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Le emozioni artificiali 
Verso una nuova interazione uomo-robot
di Ilaria Alfieri

1. Introduzione

Le emozioni rappresentano una dimensione fondamentale 
della nostra esistenza, e delle relazioni sociali che instauriamo 
sia con i membri della nostra stessa specie, sia con gli anima-

li e, come scopriremo in questo articolo, anche con i robot. Ma 
a cosa servono le emozioni? Esse svolgono ruoli di grandissima 
importanza: funzioni evolutive, adattative, sociali, vitali, e anche 
cognitive e razionali. Sin dall’antichità però, la tradizione filoso-

fica le ha sempre considerate come dei fenomeni essenzialmente 
soggettivi e intimi che si svolgono all’interno della nostra inte-

riorità e che per questo motivo non sono suscettibili di indagine 
scientifica. 

Oggi il concetto di emozione si è evoluto, non siamo più di 
fronte a fenomeni irrazionali e inconoscibili ma a qualcosa che è 
andato oltre il dualismo cartesiano diventando protagonista del 
panorama scientifico e della robotica sociale, che si occupa del-
la costruzione di robot detti sociali, e che mira a «creare agenti 
artificiali più o meno autonomi, tra le cui principali funzioni c’è 
quella di assistere o fare compagnia a persone con bisogni spe-

ciali».1

In questo articolo si risponderà ad alcune domande centrali 
per la nostra riflessione: perché dovremmo costruire robot dota-

ti di emozioni? Che significa che un robot ha delle emozioni? E 

1 P. Dumouchel, L. Damiano, Vivere con i robot. Saggio sull’empatia artificiale, Varese, Raffaello 
Cortina Editore, 2019, p. 18.

597

Siculorum Gymnasium

Issn: 2499-667X

LXXII, V, 2019



598

Siculorum Gymnasium
Ilaria Alfieri, Le emozioni artificiali

cosa sono le emozioni nei robot? Possiamo creare dei robot che 
esprimano e percepiscano allo stesso tempo le emozioni altrui? E 
queste emozioni potranno dirsi vere o solo simulate? È a partire 
da quest’ultimo quesito che la robotica sociale si divide tra robo-
tica esterna (si limita a riprodurre le emozioni umane attraverso il 
semplice utilizzo delle espressioni emozionali) e robotica interna 

(si occupa di dotare i robot di sistemi di emozioni interne simili 
a quelle presenti in natura e che possano dirsi genuine, non sono 
quindi mere riproduzioni). Luisa Damiano e Paul Dumouchel ar-
rivano a proporci un altro approccio alla robotica delle emozioni, 
l’affective loop2 (circuito affettivo), che cerca di far confluire aspet-
to esterno e interno delle emozioni. Basandosi su una visione re-

lazionale delle emozioni, si impegna a dimostrare che le nostre 
relazioni affettive con i robot possono basarsi su una forma di 
coordinazione emozionale che permette ai robot di intervenire 
attivamente nei nostri circuiti affettivi e a coordinare così le pro-

prie risposte emozionali con quelle degli umani.

2. Perché costruire robot con emozioni?

Oggi dotare i robot di emozioni rappresenta una grandissima 
sfida per l’uomo e per la robotica. In un mondo sempre più po-

polato da robot che entrano nelle nostre case, che stanno a con-

tatto con anziani e bambini, stabilire una relazione sociale è un 
prerequisito di qualsiasi robot che deve interagire con gli umani. 
Per questo oggi la robotica sociale si è focalizzata sull’esigenza di 
«dotare i robot sociali della capacità di riconoscere e interpretare 
appropriatamente le manifestazioni affettive dei loro interlocuto-

ri umani, rispondendovi in modo adeguato».3 Dotare i robot della 
capacità non solo di riconoscere e interpretare, ma vedremo, an-

2 Cfr: K. Höök, Affective Loop Experiences – What Are They?, in H. Oinas-Kukkonen et al. (eds.), Per-
suasive Technology: Proceedings of Third International Conference, Berlin, Springer, 2008, pp. 1-12.

3 P. Dumouchel, L. Damiano, Vivere con i robot, cit., p. 105.
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che di esprimere emozioni, è fondamentale perché rappresenta il 
primo step per instaurare qualsiasi tipo di relazione. Le emozioni 
nei robot, come sostenuto da Donald Norman dipendono:

dal tipo di robot che si ha in mente, dal compito che deve 
eseguire, dalla natura dell’ambiente circostante e dalla 
sua vita sociale. Interagisce con altri robot, animali, mac-

chine o persone? Se e cosi, avrà bisogno di esprimere il 
proprio stato emotivo come pure di determinare le emo-

zioni di persone e animali con cui interagisce.4

Il punto centrale è quindi dotare i robot di emozioni affinché 
questi possano interagire meglio con gli esseri umani. Come os-
serva Lola Cañamero:

Credo che dotare i robot di una qualche forma di (almeno 
alcune di) queste nozioni - o meglio le loro controparti 
funzionali - sia necessario per poter interagire con gli 
umani in un modo che gli umani possano capire e accet-
tare e allo stesso modo migliorare molti aspetti del loro 
comportamento e delle loro prestazioni.5

Dotare i nostri robot di emozioni risulta quindi essere vantag-

gioso anche per gli esseri umani che possono così instaurare con 
loro relazioni migliori dal punto di vista sociale e più credibili. 
Questo è fondamentale se vogliamo progettare robot che «posso-

no interagire e cooperare con le persone come partner, piuttosto 
che come strumento».6

Se le emozioni aiutano a creare dei migliori partner sociali, 
come possiamo dotare i robot di emozioni? Come possiamo, in al-
tre parole, riprodurre i meccanismi emozionali umani o animali 

4 N. Bonifati cita D. Norman, Emotional design. Perché amiamo(o odiamo) gli oggetti della vita quo-
tidiana, Milano, Apogeo Editore, 2004 in Et voilà i robot Etica ed estetica nell’era delle macchine, 

Milano, Springer, 2010, p. 60.
5 L. Cañamero, R. Aylett, Animating Expressive Characters for Social Interaction, John Benjamins, 

Amsterdam  2008, p. 109 (la trad. è mia).
6 C. Breazeal, Emotion and sociable humanoid robots, «International Journal of Human-Computer 

Studies», 59, 2003, pp. 119–155: 120 (la trad. è mia).
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negli agenti artificiali? Questo è oggi possibile o siamo ancora 
fermi al dominio della fantascienza in cui i robot provano senti-
menti ed emozioni?

3. Le emozioni artificiali: l’opposizione tra l’aspetto esterno e 
interno delle emozioni

Oggi possiamo creare dei robot che esprimono e percepiscano 
allo stesso tempo le emozioni altrui? E inoltre, questi possono 
essere dotati della capacità di provare e sentire internamente e 
individualmente le emozioni? A queste domande ha cercato di 
trovare una risposta la robotica sociale che a partire dagli anni 
Novanta si è impegnata a indagare il fenomeno dell’emozione nei 
robot. Tuttavia la ricerca oggi si ritrova davanti a un campo par-
zialmente esplorato, in cui tanti tentativi devono essere portati 
avanti. Oltre a essere una scienza ancora agli albori, questa bran-

ca si ritrova già divisa da una netta linea di demarcazione che fa 
riferimento alla distinzione teorica tra due aspetti delle emozio-

ni: l’aspetto interno e quello esterno. Da un lato, cioè, le emozioni 
vengono viste come un evento privato e soggettivo che si svolge 
all’interno della nostra più profonda interiorità, dall’altro come 
un evento sociale e pubblico che riesce a esprimere esternamente 
ciò che il soggetto prova emotivamente nella sua interiorità. 

La prima faccia, quella esterna, sociale, è quella che 
già Darwin chiamava “espressione delle emozioni”. 
Il volto, le mani, il corpo assumono forme, posture, 
compiono movimenti, che vengono percepiti dagli altri 
e comunicano agli altri varie cose della persona che si 
comporta in tale modo.7

È proprio questo aspetto che permette agli uomini di 
comunicare il loro stato emotivo con il solo utilizzo delle 
espressioni facciali, ad esempio, la paura dinanzi ad un perico-

7 D. Parisi, Emozioni non sentite?, «Sistemi Intelligenti», 11, 1999, pp. 359-364: 359.
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lo, e quindi spingere gli altri alla fuga; oppure comunicare gioia 
e quindi incentivare un determinato comportamento. In base a 
questi segnali ciascuno è in grado di agire nel modo più consono, 
riuscendo a instaurare un’attività di coordinazione e influenza 
con gli altri componenti del gruppo.

La seconda faccia delle emozioni è la faccia privata. Un 
individuo può fare qualcosa, può pensare qualcosa, ma 
può anche sentire qualcosa. Tra le cose che un individuo 
può sentire ci sono le emozioni. Mentre le emozioni in 
quanto espressione delle emozioni sono pubbliche, ac-

cessibili in linea di principio a chiunque, le emozioni nel 
senso di sentire un’emozione sono private nel senso che 
sono accessibili solo alla persona che ha l’emozione.8

Questa seconda accezione del termine corrisponde grosso 
modo alla visione classica delle emozioni pensata dalla tradizio-

ne filosofica, in cui le emozioni proprio perché private, interne 
e quindi non accessibili fenomenicamente, non potevano essere 
studiate scientificamente. In questo caso esse sono radicate in un 
corpo e in una mente specifica, grazie ai quali vengono sentite in 
prima persona dall’uomo.

La divisione del concetto di emozione appena affrontata, por-
terà la robotica a dividersi in due aree di ricerca ben specifiche, 
la robotica esterna e la robotica interna, che si occuperanno della 
modellizzazione robotica delle emozioni in maniera diversa. 

La robotica esterna sfrutta la prima faccia delle emozioni, 
ovvero quella esterna e sociale, cercando di implementare nei 
robot l’aspetto delle varie espressioni emotive riproducibili at-
traverso le forme e i movimenti del corpo che diamo al nostro 
agente artificiale. Infatti «la parte importante dell’espressione 
delle emozioni è la comunicazione non verbale in cui le emozioni 
sono espresse attraverso i gesti del corpo e le espressioni faccia-

8 Ibidem.
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li».9 La robotica esterna quindi si focalizza in particolar modo sul 
corpo dell’agente artificiale, puntando sulla riproducibilità delle 
espressioni emotive attraverso quel corpo, puntando a sviluppare 
«robot che sfruttano la nostra propensione all’antropomorfismo 
per provocare reazioni emozionali ed empatiche negli utenti».10 

È la nostra tendenza all’antropomorfismo (cioè l’attribuire « pro-

prietà, caratteristiche, stati umani, ad agenti non umani reali o 
immaginari e oggetti »)11 che riesce a darci l’impressione, o la fin-

ta impressione, che quel robot si stia esprimendo emotivamente 
con noi e come noi, che provi emozioni e che allo stesso tempo le 
percepisca. Per incrementare questa tendenza che genera emo-

zioni ed empatia negli utenti che entrano in contatto con questi 
robot, la ricerca si concentrerà «sull’espressività che i movimen-

ti, i gesti, la postura, la distanza, la forma del corpo e del viso 
offrono».12 Un esempio di robot in grado di comunicare emozio-

ni e generare empatia, attraverso soprattutto l’utilizzo delle sue 
espressioni facciali, è Kismet, un robot espressivo antropomorfo 
progettato a fine anni ’90 da Cynthia Breazeal presso il MIT. Per 
poter fare questo Kismet è dotato di diversi sensori facciali e di 
diversi gradi di libertà tramite i quali riesce a dirigere lo sguardo, 
a muovere le sopracciglia, la testa, la bocca e le palpebre. È dotato 
inoltre di telecamere sugli occhi e microfoni sulle orecchie. Tra-

mite tutto ciò può «percepire una varietà di segnali sociali natu-

rali dai canali visivi e uditivi e fornisce segnali sociali all’essere 
umano attraverso la direzione dello sguardo, il viso espressione, 
postura del corpo e chiacchiere vocali».13 Un robot emozionale 
come Kismet, quindi, attraverso specifici sensori può essere in 
grado non solo di esprimere le emozioni ma anche di riconoscere 
le emozioni nell’uomo.

9 M. Azeem et al., Emotions in Robots, in B. S. Chowdhry, et al. (eds.), Emerging Trends and Applica-
tions in Information Communication Technologies, Berlin-Heidelberg, Springer, 2012, p. 146 (la trad. 
è mia).

10 P. Dumouchel, L. Damiano, Vivere con i robot, cit., p. 108.
11 N. Epley et al., On Seeing Human: A Three-Factor Theory of Anthropomorphism, «Psychological Re-

view», 114, 4, 2007, pp. 864–886: 865 (la trad. è mia).
12 Ivi, p.110.
13 C. Breazeal, Emotion and sociable humanoid robots, cit., p. 123 (la trad. è mia).
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Questo tipo di robotica  delle emozioni oggi è quello che ha 
più risvolti applicativi perché consiste essenzialmente nel dotare 
i robot di espressioni emozionali senza però fornirli alcun tipo 
di meccanismo delle emozioni interno che possa minimamente 
essere simile a quello biologico. Ciò permette alla robotica ester-
na di “simulare” le emozioni umane solo attraverso l’utilizzo del 
corpo del robot, dei suoi movimenti e delle sue espressioni, senza 
però che a questi corrisponda un effettivo stato emotivo interno. 
In altre parole i sistemi robotici riproducono le emozioni simu-

landole ma non le sentono come un qualcosa che avviene nel loro 
corpo, non le provano, è come se fossero tanti attori in procinto 
di recitare delle emozioni scritte su un copione. I robot non han-

no emozioni perché «nel cervello dei robot non accade nulla che 
possa essere descritto come un’emozione o uno stato emotivo».14 

Non provano rabbia, gioia, tristezza; abbiamo solo erroneamen-

te la parvenza che questi possano essere gioiosi o furiosi e ciò 
dipende dai loro gesti e comportamenti a cui noi attribuiamo lo 
status di reazioni emotive, ma in realtà si tratta solo di simula-

zioni di emozioni. Non c’è alcun tipo di meccanismo interno di 
produzione delle emozioni. 

Questa importante mancanza ha portato la robotica a foca-

lizzarsi non esclusivamente sugli aspetti esterni delle espressioni 
emozionali ma anche sul tentativo di «dotare l’agente robotico 
dell’interiorità che gli manca per garantire la “verità” delle sue 
emozioni».15 Per questo motivo come osserva Parisi: «per costru-

ire robot che effettivamente “sentono” e non solo “fingono di sen-

tire”, è necessario sviluppare una robotica interna».16

La robotica interna, detta anche individuale o privata, ha un 
approccio opposto rispetto a quella esterna. Essa focalizzandosi 
sull’aspetto individuale delle emozioni, su quello che si svolge 
dentro il robot, punta a dotare i robot di sistemi emozionali simili 

14 D. Parisi, Future Robots Towards a Robotic Science of Human Being, Amsterdam, John Benjamins, 
2014, p. 57 (la trad. è mia).

15 P. Dumouchel, L. Damiano, Vivere con i robot, cit., p. 109.
16 D. Parisi, Internal robotics, «Connection Science», 16, 4, 2004, pp. 1-24: 14 (la trad. è mia).  
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a quelli che troviamo in natura, come osservano Dumouchel e 
Damiano questa: «affronta invece il problema di costruire agenti 
robotici il cui comportamento sia influenzato da una forma arti-
ficiale di regolazione affettiva ispirata alla regolazione delle emo-

zioni presso l’uomo o l’animale».17 Il principale intento è quindi 
quello di dotare i robot di emozioni interne che possano dirsi 
genuine, e non di mere simulazioni, di riproduzioni program-

mate di espressioni emozionali, in modo che queste tecnologie 
non vengano più viste come ingannatrici. «Il progetto prevede 
la produzione di robot che, associando l’espressione emozionale 
a un’effettiva generazione interna di stati emozionali, sarebbero 
“sinceri” – non ingannatori».18 

L’obiettivo che si prefigura di realizzare la robotica interna di 
certo non è dei più semplici, ci basti pensare al fatto che gli agenti 
robotici sono meramente meccanici. Come implementare allora 
in quei corpi che non sono biochimici delle emozioni come quelle 
umane o animali? Quel che è certo è che siamo molto lontani dal 
costruire sistemi emozionali interni per i robot. Secondo Parisi 
questo si presenta come un compito per il futuro: 

Il cervello dei nostri robot è estremamente semplice e 
dovrebbe essere reso progressivamente più comples-

so in modo che la sua struttura e il suo funzionamento 
corrispondano maggiormente a ciò che sappiamo sulle 
motivazioni e le emozioni nel cervello reale. Ma il cervel-
lo non basta. Le motivazioni e le emozioni non sono nel 
cervello. Sono il risultato delle interazioni tra il cervello 
e il resto del corpo. I neuroni emotivi dei nostri robot 
dovrebbero influenzare ed essere influenzati da organi e 
sistemi specifici all’interno del loro corpo, l’equivalente 
del cuore, dell’intestino, dei polmoni e del sistema en-

docrino e immunitario. Ma questo è un compito per il 
futuro.19

17 P. Dumouchel, L. Damiano, Vivere con i robot, cit., p. 108.
18 Ivi, p. 109.
19 D. Parisi, Future Robots, cit., p. 69 (la trad. è mia).
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La tesi proposta qui da Parisi è estremamente avanguardisti-
ca, guarda alla robotica interna come una robotica del futuro, 
in cui si fa strada l’idea di riprodurre tutta la nostra fisiologia 
interna in sistemi meccanici, proprio perché le emozioni non si 
sviluppano esclusivamente grazie a un cervello ma sono frutto di 
un’interazione reciproca tra il cervello e il corpo.

La robotica interna e la ricerca sulla modellizzazione delle 
emozioni in agenti artificiali robotici si sono rivelati utili per 
esplorare sperimentalmente come funzionano i processi emozio-

nali costruendo questi processi. Ciò è possibile grazie a un parti-
colare approccio metodologico che si è affermato già negli anni 
Trenta del Novecento, il cosiddetto metodo sintetico. Potremmo 
riassumere il significato del metodo sintetico attraverso l’utilizzo 
di due semplici parole che sono poi diventate lo slogan di questo 
tipo di approccio: “comprendere costruendo” (understanding by 
building, secondo la definizione di Pfeifer e Scheier).20 Il meto-

do sintetico «propone teorie relative a un sistema tentando di 
costruire un sistema artificiale che esibisca le stesse capacità di 
quello naturale».21 Così facendo riesce a studiare processi natura-

li biologici e cognitivi attraverso la costruzione di tipo sperimen-

tale di sistemi detti artificiali o sintetici (sistemi fatti dall’uomo in-

vece che dalla natura), con l’intento di rigenerare artificialmente 
i processi che stiamo studiando, «aspetti della vita solitamente 
non accessibili in sistemi e scenari naturali».22 In questo senso i 
modelli sintetici possono essere usati, quindi, per spiegare alcuni 
comportamenti complessi degli organismi viventi o per testare 
delle ipotesi scientifiche su come questi funzionano. Lo studio 
sintetico delle emozioni si fonda sull’idea che è possibile studia-

re le teorie delle emozioni incorporando queste teorie in sistemi 

20 Cfr. R. Pfeifer, C. Scheier, Understanding intelligence, Cambridge-Massachusetts, The MIT Press, 
1999.

21 R. Cordeschi, Il metodo sintetico: problemi epistemologici nella scienza cognitiva, «Sistemi intelli-

genti», 20, 2, 2008, pp. 167-191: 167.
22 L. Damiano et al., Grounding Synthetic Knowledge: An epistemological framework and criteria of 

relevance for the scientific exploration of life, affect and social cognition, in Lenaerts T. et al. (eds.), 
Advances in Artificial Life, ECAL, Cambridge MA, MIT Press, 2011, pp. 200- 207: 200 (la trad. è mia).
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robotici in cui vengono modellizzati i processi emozionali che 
sono simili a quelli presenti in natura, di modo che possiamo 
comprendere come funzionano i processi emozionali proprio co-

struendoli e testandoli, d’altronde è questo lo slogan del metodo 
sintetico: “comprendere costruendo”. Come sostenuto da Cañam-

ero: «Cerchiamo di capire cosa sono le emozioni e come funzio-

nano “costruendo” sistemi emotivi, e questo approccio sintetico 
può integrare gli studi sui sistemi emotivi esistenti».23 Questo 
è possibile soltanto se guardiamo ai robot come «strumenti per 
testare e investigare le teorie. [...] Gli artefatti possono servire 
come “laboratori virtuali” per lo studio delle emozioni».24

4. La correlazione tra la robotica esterna e interna: l’affective 
loop

Nella letteratura sulla robotica abbiamo visto come la se-

parazione tra robotica esterna e interna si basa su una visione 
delle emozioni tradizionale e dicotomica che è stata dominante 
nel pensiero occidentale che i critici chiamano soggettivista o 
individualista. Mi riferisco alla tesi secondo cui le emozioni sono 
essenzialmente dei fenomeni individuali che sentiamo interna-

mente e che si producono nel nostro spazio intra-individuale, e a 

cui possono corrispondere, ma non necessariamente (poiché pos-
siamo provare un’emozione ma non manifestarla) delle espres-

sioni esteriori in grado di essere percepite dagli altri soggetti, che 
non per forza rispecchiano in maniera veritiera il nostro stato 
emotivo interno. Per questo motivo le emozioni esterne, che si 
danno nello spazio inter-individuale, sono giudicate anche false. 
Se le emozione raggiunge l’espressione può consentire agli altri 
di interpretare le nostre emozioni. 

23 L. Cañamero, Emotion understanding from the perspective of autonomous robots research, «Neural 
Networks», 18, 4, 2005, pp. 445–455: 446 (la trad. è mia).

24 Ibidem (la trad. è mia).
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Lo spazio di produzione delle emozioni nella robotica interna 
sarà allora lo spazio di interazione tra l’agente robotico e l’am-

biente con altri agenti e non  lo spazio interno al robot. La stessa 
cosa, come abbiamo visto vale anche nella robotica esterna che si 
concentra sulla produzione di robot privi di interiorità ma dotati 
di espressioni emozionali che fanno scattare dei processi emozio-

nali nell’utente con cui sono in contatto. Produzione ed espres-
sione delle emozioni sono quindi fortemente collegate. In defini-
tiva potremmo dire che «queste due linee della ricerca robotica 
convergono nel collocare i processi affettivi non all’interno del 
singolo agente, ma nella relazione tra l’agente e l’ambiente e, più 
specificamente, nei rapporti interindividuali tra agenti umani 
e agenti artificiali».25 Questo tipo di approccio si fa esplicito in 
quello che viene definito come affective loop, che cerca di far con-

fluire aspetto esterno e interno delle emozioni. L’idea su cui si 
basa l’affective loop è quella di stimolare l’utente a rispondere af-
fettivamente al sistema e gradualmente sentirsi più coinvolto con 
esso. L’obiettivo dell’affective loop è impegnare l’utente umano 
nell’interazione con il robot attraverso processi emozionali in un 
processo di influenza reciproca tra il robot, l’ambiente e l’utente 
umano. Per

stabilire questo anello affettivo tra utenti e robot, i ro-

bot avranno bisogno di un sistema di rilevamento delle 
emozioni che riconosca, tra gli altri stati, se l’utente sta 
provando sentimenti positivi o negativi; avranno anche 
bisogno di un meccanismo di ragionamento e di selezio-

ne dell’azione che scelga la risposta emotiva ottimale da 
visualizzare a livello cognitivo.26

In questo modo i robot riusciranno a intervenire attivamente 
nel circuito affettivo, a coordinare le proprie risposte emozionali 
con gli umani e a coinvolgere sempre di più i loro interlocutori 

25 Ivi, p. 128.
26 A. Paiva et al., Emotion modeling for social robots, in R. Calvo et al. (eds.), The Oxford Handbook of 

Affective Computing, Oxford, Oxford University Press, 2014, p. 296 (la trad. è mia).



608

Siculorum Gymnasium
Ilaria Alfieri, Le emozioni artificiali

in una relazione che può dirsi sociale, riuscendo così a ritagliarsi 
un posto all’interno delle nostre nicchie ecologiche. Tutto questo 
sarà possibile dando ai robot non solo un sistema dell’espressione 
delle emozioni ma anche un sistema di produzione interna delle 
emozioni, in modo da creare 

agenti robotici che uniscano le due dimensioni delle emo-

zioni, riconoscendole entrambe necessarie per la costitu-

zione di circuiti affettivi. I robot progettati in questo con-

testo sono pertanto dotati di sistemi emozionali interni 
e della capacità di esprimere esternamente le emozioni.27

Quando parliamo di dotare i robot di sistemi emozionali in-

terni intendiamo un sistema emozionale di controllo e coordi-
nazione del comportamento che non si ispira totalmente a quelli 
umani: 

la possibilità di produrre artificialmente emozioni o em-

patia non dipende dal dotare gli agenti robotici di “buoni 
modelli” della fisiologia naturale delle emozioni, umana 
o animale. Dipende invece dall’offrire ai robot la capacità 
di ricreare, nell’interazione con i loro interlocutori uma-

ni, alcuni aspetti fondamentali della fenomenologia della 
coordinazione emozionale interindividuale.28

5. La visione relazionale delle emozioni

Con quanto detto si può affermare come con l’approccio 
dell’affective loop la robotica sociale non implementa nei suoi 
robot la visione classica delle emozioni ma una visione che po-

tremmo chiamare relazionale, che considera le emozioni non più 
come proprietà individuali ma come proprietà che emergono in 
relazione con diversi agenti. Questa prospettiva la ritroviamo 
nella teoria relazionale delle emozioni di Dumouchel, il quale so-

27 P. Dumouchel, L. Damiano, Vivere con i robot, cit., p. 129. 
28 Ivi, p. 138.
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stiene che le emozioni non sono degli eventi privati e intimi ma 
espressioni di meccanismi di coordinazione tra individui diversi, 
in cui gli agenti determinano reciprocamente le emozioni e le 
disposizioni all’azione dell’uno e dell’altro. Secondo Dumouchel: 

Le emozioni non sono caratteristiche dell’agente che de-

terminano il successo o il fallimento della coordinazio-

ne, ma sono il risultato della coordinazione per l’agente. 
Questo risultato può essere felice per l’uno e infelice per 
l’altro. In ogni caso non si tratta di una caratteristica in-

dividuale dell’agente, ma di una proprietà relazionale.29

L’espressione emozionale ci inserisce in un circuito interattivo 
in cui continuamente determiniamo l’uno le emozioni dell’altro e 
attraverso questo processo continuo di co-determinazione diretta 
delle emozioni dell’altro coordiniamo le nostre disposizioni all’a-

zione, che possono indirizzarsi verso la cooperazione o verso il 
conflitto. Come afferma Dumouchel:

Le emozioni che emergono nelle relazioni sociali e costi-
tuiscono una parte fondamentale e integrante dell’inte-

razione, dovrebbero essere viste allo stesso modo come 
creazioni collettive, piuttosto che come eventi privati, 
individuali. Questa idea, che le emozioni sono creazioni 
congiunte che emergono nella coordinazione affettiva, 
sfida la nostra comune comprensione delle emozioni in 
modo radicale. La coordinazione affettiva, sosteniamo, è 
il processo attraverso il quale determiniamo congiunta-

mente le nostre intenzioni reciproche di azione e inten-

zioni l’una verso l’altra.30

Da ciò possiamo dedurre come l’espressione emozionale non 
è più mera comunicazione di espressioni che sono predefinite ma 
è anche produzione delle emozioni nell’altro e interazione. Ecco 

29 P. Dumouchel, Emozioni Saggio sul corpo e il sociale, tr. it. di L. Damiano, Milano, Medusa, 2008, p. 
26.

30 P. Dumouchel, L. Damiano, Emotions in Relation. Epistemological and Ethical Scaffolding for Mixed 
Human-Robot Social Ecologies, «HUMANA.MENTE», 13, 37, 2020, pp. 181-206: 191 (la trad. è mia).
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perché potremmo riassumere dicendo che le emozioni sono pro-

prietà relazionali e quindi sociali perché condivise con i membri 
del gruppo, configurandosi per questo motivo come il presup-

posto fondamentale per qualsiasi relazione tra gli esseri umani. 
Dumouchel suggerisce che le emozioni sono sociali «nel senso 
che non sono il mezzo, ma l’essenza del vivere insieme umano. Il 
nostro avere una vita affettiva non causa, ma costituisce il fatto 
che non siamo esseri completamente indipendenti gli uni dagli 
altri»,31 quindi possiamo dire che socialità ed emozioni sono in-

trinsecamente legate. Quanto detto sottolinea l’essere condivisi-
bile delle emozioni, il loro essere «opere comuni»32 tra me e l’al-
tro, in grado di creare dinamiche interindividuali fondamentali 
per la riuscita della gestione delle relazioni sociali, come anche 
per l’adattamento e la sopravvivenza.

Il processo di coordinazione emozionale reciproca risulta fon-

damentale se vogliamo che i robot si inseriscano nei nostri dia-

loghi, relazioni, nelle nostre vite, e possono farlo collocandosi 
nei circuiti affettivi che si creano tra noi e loro, in quanto: «l’e-

spressione affettiva costituisce un processo dinamico continuo 
di coordinazione intersoggettiva, in cui gli agenti determinano 
reciprocamente le emozioni e le disposizioni all’azione recipro-

che».33 Da ciò possiamo dedurre come l’espressione emozionale 
non è qualcosa soltanto di intimo e statico ma è anche produzio-

ne emozionale e attivazione all’azione nell’altro.

5. Conclusioni

Dopo aver mostrato una panoramica generale delle emozioni 
artificiali nei robot, aver sottolineato l’opposizione tra l’aspetto 
esterno e interno delle emozioni che generano la netta distinzio-

31 P. Dumouchel, Emozioni Saggio sul corpo e il sociale, cit., p.81.
32 L. Damiano, L. Cañamero, Constructing emotions: Epistemological groundings and applications in 

robotics for a synthetic approach to emotions, in Chapell J. et al. (eds.), Proceedings of the International 
Symposium on AI inspired Biology, 2010, p. 26.

33 L. Damiano et al., Towards Human–Robot Affective Co-evolution Overcoming Oppositions in Con-
structing Emotions and Empathy, «International Journal of Social Robotics» 7, 1, 2014, pp. 7-18: 14 
(la trad. è mia).
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ne della robotica sociale a sua volta in esterna e interna, abbiamo 
visto come sia possibile e auspicabile andare oltre questa divi-
sione proponendo un approccio alle emozioni di tipo relazionale. 
Tale approccio dovrebbe essere esteso alla costruzione robotica 
di processi emotivi ed empatici, dotando i robot di meccanismi 
di coordinazione emozionale in grado di coinvolgere gli umani 
in interazioni che influenzano le loro emozioni e coordinano le 
loro azioni con quelle dei robot. Questo, abbiamo visto, è stato 
possibile solo grazie all’evoluzione che ha avuto il concetto di 
emozione, che è passato da una visione tradizionale occidentale, 
che le caratterizzava come fenomeni privati, nascosti agli altri ed 
essenzialmente individuali, a una visione di tipo relazionale che 
non le vede più come proprietà intrinseche al soggetto ma come 
opere comuni, che giocano un ruolo da protagoniste nelle nostre 
relazioni sociali, non solo tra esseri umani ma anche tra umani 
e robot.
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