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Rob0s Soclavels

* S&0 rob0s que conseguem interargir de maneira autbnoma
com um ser humano como se fosse outra pessoa;

« O ser humano deve ser capaz de compreendé-los e se
relacionar com eles e até mesmo sentir empatia para com
estes robos (robos antropomaorficos);

 Devem ser capazes de se adaptar e amprender ao longo
de sua vida;

 Devem ser capazes de incorporar experiéncias e
compatilha-las com outros.



Rob0s Soclavels

 Exemplos:

Kismet — MIT Al Lab


file:///home/marcos/Documentos/OutrosTrabalhos/apresentacao_ifba/Kismet%20(MIT%20A.I.%20Lab).mp4

Rob0s Soclavels

 Exemplos:

Leonardo — MIT Al Lab


file:///home/marcos/Documentos/OutrosTrabalhos/apresentacao_ifba/Leonardo_%20The%20most%20expressive%20robot%20in%20the%20world%20today_.mp4

Rob0s Soclavels

* Motivacao:
- Aprendermos sobre n0s mesmo,

 Modelos computacionais da sociedade pode ser
Implementados, testados e analisados nos robos.

— Tornar a tecnologia mais natural e intuitiva
para 0 seu uso e interacao (interacao com
pessoas em termos humanos).



Rob0s Soclavels

 Informacoes Extraidas:
- Expressoes Facials




Rob0s Soclavels

 Informacoes Extraidas:
- Mudanca de direcao dos olhos;




Rob0s Soclavels

 InformacoOes Extraidas:
- Expressoes Corporails;
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Rob0s Soclavels

 Informacoes Extraidas:
- (Gestos;



Rob0s Soclavels

 Informacoes Extraidas:
- Fala (sons);
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Rob0s Soclavels

e Contextos:

- Personalidade do emissor;
— Cultura,

- Historico do passado;

- Situacao presente.
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Rob0Os Soclavels

INFORMACOES EXTRAIDAS  CONTEXTOS

Expressoes Faciais

Direcao dos olhos

Expressdes corporais

Gestos

Fala
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IHR

 Interface Homem Rob0 (Human-Robot
Interaction — HRI);

 Campo de pesquisa gue se dedica em
entender, projetar e avaliar sistema
robdticos para o uso pelo ou com seres
humanos.
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IHR

 Como disciplina ela é naturalmente
Interdisciplinar:

- Ciéncia cognitiva;

- Linguistica;

- Psicologia;

- Engenharia,

- Matematica;

- Ciéncia da Computacao.
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IHR

» Categorias gerais da interacao
(comunicacao):
- Interacao remota;

e O ser humano e o rob0 estao em ambientes
diferentes e separados.

- Interacao proxima;
e O ser humano e o rob0 estao no mesmo ambiente.
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IHR

» Categorias gerais da interacao
(comunicacao):
- Interacao remota;

« Com rob0 movel — teleoperacao ou controle
supervisorio;
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IHR

» Categorias gerais da interacao
(comunicacao):

- Interacao remota;

« Com manipulador fisico - telemanipulacao.
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IHR

» Categorias gerais da interacao
(comunicacao):
- Interacao Proxima;

« Com rob0 movel — rob0 assistente (pode ocorrer
interacao fisica)
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IHR

» Atributos de interacao efetiva entre robo e
ser humano:

- Nivel e comportamento de autonomia;

(1) Computador nao oferece nenhuma assisténcia;
humano faz tudo;

(2) Computador oferece um conjunto de alternativas
de acao;

(3) Computador restringe a selecao para algumas
escolhas;

(4) Computador sugere uma agao simples;

(5) Computador executa uma acao simples se o ser
humano aprovar,
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IHR

 Atributos de interacao efetiva entre rob0 e ser
humano:

- Nivel e comportamento de autonomia;

(6) Computador permite em determinados momento o ser
humano vetar antes da execucao automatica;

(7) Computador executa automaticamente e
necessariamente informa ao ser humano:

(8) Computador informar ao ser humano depois da
execucao automatica somente se ele solicitar;

(9) Computador informa ao humano apos a execucao
automatica somente se ele decide tambem;

(10) Computador decide tudo e age de forma autonoma,
ignorando acao do ser humano. 21



IHR

» Atributos de interacao efetiva entre robo e
ser humano:

- Nivel e comportamento de autonomia;

Controle Direto Autonomia Dinamica
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IHR

» Atributos de interacao efetiva entre robo e
ser humano:

- Natureza da troca de informacoes;

e Quals as informacoes que serao trocadas entre o
robo e o ser humano?

 DimensoOes Principais (Sao delineados pelos 3 dos
5 sentidos — visao, audicao e tato):
- Meio de comunicacéao;

« Telas graficas, gestos, fala (linguagem natural), audio
nao falado, interacéao fisica

- Formato da comunicacao;
* Depende do dominio;
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IHR

» Atributos de interacao efetiva entre robo e
ser humano:

- Estrutura da equipe;
 Quantidade de humanos e rob0s envolvidos.

Um robo x Um Humano Um robo x Varios Humanos varios Robhos

Robo assistente Robo de resgate Futebol de robos
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IHR

» Atributos de interacao efetiva entre robo e
ser humano:

- Adaptacao, aprendizagem e treinamento das
pessoas e do robo;
* Minimizacao de treinamento dos operadores;
» Esforco de treinamento dos humanos;
e Treinamento dos robos.
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IHR

» Atributos de interacao efetiva entre robo e
ser humano:

- Forma da tarefa.

e Como a tarefa deve ser feita?

« Como a tarefa vai ser feita quando introduzirmos
uma nova tecnologia?

* Processos:

- Analises da tarefa dirigida a objetivo;
- Analise do funcionamento cognitivo;
- Estudo etnografico.
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IHR

» Tipos de Aplicacoes:
- Busca e Resgate;

 Busca e Resgate em Areas Urbanas — (Urban
Search and Rescue - USAR)
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IHR

» Tipos de Aplicacoes:
— Assistiva;



IHR

» Tipos de Aplicacoes:
— Educacional;
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IHR

» Tipos de Aplicacoes:

- Entreterimento:
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IHR

» Tipos de Aplicacoes:
- Militar e Policiamento:;

HEN ENE WEE
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IHR

» Tipos de Aplicacoes:
- Exploracao do Espaco;
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IHR

» Tipos de Aplicacoes:

- Veiculos Aéreos e Subaquaticos;

VEICULOS AEREOS NAO TRIPULADOS VEICULOS SUBAQUATICOS NAO
(UNMANNED AIR VEHICLES - UAV) TRIPULAODS (UNMMANNED
UNDERWATER VEHICLES - UUV)
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IHR

» Paradigmas de interacao a partir IHR:

- Rob0 como ferramenta;
e Ex.: rob0 soldador:

- Rob0 como extensao cyborg (imita fisicamente
parte do ser humano);

* EX.: rob0 exoesqueleto;
- Rob0 como parceiro social;

 Rob6 e humano trabalho e cooperam em conjunto;
- Rob0 como avatarr;

* RobO incorpora alguém fornecendo um sentido de
presenca artificial.
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Rob0O Avatar

* O rob0 representa um determinado ser
humano de maneira remota;

» Arquitetura:

Meio
de
Transporte
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Proposta de Rob0o Avatar

» Arquitetura

Ser humano Interface
emissor de
Captura

Meio de
Processamento

Sensor Kinect

ROS I NITE / OpenNI

i Ser humano
n alvo
Robo Avatar




Proposta de Rob0o Avatar

 Interface de Captura (Sensor Kinect)

Emissor Sensor
de de
Infravermelhos Infravermelhos

Microfones
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Proposta de Rob0 Avatar

 Interface de Captura (Sensor Kinect)



Proposta de Rob0o Avatar

 Interface de Captura (Sensor Kinect)

- Sensor RGB:
* 640x480pXx;
« 24-bit RGB;
e 30 fps;
- Sensor de Profundidade:
* 640x480pXx;
e 11-bit;
e 30 fps;
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Proposta de Robo Avatar

 Melo de Processamento
(ROS/NITE/OpenNI)

ROS (Robot Operating System)

Application /

40
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Proposta de Robo Avatar

 Melo de Processamento
(ROS/NITE/OpenNI)
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Proposta de Rob0o Avatar

e Rob0O Avatar
(ROBONOVA)

- 16 servos;
- Arquitetura Arc

uino;

- Comunicacao
porta serial.

00r
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