Relazione sull’attività didattica e di ricerca scientifica nel triennio

2002-2005
Ernesto Burattini

1. Dati anagrafici
Ernesto Burattini è nato a Napoli il 30/11/1941

2. Titoli di studio

Maturità classica presso il Liceo Umberto I di Napoli.

Laurea in Ingegneria Elettronica presso la Facoltà di Ingegneria dell'Università di Napoli. 

Abilitazione alla professione.
3. Posizioni ricoperte

Borsa di Studio CNR, dal Dicembre 1968 al Giugno 1969.

Ricercatore del CNR dal Giugno 1969 al Giugno 1989, in servizio presso l'Istituto di Cibernetica di Arco Felice (Napoli).
Primo Ricercatore del CNR dal 01/06/1989 al 12/12/2002, in servizio presso l'Istituto di Cibernetica di Arco Felice (Napoli).
Professore a contratto, per il corso di Programmazione, presso l’Università di Napoli Federico II, Facoltà di Scienze M.F.N., Corso di Laurea in Informatica per gli a.a. 1999-2000 e 2000-2001, 2001-2002.

Professore Straordinario di Informatica presso la Facoltà di Scienze MM.FF.NN dell’Università di Napoli Federico II dal 16/12/2002.
4. Attività didattica

4.1
Corsi universitari

1. Programmazione mod. A (laurea in Informatica Triennale e vecchio ordinamento) 2002-2003, 2003-2004, 2004-2005.
2. Programmazione mod. B (laurea in Informatica Triennale e vecchio ordinamento) 2002-2003, 2003-2004, 2004-2005.
3. Sistemi per il governo dei robot (Corso di laurea Specialistica in Informatica, Orientamento Sistemi Informatici) 2002-2003, 2003-2004, 2004-2005.
4.2 Altre attività didattiche (lezioni e seminari)

1. 2002 – “Arte, scienza, tecnologia dell'artificiale”, Convegno Future Letture Potenza  25 Maggio  2002.
2. 2002 – “Conoscenza e Multimedialità”, Convegno SIF – Filosofia e società della conoscenza, Foggia 17-19 Ottobre 2002.
3. 2002 – “Herculaneum Excavations - Insula VI - A Multimedial System”, 2002 CERN School of Computing, Vico Equense (NA), 20 settembre 2002.
4. 2002 – “Hypermedia knowledge acquisition and BDI agent for navigation assistance. A case study: the Herculaneum Excavations”, IRST, Trento, 16 Marzo 2002.
5. 2003 – “Storia e fondamenti teorici delle machine da calcolo”, Corso di Perfezionamento Scienze Umane e Nuove Tecnologie, Dip. Filosofia “A. Liotta – Università di Napoli FedericoII, 21 Febbraio 2003.
6. 2003 – “Un sistema ipertestuale sugli Scavi di Ercolano assistito da agenti intelligenti”, Workshop Informatica umanistica: la ricerca, la didattica, la formazione, Università di Napoli, 19 maggio 2003.
7. 2003 – “Neural systems for reactive control: from Braitenberg vehicles to sensory fusion challenges”, international workshop on The confluence of ideas in 1943: Sixty years of machine-oriented investigations of intelligent behaviour, Università di Pisa, 14-15 Novembre, 2003.
8. 2005 - “Alcune riflessioni sui sistemi behavior based”, Dip. Ingegneria Robotica, Università di Palermo, 18 Gennaio 2005.
9. 2005 – “Autonomous robotic systems: reconciling logical reasoning and reactive behaviour”, Workshop on Natural Processes & Models of Computation, Università di Bologna, Dip. Di Filosofia, 16-18 Giugno 2005.
Relatore di numerose tesi di laurea triennali e quinquennali. 
5. Attività istituzionali

1. Membro della Commissione Informatica, Facoltà di Scienze M.F.N. dell’Università di Napoli Federico II, 2002-.

2. Membro del Consiglio dei docenti del Dottorato in Scienze computazionali e informatiche dell’Università di Napoli Federico II, 2003-.
3. Responsabile dei Laboratori di Informatica della Facoltà di Scienze M.F.N. dell’Università di Napoli Federico II, 2002-2005.
4. Incarico di ricerca gratuito presso l’Istituto di Cibernetica del CNR, 2002-.
5. Membro del Consiglio Scientifico dell’IIASS (Istituto Internazionale per gli Alti Studi Scientifici), 1998-2005.
6. Membro Comitato Tecnico Scientifico del CRIAI (Consorzio Campano di Ricerca per l’Informatica e l’Automazione Industriale)– 2005-.
7. Membro Commissione didattica del Dipartimento di Scienze Fisiche 2003-.
8. Membro Commissione Premio AI*IA per neo-dottorati a.a. 2003-2004.
9. Membro del CAR (Comitato di Area) dell’Ateneo Federico II di Napoli per la selezione delle pubblicazioni per il CIVR (Comitato di Indirizzo per la valutazione della Ricerca – MIUR), 2004.
10. Valutatore di attività di ricerca per conto del CIVR (Comitato di Indirizzo per la valutazione della Ricerca – MIUR), 2004-2005.
11. Membro Commissione Paritetica per la didattica per l’Informatica dei Dipartimenti di Matematica e Fisica 2004-2005.
12. Referente scientifico per un progetto sulla Robotica del Liceo Classico “Plinio Seniore” di Castellammare di Stabia finanziato dal MIUR, ottobre 2005.
6. Incarichi amministrativi

1. Presidente per l’aggiudicazione di una Gara d’appalto per la “Fornitura e posa in opera di una infrastruttura tecnologica per il Centro Condivisione Dati per il Centro di Competenza Trasporti”, 2003.
2. Membro della Commissione per la Valutazione di un conferimento di incarico di Collaborazione Coordinata Continuativa per le attività di e-learning, per il Polo delle Scienze e delle Tecnologie dell’Università di Napoli Federico II, 2004.
3. Responsabile del comitato di redazione delle NEWS di Ateneo per il settore Informatica dell’Università di Napoli Federico II. 2004-2005.
4. Commissario per la Procedura selettiva per titoli e colloquio interdisciplinare a n.11 posti ex art.74, comma5 lett c del CCNL 9-8-2000 – cod. 10,11,12,13,14, 2005 per l’Università di Napoli Federico II.
5. Membro Commissione di monitoraggio per il progetto SUNA (Servizi Universitari Integrati per un’Accessibilità Universale) dell’Ateneo Federico II di Napoli – 2003-2005.

7. Attività di ricerca

Nel triennio in oggetto, Ernesto Burattini ha concentrato la propria attività di ricerca su problemi di rappresentazione ed elaborazione della conoscenza per sistemi reattivi nell’ambito della robotica e dell’IA. La richiesta di reattività si traduce in vincoli significativi sullo sviluppo di modelli teorici, sulla progettazione e sull’implementazione di moduli per la percezione di alto livello e per la pianificazione delle azioni in sistemi adattativi e intelligenti. Il lavoro svolto da E. Burattini in questo settore mostra come riconciliare reattività ed elaborazione della conoscenza attraverso lo sviluppo di modelli neurosimbolici di ragionamento, nonché la loro implementazione e integrazione con le altre componenti di prototipi robotici e di IA.

Il principale modello neurosimbolico di ragionamento sviluppato ed utilizzato in questo ambito fornisce una rappresentazione, mediante reti di elementi neurali a soglia, di regole di produzione della logica enunciativa, la cui elaborazione sfrutta l’intrinseco parallelismo dei sistemi neurali e un sistema di controllo dell’inferenza specificato mediante elementi a soglia dello stesso tipo. La possibilità teorica di elaborazione parallela indicata da tale modello è stata concretamente dimostrata attraverso la sua implementazione su processori FPGA. Sono state anche studiate estensioni del modello iniziale nella direzione di sistemi di logica non-monotona.

L’interesse applicativo di tale impostazione è stato esplorato attraverso lo sviluppo sia di sistemi per la percezione di alto livello (basata sulla conoscenza) sia di sistemi di controllo dell’anello sensomotorio di robot mobili. In ambedue i casi si è pervenuti, a partire dal modello neurosimbolico, allo sviluppo di un modello ibrido, che compone il sistema di elaborazione neurosimbolica con moduli di diversa natura.

Il sistema di percezione basata sulla conoscenza è in grado di riconoscere forme geometriche bidimensionali spesso adottate come landmark per la navigazione di sistemi robotici. In tali sistemi il processo inferenziale condotto dalla rete neurosimbolica viene attivato (in fase di elaborazione bottom-up)  da rilevatori di caratteristiche visive, mentre a sua volta può attivare (top-down) gli stessi rilevatori sulla base di ipotesi interpretative sulle fonti distali degli stimoli visivi. I rilevatori di caratteristiche adottati in questo studio sono gli elementi neurali weightless, i quali si prestano, così come il modello neurosimbolico di ragionamento, a implementazioni hardware particolarmente adatte per sistemi che devono soddisfare il vincolo di reattività.

Per quanto riguarda il controllo dell’anello senso-motorio in robot mobili, il modello di ragionamento neurosimbolico ha fornito la base per sviluppare il linguaggio NSBL di specifica per sistemi robotici reattivi. NSBL consente di specificare comportamenti robotici sia reattivi sia deliberativi e di modellare forme di controllo sia competitivo sia cooperativo. In particolare, il controllo cooperativo viene ottenuto “ibridando” il sistema neurosimbolico di partenza mediante i modelli di reti neurali fibrate (recentemente introdotte da Gabbay e Garcez), le quali consentono di gestire variabili continue e di calcolare le funzioni polinomiali tipicamente richieste per il controllo cooperativo dell’azione in sistemi behavior-based.

Nel corso del biennio 2004-2005, sono stati approvati due progetti di ricerca regionali nei quali l’impostazione neurosimbolica sviluppata da Ernesto Burattini gioca un ruolo centrale. 

Nel primo di questi progetti, denominato ISIDIS, è stata trovata una soluzione per la rilevazione di oggetti/persone in movimento all’interno di una scena ripresa da telecamera tendente a catturare solo le attività ritenute “rilevanti” all’interno dell’ambiente. È stata pertanto sviluppata una attività di ricerca volta alla realizzazione di sistemi composti che permettono la “correzione” di eventuali false segnalazioni di allarme, garantendo tempi di esecuzione tollerabili.

A tal fine è stata introdotta una rete neurale weightless creando con essa una serie di sensori virtuali collocati su ogni immagine ripresa. La rete viene addestrata, in automatico, per la corretta individuazione degli eventi pericolosi tra tutte le segnalazioni ottenute in fase di foreground-detection. Per evidenziare situazioni di pericolo, il modulo neurale individua qualsiasi anomalia presente nell’immagine e invia ad un modulo simbolico, le informazioni raccolte.
In questo ultimo modulo, mediante un sistema ad agenti, viene valutato se effettivamente si tratta di una situazione di pericolo, di un falso positivo, di una situazione nei limiti normali, e così via. La necessità del modulo simbolico è dettata dalla considerazione che la rete neurale da sola non potrebbe mai essere utilizzata in un dominio in cui è fondamentale ridurre al minimo (se non eliminare del tutto) i falsi positivi. D'altro canto, un sistema prettamente simbolico sarebbe difficilmente adattabile alla varietà di situazioni e di imprevisti da individuare nelle immagini ad esso date come input. 

Il progetto è in via di completamento mentre è già iniziata una sperimentazione sul campo in collaborazione con le Ferrovie dello Stato.

Nel secondo di questi progetti, denominato PAVA, è stata sviluppata una attività di ricerca articolata nella progettazione e realizzazione di un'architettura per il governo robotico fondata sul paradigma della percezione attiva/attesa guidata da un modulo di pianificazione basato su un sistema deliberativo NSBL, implementato a livello hardware su processori FPGA. 

Questo progetto scaturisce dal crescente interesse che negli ultimi anni si è sviluppato nella comunità scientifica internazionale, verso quel particolare settore della ricerca robotica, denominato personal robotics, che si prefigge di realizzare sistemi (robotici) autonomi capaci di esibire comportamenti reattivi in ambienti reali appropriati alla presenza umana. La realizzazione di tali sistemi richiede il superamento di notevoli difficoltà tecniche e teoriche, imputabili solo in parte a fattori tecnologici. Sembra ragionevole affrontare questo problema anche dal versante di una migliore progettazione dell'architettura soggiacente il coordinamento percezione - azione. Nell'ambito della definizione di tali architetture robotiche, l'obiettivo principale del progetto è quello di esplorare l'unificazione degli approcci cognitivi di "percezione attiva" e di "percezione attesa". L'integrazione di una esplorazione mirata dell'ambiente, per la selezione di percetti rilevanti per il compito prefissato,con l'esecuzione di piani preordinati, permette di evitare elaborazioni costose dei dati sensoriali a vantaggio di confronti semplificati tra percezioni reali e percezioni attese in base al piano in esecuzione. Il progetto prevede, infine, che gli aspetti di elaborazione simbolica vengano rappresentati e elaborati mediante reti NSBL.
8. Responsabilità di progetti 
Progetto “ISIDIS”. Finanziato dalla Regione Campania (2004-2005) e dalla azienda Neatec, Obiettivo di questo progetto è la realizzazione di un sistema per la rilevazione di situazioni di pericolo (o comunque anomale) presenti in immagini provenienti da telecamere puntate su obiettivi strategici quali gallerie, passaggi a livello, viadotti etc..
Progetto “PAVA”. Finanziato dalla Regione Campania.(2005-2006). Obiettivo di questo lavoro è la progettazione e realizzazione di una architettura per la coordinazione senso-motoria basata sull’attenzione e l’anticipazione percettiva. Il progetto è condotto in collaborazione con il Laboratorio PRISMA della Facoltà di Ingegneria dell’Università di Napoli “Federico II” e con l’Istituto di Cibernetica “E. Caianiello”, del CNR .

9. Partecipazione a comitati di programma
Program Committee di AIIA-2005 Congress of the Italian Association for Artificial Intelligence – Università di  Milano Bicocca sept. 21-23, 2005.
Membro del Program Committee IAS 9 – Conference on Intelligent Autonomous Systems – University of Tokyo, March 3-7, 2006.
10. Pubblicazioni 2003-2005
BURATTINI E., DATTERI E., TAMBURRINI G. (2005): “Neuro-symbolic programs for robots, Workshop on Neural-Symbolic Learning and Reasoning”, IJCAI-05, Ninetheen International Joint Conference on Artificial Intelligence, Edinburgh, Scotland, 30 July – 5 August 2005.

BURATTINI E., CORAGGIO P., DE GREGORIO M., STAFFA1 M.: “Agent WiSARD in a 3D World”, in J. Mira and J.R. Álvarez (Eds.), IWINAC 2005, LNCS 3562, pp. 272-280, 2005. 

BURATTINI E., DE FRANCESCO A, DE GREGORIO M. (2003): “NSL: A Neuro-Symbolic Language for a Neuro-Symbolic Processor (NSP)”. International Journal of Neural Systems. vol. 13, pp. 93-101 ISSN: 0129-0657. 

BURATTINI E., DE GREGORIO M, FERREIRA V.M.G, FRANA F.M.G. (2003). “NSP: a Neuro-Symbolic Processor”. In J. MIRA J.R. ALVAREZ. Artificial Neural Nets: Problem Solving Methods. (vol. 2, pp. 9-16), Springer (Germany).

BURATTINI E., CORAGGIO P., DE GREGORIO M. (2003). “Agent WiSARD: a hybrid system for reconstructing and understanding two-dimensional geometrical figures”. Proc. of the 3rd International Conference on Hybrid Intelligent System HIS2003. 14-17 dicembre,. (vol. 1, pp. 887-896). Melbourne, Australia. 

BURATTINI E., CORAGGIO P., DE GREGORIO M., RIPA B. (2003). “Agent WiSARD: go and catch that image”. Proc. of the IAPR - TC3 International Workshop on Artificial Neural Networks in Pattern Recognition. 12-13 settembre. (vol. 1, pp. 89-95). 
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