso rivolto verso la 

telecamera, sia per la mano destra che per la mano 

sinistra. 

Il modello che si è scelto di utilizzare è un Object 

Detector RFCN pre-allenato su COCO [5]. Una 

prima analisi delle performance ottenute dal 

Fig. 1 Schema a blocchi del sistema proposto. 

Fig. 2 Gesti proposti per il dataset sperimentale. 
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modello allenato su un dataset acquisito sperimentalmente ha evidenziato diverse difficoltà nel 

riconoscere i gesti numerici dal 6 al 9, soprattutto in presenza di molti oggetti diversi sullo sfondo. 

Questo ci ha portati a pensare che l’informazione di colore RGB non fosse sufficiente per risolvere il 

problema del riconoscimento anche in situazioni difficili, come potrebbero essere quelle reali di un 

ambiente industriale, e che fosse necessario aggiungere una o più modalità di acquisizione per 

migliorare le prestazioni. 

 
4. CONCLUSIONE E SVILUPPI FUTURI 

Il lavoro di ricerca è ancora in corso, in particolare per definire il modello migliore da utilizzare 

all’interno del prototipo di interfaccia realizzato. Nello specifico, è attualmente in corso una fase di 

analisi e valutazione delle performance di numerose varianti dello stesso modello. In particolare, i 

modelli attualmente in fase di test comprendono l’utilizzo di un quarto canale corrispondente alla depth 

map della scena e/o l’utilizzo di uno spazio colore differente dal classico RGB, quali lo spazio HSV 

(Hue – Saturation – Value) [6] e lo spazio TSL (Tint – Saturation – Lightness) [7], quest’ultimo ritenuto 

particolarmente adatto per segmentare il colore della pelle rispetto al resto dell’immagine. Al termine 

di questa campagna di prove, si prevede di mettere a punto il modello migliore e valutare quindi le 

performance dell’intera interfaccia cyberfisica in situazioni di reale utilizzo, allestendo una o più 

stazioni meta-collaborative sperimentali. 
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