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Cronologia 
 
 Il prof. Antonio Chella, nato a Firenze il 4 marzo 1961 e residente a Palermo, ha conseguito la 
laurea in Ingegneria Elettronica nel 1988 presso l'Università degli Studi di Palermo con il massimo dei 
voti e la lode. La tesi di laurea, dal titolo “Un Ambiente Software per la Robotica Avanzata”, relatore il 
prof. Salvatore Gaglio, è ritenuta meritevole di menzione da parte della commissione di laurea.  
 
 Nel 1989 inizia la collaborazione scientifica con il prof. Salvatore Gaglio sui temi della Visione 
Artificiale e della Robotica. Fornisce un rilevante aiuto al prof. Gaglio ed al prof. Sorbello ad avviare le 
attività scientifiche nel settore informatico all’interno della Facoltà di Ingegneria dell’Università di 
Palermo. Contribuisce alla costituzione ed al funzionamento del Laboratorio di Calcolatori Elettronici 
ed Intelligenza Artificiale del Dipartimento di Ingegneria Elettrica. 
 
 Nello stesso anno inizia la collaborazione con il Laboratorio di Progettazione VLSI del Centro 
per la Ricerca Elettronica in Sicilia (CRES) di Monreale (Pa). 
 
 Nel 1992 conclude il triennio di Dottorato in Ingegneria Elettronica ed Informatica (V ciclo) 
presso il Dipartimento di Ingegneria Elettrica con una tesi dal titolo: “Architetture di Reti Neurali per la 
Visione Artificiale”, conseguendo il titolo di dottore di ricerca nel mese di Settembre 1993. 
 
 Nel 1992 è vincitore di un concorso per ricercatore, gruppo di discipline n.I25 (adesso K05A - 
Sistemi di Elaborazione delle Informazioni), presso la Facoltà di Ingegneria di Palermo. Prende servizio 
il 1 novembre 1992, afferendo al Dipartimento di Ingegneria Elettrica. E’ nominato “cultore della 
materia” per le discipline dello stesso gruppo. Diventa componente dell’Unità di Palermo del Gruppo 
di Ingegneria Informatica (GII).  
 
 Nel 1994 afferisce al Centro Interdipartimentale di Tecnologie della Conoscenza (CITC) 
dell'Università di Palermo. 
 
 Nel 1995 il Consiglio della Facoltà di Ingegneria dell’Università di Palermo gli affida 
l’insegnamento della materia “Fondamenti di Informatica”, rinnovando l’affidamento per gli A.A. 
successivi. 
 
 Nel 1996 è inquadrato nel ruolo dei ricercatori a seguito di giudizio di conferma, optando per il 
regime di impegno a tempo pieno.  
 
 Nel 1998 è vincitore di un concorso nazionale per professore associato, gruppo di discipline n. 
K05A (Sistemi di Elaborazione delle Informazioni). Prende servizio il 1 novembre 1998. Il Consiglio 
della Facoltà di Ingegneria dell’Università di Palermo gli conferisce la titolarità dell’insegnamento della 
materia “Robotica” e l’affidamento della materia “Fondamenti di Informatica”. 
 
 Nel 1998 afferisce al Collegio dei Docenti del Dottorato di Ricerca in Ingegneria Elettronica, 
Informatica e delle Telecomunicazioni, attivo presso il Dipartimento di Ingegneria Elettrica 
dell’Università di Palermo. 

 
Nello stesso anno inizia la collaborazione con il Centro di Studio sulle Reti di Elaboratori 

(CERE) del Consiglio Nazionale delle Ricerche di Palermo, organizzando e curando le attività di ricerca 
relative alla telerobotica. 
 Nel 1999 afferisce al Dipartimento di Ingegneria Automatica e Informatica, alla cui costituzione 
ha attivamente collaborato. 
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Nello stesso anno è nominato Segretario Generale dell’Associazione Italiana per l’intelligenza 
Artificiale (AI*IA). 
  

Nel 2000 afferisce al Collegio dei Docenti del Dottorato di Ricerca in Ingegneria Informatica, di 
cui è promotore, attivo presso il Dipartimento di Ingegneria Automatica e Informatica dell’Università 
di Palermo. Nello stesso anno afferisce al CIRIAS (Centro Interdipartimentale per l’Automatica e la 
Sistemistica). E’ eletto nel Consiglio Scientifico del centro stesso. 
  

Nel 2001 è eletto nel Consiglio Direttivo della Società Italiana per le Reti Neurali (SIREN). E’ 
confermato nel Consiglio Direttivo della Associazione Italiana per l’Intelligenza Artificiale (AI*IA). 

 
Nel giugno 2001 è idoneo ad una procedura di valutazione comparativa per un posto di prima 

fascia nel settore K05A (adesso ING-INF/05) Sistemi di Elaborazione delle Informazioni, bandito 
dall’Università di Genova. E’ chiamato dalla Facoltà di Ingegneria dell’Università di Palermo, dove 
prende servizio il giorno 01/09/2001 afferendo al Dipartimento di Ingegneria Automatica e 
Informatica e al Corso di Laurea di Ingegneria Informatica. 

 
Nel gennaio 2002 afferisce al neo costituito Dipartimento di Ingegneria Informatica (DINFO) 

di cui è stato uno dei promotori ed alla cui costituzione ha contribuito attivamente. Costituisce il 
Laboratorio di Robotica presso lo stesso Dipartimento, di cui è responsabile. Afferisce al neo costituito 
Collegio dei Docenti del Corso di Dottorato di Ricerca in Ingegneria Informatica. 

 
Dall’a.a. 2001/2002 all’a.a. 2006/2007 è presidente del Consiglio di Corso di Studi di Ingegneria 

Informatica. 
 
Nel 2005 è confermato nel ruolo di professore ordinario nel raggruppamento disciplinare ING-

INF/05 (Sistemi di Elaborazione delle Informazioni). 
 
Dal 1 novembre 2007 è direttore del Direttore del Dipartimento di Ingegneria Informatica, 

carica che ricopre attualmente. 
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Attività didattica svolta 
 
 Negli anni accademici dal 1990 al 1995 il prof. Chella ha collaborato allo svolgimento delle 
esercitazioni di Fondamenti di Informatica, di Calcolatori Elettronici, di Intelligenza Artificiale, di 
Linguaggi e Traduttori, di Ingegneria del Software presso la Facoltà di Ingegneria dell’Università di 
Palermo. 
 

A partire dall’anno accademico 1995/96 ha tenuto il corso di Fondamenti di Informatica, 
affidatogli dal Consiglio della Facoltà di Ingegneria dell’Università di Palermo, in qualità di ricercatore. 

 
A partire dall’anno accademico 1998/99 ha tenuto il corso di Robotica di cui ha la titolarità, ed 

il corso di Fondamenti di Informatica in affidamento. 
 
A partire dal 2001, anno di introduzione del N.O., il prof. Chella ha tenuto il corso di Robotica 

N.O. (5 CFU), il corso di Robotica Cognitiva N.O. (5 CFU) ed il corso di Robotica V.O. per Corso di 
Laurea di Ingegneria Informatica di cui è titolare. 

 
Tali corsi sono stati sempre molto apprezzati dagli studenti i quali hanno sempre assegnato 

ottime valutazioni nelle schede di valutazione della didattica dell’Ateneo. 
 

L’attività didattica del prof. Chella è stata anche espletata in forma di: 
• lezioni tenute nell’ambito di corsi di aggiornamento e formazione organizzati da Enti esterni, in 

collaborazione con il Dipartimento di afferenza; 
• componente delle commissioni di esami di profitto relative alle discipline del settore ING-INF/05 

afferenti al Dipartimento; 
• relatore di numerose tesi di laurea a carattere sia teorico che sperimentale e membro effettivo delle 

relative commissioni di laurea. 
 

Il prof. Chella ha inoltre svolto il compito connesso all’organizzazione didattica dei laboratori 
informatici afferenti al Dipartimento; in tale compito il contributo del prof. Chella è stato 
particolarmente rilevante. 

 
 Ha curato la redazione di quaderni didattici integrativi per i corsi di Intelligenza Artificiale, 
Linguaggi e Traduttori e Robotica.  
 
 Ha sempre svolto una costante attività di supporto per il Corso di Dottorato di Ricerca in 
Ingegneria Informatica.  Ha svolto lezioni seminariali per i dottorandi sulla robotica ed è attualmente 
tutore di diverse tesi di dottorato relative alla robotica. 
 
 Ha partecipato alle commissioni per l’ammissione ai corsi di dottorato e alle commissioni 
dell’esame finale di dottorato per il corso di dottorato di afferenza ed anche per il corso di Dottorato di 
Ingegneria Informatica e delle Telecomunicazioni dell’Università di Catania. 
 

Il prof. Chella è stato invitato a tenere corsi tutoriali sul tema della Visione Artificiale ad Alto 
Livello in diverse scuole internazionali, tra cui: 
• Advanced School of the Italian Biomedical Physics Association (Como, 1993). 
• Scuola Italiana di Robot Calciatori – Robocup (Roma, 1999).  
• Scuola Nazionale del Dottorato in Ingegneria Informatica (Torino, 1999).  
• VI Congresso Nazionale dell’Associazione Italiana per l’Intelligenza Artificiale (Bologna, 1999). 
• International School on Neural Networks “E.R. Caianiello”, 4th Course: Subsymbolic Computation 

in Artificial Intelligence (Erice, 1999). 
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• Scuola “La Visione delle Macchine”, organizzata dal capitolo italiano dell’International Association 
for Pattern Recognition (Modena, 2000). 

 
 
 Il prof. Chella ha inoltre collaborato con il prof. Gaglio alle attività di tutoraggio e di indirizzo 
scientifico di numerosi dottorandi e dottori di ricerca, tra cui: 
 
• Francesco Callari, visiting lecturer presso il Center for Intelligent Machines della McGill University 

di Montreal (CA). 
• Roberto Pirrone, adesso professore associato del settore ING-INF/05 presso la Facoltà di Scienze 

della Formazione dell’Università di Palermo. 
• Antonio Gentile, PhD in Computer Engineering al Georgia Institute of Technology di Atlanta 

(USA); adesso professore associato presso la Facoltà di Lettere dell’Università di Palermo. 
• Marco La Cascia, visiting research associate al Computer Science Department della Boston 

Unversity (USA); adesso professore associato presso la Facoltà di Ingegneria dell’Università di 
Palermo. 

• Giuseppe Taibi, research associate presso l’IDEA Laboratory della Boston University (USA). 
• Ignazio Infantino, visiting student presso il Computer Vision and Robotics Laboratory 

dell’Università di Cambridge (UK), adesso Ricercatore presso l’ICAR-CNR di Palermo. 
• Rosario Sorbello, visiting student presso il Mobile Robot Laboratory del Georgia Institute of 

Technology di Atlanta (USA), adesso ricercatore del settore ING-INF/05 presso la Facoltà di 
Ingegneria dell’Università di Palermo. 

 
E’ stato tutor di dottorato del dott. Haris Dindo, adesso ricercatore del settore ING-INF/05 presso la 
Facoltà di Ingegneria dell’Università di Palermo. 
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Servizi prestati nell’Ateneo 

 
Afferisce primariamente al Consiglio di Corso di Laurea in Ingegneria Informatica ai cui lavori 

ha sempre partecipato attivamente. Nel gennaio 2002 è stato eletto Presidente dello stesso Consiglio, 
carica che ricopre attualmente. 

 
Gestisce il Corso di Laurea Nuovo Ordinamento, il Corso di Laurea Vecchio Ordinamento, il 

Corso di Laurea con modalità teledidattica ed il nuovo Corso di Laurea Specialistica in Ingegneria 
Informatica per i Sistemi Intelligenti. 
  

Nel triennio di Presidenza, il prof. Chella ha guidato con successo il difficile avvio del nuovo 
corso di Ingegneria Informatica Nuovo Ordinamento e la relativa transizione dal Vecchio al Nuovo 
Ordinamento.  

 
Il prof. Chella ha sempre partecipato con assiduità ai lavori della consulta dei Presidenti di 

Consiglio di Corso di Laurea della Facoltà di Ingegneria. 
 
Nel triennio di presidenza del prof. Chella, il Corso di Laurea è stato scelto per la partecipazione 

al progetto CRUI CampusOne. Il Corso di Laurea in questo triennio ha gestito la nuova figura del 
Manager Didattico, ha formato la Commissione di Autovalutazione e il Comitato di Indirizzo costituito 
dai rappresentanti delle principali parti interessate nel territorio della Sicilia occidentale, ha progettato e 
messo in opera un portale Internet per i servizi agli studenti, ha costituito la Commissione Paritetica per 
la Didattica, ha avviato numerosi rapporti con le ditte presenti nel territorio siciliano per la creazione di 
posti per tirocini e tesi da svolgere nelle industrie.  
  

Il Corso di Laurea in questo triennio ha definito tutte le procedure previste dal progetto 
CampusOne e aventi come obiettivo la certificazione di qualità del corso in accordo con il modello 
CampusOne. Tale grande sforzo è stato ampiamente riconosciuto dalla Commissione di Valutazione 
Esterna CampusOne presieduta dal prof. Profumo, Preside della I Facoltà di Ingegneria del Politecnico 
di Torino, che ha assegnato lusinghiere votazioni al Corso di Laurea. In particolare, la relazione della 
Commissione di Valutazione riconosce il “grande sforzo di una struttura piccola in un grande ateneo”,  
e che: “ Il modello di CdS proposto potrebbe diventare un riferimento per la Facoltà e per l’intero 
Ateneo”. 
 

Il prof. Chella fa parte del Consiglio di Dipartimento di Ingegneria Informatica sin dalla sua 
costituzione, ed ha collaborato alle attività di costituzione, di organizzazione e funzionamento del 
Dipartimento stesso.  
  

Fa parte della commissione designata dall’Ateneo di Palermo per l’attuazione della Convenzione 
tra l’Ateneo e la Società Engineering Srl. Ha preso parte attiva alla stipula della convenzione stessa. 

 
Afferisce al Collegio dei Docenti del Dottorato di Ricerca in Ingegneria Informatica, di cui è 

stato promotore. 
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Titoli di dottore di ricerca 

 
Titolo di Dottore di Ricerca in Ingegneria Elettronica ed Informatica (V ciclo) con una tesi dal 

titolo: “Architetture di Reti Neurali per la Visione Artificiale” conseguito nel Settembre 1993. 
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Organizzazione, direzione e coordinamento di gruppi di ricerca 

 
Il prof. Chella è coordinatore dell’unità di Palermo per il progetto “RoboCare”, finanziata  dal 

fondo MIUR del 2001 relativo alle legge 449/97. 
 

E’ stato  responsabile dal 2002 delle unità afferenti al DINFO del progetto Te.S.C.He.T. (“A 
Technology System for Cultural Heritage in Tourism”), per la realizzazione di una “Piattaforma 
multicanale basata su tecnologie pervasive intelligenti ad agenti con classificazione ontologica delle 
informazioni per sistemi turistico-culturali ”. Tale progetto è stato finanziato dal MIUR.  

 
E’ responsabile dell’unità di Palermo del progetto SUPER finanziato dall’Agenzia Spaziale 

Italiana nel 2004 e relativo all’applicazione delle tecnologie robotiche all’esplorazione spaziale. 
 

E’ stato responsabile dell’unità di Palermo del progetto ENEA-MURST per la ricerca applicata 
dal titolo: “Calcolo parallelo con applicazioni alla robotica – Sviluppo di sistemi sensoriali intelligenti 
che incorporano sistemi di calcolo parallelo”, conclusosi nel 2003. 
 

E’ stato responsabile del progetto di ricerca dell’Agenzia Spaziale Italiana (ASI) dal titolo: 
“Algoritmi Efficienti di Visione Robotica per il Riconoscimento Automatico di Oggetti negli Scenari 
della Stazione Spaziale Internazionale”, conclusosi nel 2003. 

 
E’ responsabile locale di progetti MIUR ex 60% relativi alla Visione Robotica. 

 
Nel 2002 è entrato a far parte del progetto “AgentFactory - Agentcities.NET project”, per la 

costituzione di una rete di eccellenza della ricerca sugli agenti. 
 

E’ coordinatore dal 2003 dell’unità di Palermo della rete di eccellenza europea EURON (Rete di 
Eccellenza Europea sulla Robotica) di cui nel 2006 ha organizzato il congresso annuale presso la 
Facoltà di Ingegneria dell’Università di Palermo. 
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Coordinamento di iniziative scientifiche svolte in ambito  

nazionale ed internazionale 
 

Il prof. Chella ha fatto parte del Consiglio Direttivo dell’Associazione Italiana per l’Intelligenza 
Artificiale fino a tutto il 2003. In particolare, nel biennio 1999/2001 ha ricoperto la carica di Segretario 
generale dell’Associazione. Attualmente è coordinatore del Gruppo di Lavoro Robotica 
dell’Associazione.  

 
Ha fatto parte del Consiglio Direttivo della Società Italiana per le Reti Neurali (SIREN). 

 
E’ stato revisore di progetti MIUR COFIN e di progetti per le agenzie di ricerca olandese e 

israeliana. 
 

E’ stato revisore di progetti comunitari nell’ambito del programma ICT-FP6 relativamente alla 
robotica. 
 

Ha organizzato insieme a Marcello Frixione, Achille Varzi e Roberto Cordeschi il Workshop su “La 
Conoscenza Spaziale”, tenutosi presso l'Istituto Internazionale per gli Alti Studi Scientifici a Vietri sul 
Mare (SA) nei giorni 7-8 maggio 1995. 

 
Ha organizzato insieme a Salvatore Gaglio ed a Edoardo Ardizzone l’International School on 

Neural Networks E.R. Caianiello, 4th Course: Subsymbolic Computation in Artificial Intelligence”, 
tenutasi al Centro Ettore Majorana di Erice (Tp) nei giorni 24-31 ottobre 1999.  

 
Ha organizzato il Workshop Internazionale su “Metric Representations in Robot Vision”, tenutosi 

a Palermo presso il CERE-CNR il 23 marzo 2001. 
 
Ha organizzato insieme a Donato Malerba il Workshop AI*IA 2001 su “Intelligenza Artificiale, 

Visione e Pattern Recognition”, tenutosi a Bari, nel settembre 2001.  
 

Ha organizzato insieme a Riccardo Manzotti l’International Workshop on Artificial Consciousness 
IWAC 2007 tenutosi ad Agrigento nei giorni 23-24 novembre 2005. 

Ha organizzato il congresso europeo di robotica EUROS 2006 tenutosi a Palermo nei giorni 16-18 
marzo 2006. 
 
Ha fatto parte del comitato scientifico e di programma di numerosi eventi, tra cui: 

• Advanced School of the Italian Biomedical Physics Association tenutasi presso il Centro di 
Cultura Scientifica A. Volta a Como nei giorni 15-19 novembre 1993; 

• Apprendimento e Percezione nei Sistemi Robotici, workshop dell’Associazione Italiana per 
l’Intelligenza Artificiale tenutosi a Parma nei giorni 29-30 novembre 1999; 

• Workshop del Gruppo Lavoro Robotica dell’ dell’Associazione Italiana per l’Intelligenza 
Artificiale tenutosi a Milano nei giorni 13-14 dicembre 2001; 

• IEEE International Conference International Joint Conference on Neural Networks IJCNN 
negli anni 2000, 2002, 2004, 2005, 2006; 

• AAAI Workshop on Anchoring Symbols to Sensor Data, San Jose, CA, 2004; 
• International Joint Conference of Artificial Intelligence, IJCAI 2006; 
• IEEE International Conference: Science of Electronic, Technologies of Information and 

Telecommunications (Tunisia) negli anni 2005, 2007; 
• International Work-conference on the Interplay between Natural and Artificial Computation 

IWINAC 2007; 
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• European Conference on Mobile Robots ECMR negli anni 2005, 2007. 
 
 
Ha organizzato numerosi seminari scientifici e workshop presso il Laboratorio di Robotica a cui hanno 
partecipato esperti internazionali di visione e robotica, tra cui Peter Gärdenfors, (Lund University), 
Shimon Edelman (Cornell University), Franc Solina (Università di Ljubliana), Ronald Arkin (Georgia 
Institute of Technology), Igor Aleksander (Imperial College, London), Ulrich Nehmzow (Essex 
University), Alessandro Saffiotti (University of Orebro, Svezia). 
 
Serve come revisore per numerose riviste, tra cui: 

• Computer Vision and Image Understanding; 
• Autonomous Robots; 
• Robotics and Autonomous Systems; 
• IEEE Transactions on Robotics; 
• IEEE Transactions on Systems, Man and Cybernetics; 
• Artificial Intelligence. 

 
 E’ stato invitato a tenere seminari scientifici sulle Architetture Cognitive di Visione Artificiale, 
oltre che in diverse università italiane, anche presso i seguenti enti: 
• Istituto Internazionale di Alti Studi Scientifici (IIASS) di Vietri sul Mare (Sa). 
• Lund University Cognitive Science Center dell’Università di Lund (Svezia). 
• SONY Computer Science Research Laboratory di Parigi (Francia). 
• Università di Ljubljana (Slovenia). 
 
E’ socio AI*IA, AICA, SIREN, IAPR, IEEE, AAAI, ACM.
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 Attività di ricerca scientifica 

 
 Il prof. Chella ha svolto la propria attività di ricerca scientifica presso il Laboratorio di 
Calcolatori Elettronici ed Intelligenza Artificiale ed il Laboratorio di Robotica prima del Dipartimento 
di Ingegneria Elettrica e poi del Dipartimento di Ingegneria Informatica.  
 

Il prof. Chella nel gennaio 2002 ha costituito il Laboratorio di Robotica presso il Dipartimento 
di Ingegneria Informatica di cui è responsabile ed a cui afferiscono sia ricercatori universitari che 
ricercatori CNR afferenti all’ICAR-CNR, Sezione di Palermo.  
 

L'attività scientifica del prof. Chella si e' inquadrata nell'ambito dei programmi di ricerca 
coordinati sia in ambito dipartimentale che nazionale e finanziati dal Ministero dell'Università e della 
Ricerca Scientifica e Tecnologica (MURST), dal Consiglio Nazionale delle Ricerche (CNR), dalla 
Comunità Europea, dall’Ente nazionale per l’Energia e l’Ambiente (ENEA) e dall’Agenzia Spaziale 
Italiana (ASI).  
 

I risultati ottenuti sono riportati nei lavori pubblicati, diversi dei quali su prestigiose riviste 
internazionali e citati in libri ed articoli del settore. Il prof. Chella ha partecipato a numerosi convegni e 
seminari nazionali ed internazionali in cui ha presentato contributi scientifici ed è stato chairman di 
sessioni dedicate alla visione ed alla robotica. 
 

In particolare le ricerche del prof. Chella riguardano le seguenti tematiche: 
 
1) Architetture cognitive di visione robotica 
2) Robotica per la fruizione di beni culturali 
3) Sistemi ad agenti per architetture robotiche 
4) Coordinamento e formazione di coalizioni di sistemi multi-robot 
 
 
 
 
Architetture cognitive di visione robotica 
 

L’obiettivo della ricerca è la definizione di metodologie per la realizzazione di architetture di 
visione robotica in grado di costruire una ricca rappresentazione interna delle scene acquisite da 
telecamera. Questo obiettivo riveste importanza primaria nella robotica autonoma, in quanto il robot 
deve essere in grado di assegnare il significato dei simboli del proprio sistema di ragionamento 
basandosi sulla propria rappresentazione interna e sulle interazioni con l’ambiente.  
 

La principale innovazione apportata in questo filone di ricerca dal prof. Chella è stata la 
proposta di una nuova architettura cognitiva di visione robotica a tre livelli e basata sull’introduzione di 
un livello di rappresentazione intermedio esistente tra il livello subsimbolico, relativo ai dati sensoriali, 
ed il livello simbolico, relativo alla descrizione della scena stessa. Tale livello intermedio, detto “livello 
concettuale”, è basato sulla teoria degli spazi concettuali inizialmente proposta da Gärdenfors. 
 

L’importanza dei risultati di questa ricerca negli anni è testimoniata dalle numerose citazioni 
nella letteratura; in particolare il prof. H.H. Nagel in un recente articolo di rassegna sui principali 
approcci alla cognitive vision apparso sulla rivista AI Magazine, Summer 2004, ha citato l’architettura 
proposta dal prof. Chella. 

 
Negli ultimi anni il prof. Chella sta analizzando le relazioni tra l’architettura cognitiva proposta e 

le recenti teorie relative alla coscienza artificiale. 
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Robotica per la fruizione di beni culturali 
 
Il progetto CiceRobot si pone come obiettivo la realizzazione di un robot in grado di accompagnare 
persone in luoghi pubblici quali musei e aree culturali, in particolare il primo prototipo è stato in prova 
nel corso del 2005 e del 2006 presso il “Museo Archeologico Regionale” di Agrigento. CiceRobot è un 
robot mobile ed autonomo che percepisce l’ambiente in cui si trova attraverso i propri sensori 
(videocamere, laser, sonar), e capace di interagire con i turisti in vari modi. CiceRobot potrà anche 
offrire viaggi virtuali attraverso internet o tele-tour in aree del museo chiuse al pubblico proiettandone le 
immagini su opportuni  schermi.  
 
Tale progetto è gestito dal Laboratorio di Robotica presso  la Facoltàdi Ingegneria dell’Università degli 
Studi di Palermo e del Laboratorio di Robotica per i beni Culturali presso il Polo Universitario della 
Provincia di Agrigento. Il primo prototipo del progetto Cicerobot è costruito su una piattaforma 
hardware prodotta dalla ditta americana RWI (adesso iRobot), mentre il sistema software che controlla il 
robot è stato sviluppato interamente presso i Laboratori di Robotica.  
 
La ricerca nell’ambito del progetto CiceRobot si occupa della teoria e dell’implementazione di un robot 
dotato di ragionamento automatico in grado di percepire e agire. Il robot possiede funzioni cognitive di 
alto livello che comportano il ragionamento su obiettivi, azioni, percezione e acquisizione di conoscenza, 
stati cognitivi di altri agenti, tempo, esecuzione coordinata, apprendimento e visione 3-D. La 
metodologia su cui si basa il robot prende spunto dalle scienze cognitive e permette di integrare il 
ragionamento, la percezione, l’apprendimento e l’azione.  
 
Nelle sperimentazioni effettuate il robot è stato in grado di accogliere i visitatori presso la sala V del 
Museo Archeologico di Agrigento; quindi il robot ha condotto i visitatori in una visita guidata della sala 
soffermandosi sulle principali vetrine fino ad arrivare davanti al “Telamone”. In questo tragitto il robot 
si è ferma davanti alle principali vetrine leggendo un testo esplicativo mediante una voce sintetizzata; se 
una vetrina è occupata da altri visitatori, il robot aspetta che questa si liberi. Se la vetrina resta occupata, 
il robot la salta e prosegue la visita. In ogni momento, durante la visita il robot si blocca qualora un 
visitatore ostruisca il suo cammino; in tal caso il robot emette un segnale acustico. Inoltre, sul monitor 
del robot è possibile visualizzare l’uscita delle telecamere poste sul robot e il testo scritto pronunciato dal 
robot. 
 
La ricerca è stata descritta anche in diversi articoli sulla stampa e su siti web di divulgazione scientifica: si 
veda in merito il sito SlashDot ed il sito del Guardian. 
 
 
 
Sistemi ad agenti per architetture robotiche 
 
 In questo filone di ricerca il prof. Chella ha analizzato le problematiche relative ad una 
metodologia basata su tecniche di ingegneria del software per lo sviluppo di sistemi ad agenti per 
l’implementazione delle architetture cognitive per la visione robotica precedentemente descritte.  
 

In particolare ha contribuito alla messa a punto della metodologia PASSI per lo sviluppo di 
sistemi ad agenti; tale metodologia è citata in libri e riviste del settore. Tale metodologia è stata validata 
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 nello sviluppo delle architetture cognitive precedentemente descritte e applicate al caso di studio del 

robot mobile RWI B21 operante nel Laboratorio di Robotica.  
 
 
Coordinamento e formazione di coalizioni di sistemi multi-robot 
 

Relativamente al tema di ricerca, il prof. Chella ha contribuito alla definizione della  metodologia 
MIP per la formazione di coalizioni robotiche e il coordinamento di squadre robotiche. Tale 
metodologia è basato sulla metafora della politica: ogni robot è assegnato ad un partito politico che può 
essere progressista, conservatore o moderato;  i robot eleggono il proprio governo mediante una 
votazione. Il governo a sua volta definisce la strategia da utilizzare per il compito della squadra di robot. 
In caso di insuccesso o di fallimenti, i robot possono rieleggere o confermare il governo in carica.  
 

Questa ricerca, tuttora in corso, ha dato ottimi risultati relativamente ad ambienti ostili e 
altamente dinamici ed è condotta in collaborazione con il prof. Ronald Arkin direttore del Laboratorio 
di Robotica Mobile del Georgia Institute of Technology.  
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