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Progetto software 

 

Descrizione 

 

il software è stato realizzato per riuscire a rappresentare nel migliore dei modi il 

progetto Lapis Art. Il robot Lida ha il compito di intervistare il direttore artistico del 

Fiabosco. Inoltre, l’umanoide riesce anche a comunicare con un Raspberry, 

utilizzando un sensore tattile per far partire il software in maniera automatica. 

 

 

Specifiche Tecniche 

 

                       

Robot NAO (by SoftBank Robotics) 

Dispositivo esterno Raspberry 

Sensore Tattile (pulsante) 

Router Wi-fi Locale 
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NAO: 

 

▪ si presenta come un robot umanoide bianco con dettagli grigi, alto 

circa 60 cm; 

▪ è capace di muoversi e adattarsi all’ambiente circostante; 

▪ grazie a dei sensori può percepire l’ambiente circostante e 

orientarsi nello spazio; 

▪ ha 4 microfoni e altoparlanti direzionali per interagire con le 

persone; 

▪ comprende e parla 20 diverse lingue; 

▪ può riconoscere forme, oggetti e persone; 

▪ è interamente programmabile grazie ad una piattaforma open-

source. 

▪ 2 camere 2D che gli permettono di riconoscere tutto ciò che lo 

circonda 
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Raspberry: 
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Software di NAO 

 

 

Introduzione 

 

il software, realizzato con la piattaforma “Choreographe”, presenta una 

simulazione di quello che Lida sarà in grado di fare. L’umanoide sarà in grado di 

realizzare un’intervista al direttore artistico del Fiabosco. 

 

Struttura del programma 

 

 

Il programma è stato realizzato inserendo, inizialmente, il blocco Set Language 

per impostare la lingua italiana. Successivamente abbiamo utilizzato un blocco 

Python per permettere l’interazione tra NAO e il Raspberry che avrebbe poi 

permesso di far partire automaticamente il blocco Dialog, fondamentale per 

iniziare l’intervista tra NAO e lo scultore. 

Quando viene premuto il sensore tattile collegato al Raspberry, quest’ultimo 

riceverà un segnale che lo farà interagire con NAO, permettendo il funzionamento 

del programma. 
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Software del Raspberry 

 

Introduzione 

 

Il raspberry è stato programmato per permettere un’interazione tra NAO e il 

sensore tattile che faccia partire in modo completamente automatico il 

programma del robot. 
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Struttura del programma 

 

 

 

 

 
 

Attraverso questo programma in Phyton viene permessa l’interazione tra NAO e il 

sensore tattile che permette di far partire l’intervista automaticamente. 

 

 

 

  


