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La sfida: autonomia e responsabilità
Dai robot chirurgici
ai robot pizzaioli (e ritorno)

La chirurga Francesca Rossi è
impegnata in un lungo 
intervento e decide di affidare al

sistema robotico di cui è dotata la sua 
sala operatoria lo svolgimento di un 
compito intraoperatorio. Il robot dovrà 
ricongiungere e suturare le estremità di 
un vaso sanguigno di piccolo calibro che 
era stato necessario resecare in 
precedenza. Francesca è stanca ed è 
contenta di staccare per un po’ le mani 
dagli strumenti passando 
momentaneamente il controllo al robot. 
Ma non le è consentito di distrarsi 
nemmeno in questa circostanza: osserva 
attentamente il robot procedere con 
velocità e precisione, rimanendo pronta 
a intervenire e a rimpiazzarlo nel caso 
improbabile che qualcosa non vada per 
il verso giusto. Sotto lo sguardo vigile di 
Francesca, il robot porta a termine con 
maestria il compito assegnato. Anche 
grazie alla scelta di affidarsi al robot, la 
durata dell’operazione si è ridotta, il 
risultato è ottimo sotto il profilo tecnico 
e i tempi di recupero post-operatorio 
saranno verosimilmente più rapidi.
Questo scenario di interazione tra 
chirurgo e robot non rappresenta ancora 
una realtà tecnologica consolidata. I 
sistemi robotici sono utilizzati in sala 
operatoria soprattutto per ridurre il 
tremore naturale della mano e 
riprodurre i gesti del chirurgo alla scala 
desiderata. Ma in questo caso, poiché il 
chirurgo esercita un controllo fisico 
continuativo sul movimento dei bracci 
robotici, nulla o quasi viene lasciato 
all’esecuzione autonoma del sistema 
robotico. Esistono sistemi robotici che 
già pianificano ed eseguono 
autonomamente compiti intraoperatori, 
ma essi sono generalmente utilizzati in 
interventi ortopedici e in altre 
operazioni chirurgiche che interessano 
parti non deformabili del corpo umano. 
I sistemi robotici che agiscono in 
autonomia su tessuti molli, come 
l’ipotetico sistema di Francesca, sono 
invece solo in fase di ricerca 
sperimentale e il loro impiego in sala 
operatoria rimane ancora un obiettivo 
da conseguire.
Per arrivare a questo obiettivo, è 
necessario dotare il robot chirurgico 
della capacità di manipolare con 
destrezza oggetti elastici e morbidi che 
possono cambiare spesso di densità, 
forma e posizione. Ma questa capacità 
non è solo richiesta nell’ambito delle 

applicazioni chirurgiche della robotica. 
Serve in svariate applicazioni 
manifatturiere e perfino per emulare 
con un robot la straordinaria destrezza 
manuale di un pizzaiolo che manipola 
l’impasto lievitato di farina allo scopo di 
ottenere le forme e gli spessori che più 
desidera. Ecco perché non deve 
sorprendere che sia in corso 
all’Università di Napoli Federico II un 
progetto finanziato da European 
Research Council, che ha tra i suoi 
ambiziosi obiettivi sperimentali la 
realizzazione di un prototipo di robot 
pizzaiolo (https://www.unina.it/-
/12508126-dalla-pizza-alla-cura-
delluomo-le-abilita-di-rodyman- ). 
Questo obiettivo non viene perseguito 
perché si voglia, si possa o si debba 
arrivare a sostituire un pizzaiolo in 
carne e ossa, ma perché vari settori 
applicativi della robotica – e non da 
ultimo la robotica chirurgica – hanno 
molto da imparare dalla riproduzione 
tecnica dei gesti agili e dall’arte del 
pizzaiolo.
Allo stesso modo, la ricerca robotica non 
è in grado di rimpiazzare totalmente la 
chirurga Francesca del nostro scenario 
iniziale, e forse non deve nemmeno 
aspirare a farlo. Anche per motivazioni 
squisitamente etiche. I robot attuali e 
del futuro prossimo non sono persone, 
non possono farsi carico di 
responsabilità morali e legali. Gli esseri 
umani sono i soli che possono assumersi 
la responsabilità di come si progettano e 
si usano i robot. Le responsabilità e i 
doveri professionali dei chirurghi 
permangono anche nell’interazione con 
sistemi robotici ad autonomia 
crescente, e anzi si estendono con la 
supervisione delle attività svolte in 
autonomia dei robot chirurgici. La 
chirurga Francesca ha la responsabilità 
di monitorare l’attività autonoma del 
suo robot chirurgico, deve avere la 
possibilità di interromperne l’azione in 
caso di necessità e di riprendere in 
tempo utile il controllo di tutti i gesti 
chirurgici. In altre parole, Francesca 
esercita un controllo umano 
significativo sull’autonomia del robot e 
rimane per questo motivo pienamente 
responsabile di quanto accade sul tavolo 
operatorio. Più in generale, sviluppare 
l’autonomia crescente dei sistemi 
robotici in armonia con l’autonomia 
morale e l’assunzione di responsabilità 
degli esseri umani è una delle grandi 
sfide tecnologiche ed etiche del nostro 
tempo.
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SEX ROBOTS
Realbotix è un produttore 

di bambole robotizzate 
personalizzabili. 

Harmony è il suo modello 
di punta: “Un mix di 
robotica avanzata e 

intelligenza artificiale 
personalizzabile per 

fornire la più piacevole 
conversazione e 

interazione che si possa 
immaginare con una 

macchina”

OCCHI 
Gli occhi sono sincronizzati con la app: 
guardano intorno e sbattono le palpebre. 
Presto saranno dotati di telecamere

Come si sente su una scala da 
uno (totalmente a disagio) a dieci 
(totalmente a proprio agio)
di fronte al fatto che questi 
compiti siano svolti da robot? 

COSA? In quale di questi settori pensa
che i robot debbano essere 
utilizzati prioritariamente?

Al contrario in quale di questi 
settori pensa che i robot 
debbano essere banditi? 
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Entro quanto tempo in Europa 
sarà abitudine diffusa avere
dei robot per svolgere le faccende 
di casa? (sondaggio 2012)
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QUANDO?

LOVOTICS
I modelli elaborati da Lovotics 
(Università di Taipei, Taiwan) 

sperimentano l’inclusione
di sistemi endocrine artificiali 
(ormoni, etc.), “Assemblaggio 

probabilistico dell’amore” 
(fondato sulla psicologia emotive) 

e sistemi di transizione emotiva 

MINI SURROGATI 
Un progetto che miniaturizza
le persone in forma di piccolo
e simpatico robot. Si fonda sui 
principi dell’antropomorfismo, 

della vicinanza e della gioia 
provocate dall’illusione

della presenza

LE MACCHINE
DELL’AMORE

KISSENGER
Trasmettitore di baci a distanza, 
fornisce un’interfaccia fisica che 

facilita la presenza umana virtuale.
Ha la forma di una bocca 

artificiale che trasmette
le caratteristiche tipiche

di un vero bacio 

CORPO
Rifinito ai massimi dettagli, il corpo di Harmony può essere orientato 
in molti modi diversi, anche se per ora non è dotato di tecnologia 
animatronics, che dà autonomia di movimento ai soggetti

VISO
La struttura modulare del volto 
permette di unire alla struttura 
base volti sempre diversi 

SOFTWARE
La app Harmony AI è il “cervello” che comanda la 
testa del robot. È necessario scaricare la app e 
sincronizzarla via Bluetooth per “dar vita” al robot 

SUPPORTO TECNICO
Tutte le parti sono sostituibili e anche in 
caso di danni la testa del robot difficilmente 
ha bisogno di essere totalmente sostituita

SENSIBILITA’
Può essere dotato di sensori in diverse aree per permettere al 
robot di “sentire” il tocco umano. Altre opzioni? Riscaldamento 
interno e lubrificazione in risposta agli stimoli del software AI 

COLLO 
L’adattatore modulare permette di 
attaccare nuovi corpi alla testa del 
robot-bambola 

BOCCA
Le labbra sono sincronizzate per permettere 
movimenti in sincrono con l’espressione 
vocale e molteplici espressioni facciali 

- LA STAMPADANIEL BAZZI EKBERG per
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