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IL ROBOT NAO

Il robot NAO é il piu piccolo dei tre
robot umanoidi prodotti dalla
societa SoftBank Robotics (ex
Aldebaran Robotics). Viene usato
principalmente nell’ambito dell’
istruzione e della ricerca scientifica

in ambito accademico.




SOFTWARE

I robot usa un sistema
operativo basato su Linux
con 'aggiunta del framework
NAOqi che permette |'utilizzo
completo di tutte le
funzionalita di NAO. Si puo
accedere al sistema operativo
anche attraverso |'uso del

protocollo SSH.

OpenNAO
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CHOREGRAPHE

La societa SoftBank Robotics mette
a disposizione un ambiente di
sviluppo ((Choregraphe» che
permette la programmazione a
blocchi del Robot

Questo approccio € ideale per chi si
vuole inserire nel mondo della
robotica senza la necessita di
conoscere particolari linguaggi di

programmazione.




PROGRAMMAZIONE
PER | PIU ESPERTI

NAO puo essere
programmato tramite
NAQqi, con diversi
linguaggi :

* Python SDK

e C++ SDK
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QUI SOTTO UN ESEMPIO DELLINTERFACCIA GRAFICA
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—||class MyClass (GeneratedClass):
= def . init (self):

GeneratedClass._ init_ (self, False)

5 =] def onload(self):

self.nTries = 0
self.postureService =

self.session() .sexrvice ("ALRobotPosture")
pass

def .onUnload(self):
self.postureService.stopMove ()
def onInput onStart(self):
if(self.nTries !=
self.getParameter ("Maximum of tries")):
self.nTries =
self.getParameter ("Maximum of tries")
self.postureService.setMaxTryNumber (se

self.postureService.goToPosture (self.getParameter (
"Name"), self.getParameter ("Speed (%)")/100.)
if (result):
self.success|()
else:
self.failure()
pass

Fnd v M- ‘\'ﬁg

Q. .) (90 'lf&@ a@ % “

Robot view Video monitor

Inspector g X

11 Goto Posture

Box

Vv General

Name:

Goto Posture
Description:

The robot goes from its current postition to
the asked posture.
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NAO IN AZIONE

Ecco alcune funzioni di

base del Robot NAO.

l Con I'utilizzo di
O semplici istruzioni NAO

esegue azioni molto
vicine a quelle umane.
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FUNZIONE «Alzatin

Funzione «Sieditin




UNA GENERALE PANORAMICA DEL GRUPPO

Questo video e
stato girato
durante una
lezione dove NAO
sembra voler fare
un giro per
Interagire con |
partecipanti.




NAO CAMMINA E INTERAGISCE

NAO Interagisce anche a comandi vocali.
Ovviamente e molto sensibile a rumori di

l disturbo ma nella maggior parte del casl
riesce a riconoscere voci 0 comandi
Q vocall Interagendo secondo le direttive

/J Impostate.
|




ALTRO ESEMPIO DELL'AMBIENTE DI PROGRAMMAZIONE.
POTETE OSSERVARE | BLOCCHI, | QUALI RISULTANO
MOLTO INTUTITIVI E DI SEMPLICE UTILIZZO.
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La funzione «Cammina» consente a NAO di
effettuare passi in qualsiasi direzione e,
grazie a sensori di prossimita, di rilevare
ostacoli a distanze prestabilite nei blocchi
di programmazione. Quando cammina e
anche In grado di rilevare ostacoli
l Improvvisi e pronunciare frasi relative
all’evento o impostate dal programmatore.

\f NAO — FUNZIONE «CAMMINAY .

O

Alla fine possiamo dire che é sicuramente accattivante e anche simpatico e il
suo utilizzo incuriosisce e avvicina molto, specialmente bambini e ragazzi , ad

na disciplina, la robotica, che sicuramente é in continua evoluzione ed & una
finestra su futuro.
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