EA.o7% 5  E3
(01014 ( 0AD! AX.Z

"83V-@® &A J°3 0 @ @O o0 83 O58 @@ @ I @ °8@0ONI* 3 58 3V-Nnal

YAOYme (V° 58 3 V-N@ 3 Yeee8 V@ 3 5Yu@he iU -~ °8 @A YV * n ¢aYa®
0 AY VN3 °Q-N 30 « 330° n3B o N - it NN @

OV N\ @ 35 X H5e N

« « Nnhe 3 XOWN @

N * VN X 58 n°3 58 3 V-Nna\l
N -Na e 4 « VO-N& O
I\B).N 2 N o 3 oaM o O

—

RV B « N
AaNS-°@ 3
8 « N AVIVE@),
- it 8N O
0dAY 5°8 N 8@

VN  Nn° V@
e @ ¢ 3 ¢33 AH o] X 58 n@s3
V@ - @@ws vOv YoelNre ° @ONI
.50 | <@ - 3@ @08
0 8g°8@

5« 8N ° 8a® X alda  OE TRER: @)
O- V N2 @ IV 340 ..=NPBI BNk 3°5NPB DO

UNIVERSITY
OF TRENTO

zabala

INNOVATION

H
UNIVERSITY ISTITUTO ITALIANO
DI TECNOLOGIA F I F F I =
Q Robot Technologies
e :}/‘; iir&;

HARMS"WENDE
INSTITUTE OF COMPUTER SCIENC

Co-funded by
the European Union

No




