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Interação Humano Robô (IHR)

● Área que se dedica em entender, projetar e avaliar 
sistemas robóticos para uso com ou pelo ser humano 
[Goodrich2007];
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Interação Humano Robô (IHR)

● Paradigmas de Interação a 
partir do IHR 
[Breazel2004]:

– Robô como ferramenta;
● O robô é visto pelo 

ser humano como 
uma ferramenta para 
realizar uma tarefa;



  

Interação Humano Robô (IHR)

● Paradigmas de Interação a 
partir do IHR 
[Breazel2004]:

– Robô como uma 
extensão cyborg;

● O robô é fisicamente 
fundido ao humano,  
e este aceita como 
parte integrante do 
seu corpo.



  

Interação Humano Robô (IHR)

● Paradigmas de Interação a partir do 
IHR [Breazel2004]:

– Robô como Avatar
● O indivíduo se projeta através 

do robô com objetivo de se 
comunicar com outra(s) 
pessoa(s) que está distante;

● O robô provê uma sensação 
de presença física para a 
pessoa que se comunica 
através dele e uma sensação 
de presença social para 
aqueles que interagem com 
ele.



  

Interação Humano Robô (IHR)

● Paradigmas de Interação a 
partir do IHR [Breazel2004]:

– Robô como parceiro 
social.

● O humano consegue 
interagir com o robô de 
tal forma que este robô 
se torne uma criatura 
socialmente sensível 
que coopere com ele 
como um parceiro.



  

Computação Afetiva (Emotiva)

● Visa desenvolver sistemas computacionais que 
reconhecem e respondem aos estados afetivos do usuário 
[Calvo2010];

● Principio Básico:

– Visa melhorar a qualidade da interação, tornando assim 
uma interface de computador mais útil, agradável e 
eficaz [Calvo2010].

● A disciplina de Computação Afetiva é multidisciplinar, 
envolvendo áreas da psicologia, neurociência, engenharia 
e computação.



  

Computação Afetiva (Emotiva)

● Tipos de aplicações [Calvo2010]:

– Sistema que detecta emoções do usuário;

– Sistema que expressa o que o humano deveria 
perceber como emoção;

– Sistema que “realmente” sente uma emoção.



  

Formas de Percepção de Emocão

● Percepção de emoções através da visão;

– Expressões Facais;

– Expressões Corporais.
● Percepção de emoções através da fala;

● Percepção de emoções através de sinais de EEG e 
mapeamento do cérebro;

● Percepção de emoções através de sinais biológicos.



  

Formas de Percepção Emocionais

● Percepção de emoções através da visão;

– Emoções nos gestos corporais.
● Análise da linguagem corporal (posturas e gestos dinâmicos);
● Mudança do estado afetivo da pessoa se reflete na sua 

postura corporal;
● Abordagem ainda existe muitas lacunas, tais como uma 

metodologia de como estes sistemas deve ser construídos, 
validados e comparados [Gross2010, Gunes2010]; 

● Apresenta diversas aplicações, tais como nas áreas de 
segurança, jogos, entreterimento, educação [Kapoor2007] e 
saúde [Kvaale2003, Haugstad2006].



  

Formas de Percepção Emocionais

● Percepção de emoções através da visão;

– Representação das emoções através gestos corporais.
● Expressões corporais são tão poderosas quanto as expressões 

faciais na transmissão de emoções [Ekman1974];
● De acordo com [Gelder2006] as expressões corporais podem 

fornecer mais informações do que a face quando diferenciamos 
entre as emoções medo e raiva ou medo e alegria [Stock2007];

● Os gestos corporais são normalmente inconscientes  e 
apresentam maior dificuldade de “edições sociais” (mentir);

● No processo de reconhecimento da emoção, a expressão 
corporal apresenta maior peso que a expressão facial 
[Meeren2005, Stock2007].



  

Reconhecimento Emocional das 
Expressões Corporais

● Percepção de emoções através da visão;

– Emoções nos gestos corporais.
● Formas de Especificação e Validação:

– Representada
● Abordagens possíveis consistem na utilização da dança ou na 

utilização de atores;
● Vantagem: facilidade em obter um banco de dados;
● Desvantagens: os gestos esterotipados.

– Não representada
● Análise de gestos em indivíduos em situação cotidiana.
● Vantagem: minimização dos gestos esterotipados;
● Desvantagens: dificuldade em obter um banco de dados e 

diferenciação no nível de expertise dos observadores (especialistas 
vs não especialistas).



  

Tese

● A utilização da Computação Emotiva no processo de 
IHR, obtêm-se um dipositivo robótico sociável capaz de 
auxiliar de maneira eficiente o tratamento de crianças com 
TEA, através do seu empenho no papel de mediador.



  

Objetivos

● Objetivo Geral

– Desenvolver uma interface de sensoriamento multimodal que 
integre informações audiovisuais para a  Interação Humano 
Robô (IHR) em um dispositivo robótico para auxiliar no tratamento 
de crianças com Transtorno do Espectro Autista (TEA).

● Objetivos Especificos

– Reconhecer emoções a partir de determinados gestos corporais 
(estáticos e dinâmicos), utilizando para isto um sensor de 
profundidade (RGB-D);

– Reconhecer emoções na fala  de um determinado usuário;

– A partir de informações da visão e da fala, inferir emoções do 
usuário.



  

Motivação

● TEA é uma síndrome comportamental que se expressa normalmente a 
partir dos 18 meses de vida;

● Indivíduos com TEA apresentam deficiência no processo de 

– Interação social;

– Linguagem;

– Comunicação.
● Podem também apresentar padrões comportamentais repetitivos;

● O diagnóstico do TEA é puramente comportamental e pode apresentar 
uma variação no grau;

● O tratamento é especializado necessitando de terapeutas treinados 
para isto.



  

Motivação

● Um dos grandes desafios no processo de terapia de crianças com TEA é a 
disposição de ferramentas e métodos apropriados e eficientes [Liu2007];

● Algumas tecnologias de interatividade têm sido propostos para a terapia do 
autismo:

– Ambientes virtuais;
● Avalia o progresso e o comportamento da criança com TEA durante a 

execução de tarefas em um ambiente virtual [Parsons2004].
– Tecnologia computacionais;

● Faz uso de softwares para reconhecer o estado emocional da criança com 
TEA através de jogos para motivar a criança para interação [Blocher2002].

– Sistemas robóticos.
● Utiliza-se sistemas robóticos no auxílio terapeutico relacionado a 

interação da criança.



  

Estado da Arte

● Terapias convencionais

– Método TEACCH (Treatment and 
Education of Autistic and Comunication 
Handiccaped Children)

● Desenolvido nos anos 70 por 
Schopler Reichler;

● Técnica flexível capaz de ser 
aplicada em indivíduos de diferentes 
graus de autismo;

● Basea-se em estimulos visuais 
visando diminuir as dificuldades de 
comunicação existentes;

● O ambiente de trabalho das 
atividades deve ser simplificado e 
organizado evitando muitos 
estímulos visuais.



  

Estado da Arte

● Terapias convencionais

– Método ABA (Applied Behavior Analysis)
● Abordagem da psicologia comportamental adaptada 

ao ensino de crianças com autismo;
● Tem como objetivo de ensinar capacidades e corrigir 

 comportamentos inapropriados através reforço 
positivo (recompensas), solicitações graduais, 
repetição e divisão de tarefas em pequenas tarefas.



  

Estado da Arte

● Terapias convencionais

– GAS (Goal Attainment Scale)
● Publicado em 2009 por Lynne Turner-Stocker;
● Consiste em um procedimento terapeutico que visa 

mensurar de maneira efetiva os ganhos ou melhoras 
 na reabilitação neurológica;

● A partir disto, é possível estabelecer metas/objetivos 
 durante o tratamento.



  

Estado da Arte

● Terapias convencionais

– PECS (Picture Exchange 
Communication System)

● Desenvolvimento em 1985 tem 
como objetivo de ser simples 
voltado para educadores, 
familiares e cuidadores;

● Sistema baseado no método 
TEACH;

● É baseado na comunicação 
através de torca de figuras que 
represente em algo que atraia 
ou interesse e é dividido em 
fases (6 fases).



  

Estado da Arte

● Terapias com Sistemas 
Robóticos

– KASPAR (Kinesics and 
Synchronization in 
Personal Assistant 
Robotics) [Wainer2014]

● Robô com expressões 
minimalistas;

● Comunica-se através 
de gestos, expressões 
faciais e fala;



  

Estado da Arte

● Terapias com Sistemas 
Robóticos

– IROMEC (Interactive 
Robotic Social Mediators 
as Companions) 
[Klein2011]

● Robô mediador social 
para crianças com 
diferentes níveis de 
deficiências;

● Robô modular e móvel.



  

Estado da Arte

● Terapias com Sistemas 
Robóticos

– FACET (Face Therapy)
● Consiste em uma 

face robótica capaz 
de interagir através 
das expressões 
facais.



  

Estado da Arte

● Terapias com Sistemas 
Robóticos

– Robota 
[Dautenhahn2002]

● Dispositivo robótico 
com um design de 
boneca de brinquedo;

● Capaz de sintetizar 
voz e processar 
vídeo.



  

Estado da Arte

● Terapias com Sistemas 
Robóticos

– Keepon [Kozima2007]
● Através da forma da 

movimentação (4 
DoF) visa expressar 
emoção.



  

Proposta

● Contexto

PROPOSTA
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Proposta
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Emocional
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áudio

Gestos corporais
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Proposta

● Dispositivo de Processamento

– Beaglebone Black
● Processador AM335x 1 GHz 

ARM Cortex-A8;
● Memória principal 512MB 

DDR3;
● Memória secundária flash de 

2GB;
● Acelerador gráfico 3D;
● Conexão USB, Ethernet e 

HDMI;
● SO: Ângström (nativo), 

Android, Ubuntu, Debian..



  

Proposta

● Dispositivo de sensoriamento 
RGB-D

– Kinect
● Campo de visão hor./vert.: 

57°/43°;
● Alcance do sensor de 

profundidade: 1.2m a 3.5m;
● Datastream de 

profundidade: 320x240  de 
16 bits / 30 frames/seg;

● Datastream de cor: 640x480 
de 32 bits / 30 frames/seg.



  

Proposta

● Ferramenta de Software

– NITE / OpenNI
● Biblioteca rica em 

algoritmos:
● Localização e 

rastreamento de mãos;
● Analisador de cenário 

(separação do usuário 
do ambiente);

● Criação de “esqueleto” 
do usuário.



  

Proposta

● Ferramenta de Software

– NITE / OpenNI
● Definição de esqueleto;
● Reconhecer gestos corporais.



  

Proposta

● Classificação dos Gestos

– De acordo com [Wallbott1998], a raiva intensa pode ser 
caracterizada com a cabeça inclinada para cima, 
braços estendidos para frente do corpo e alto 
movimento dinâmico;

– [Meijer1989] afirma que os movimentos do tronco pode 
ser usado para discriminar entre emoções positivas e 
negativas, com movimentos de alongamento prevendo 
alegria, simpatia, surpresa e interesse, e curvando-se 
prever medo, tristeza, vergonha e raiva.



  

Proposta

● Classificação dos Gestos

– De acordo com [Coulson2004]

''



  

Proposta

● Classificação dos Gestos

– [Kleinsmith2007] realizou um estudo sobre as 
expressões corporais em relação a dimensão 
afetiva.



  

Proposta

● Classificação dos Gestos

– Uma análise da 
expressão emocional 
na forma de andar foi 
observada em 
indivíduos 
[Roether2009].



  

Proposta

● Classificação dos Gestos

– [Silva2004] realizou um estudo com o nível de 
concordância entre os atores e observadores das 
das expressões corporais referentes as emoções 
básicas.



  

Proposta

● Classificação dos Gestos

– [Gross2010] afirma sobre a importância analisar a 
postura corporal, o tipo de movimento corporal a 
qualidade do movimento.



  

Proposta

● Abordagem ● A orientação de 
cada articulação é 
dada no formato 
de quarternion;

● Cada articulação 
também apresenta 
um nível de 
qualidade;
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Proposta

● Abordagem
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articulações

Representação
em sinais

Aplicar
filtros/

transformadas

Uso de
Classificador

nebuloso

(x,y,z,w)
HEAD

.

.

.
(x,y,z,w)

FOOT_LEFT

.

.

.

HEAD

FOOT_LEFT



  

Conclusão

● As expressões corporais tem um potencial muito grande 
na área de Computação Emotiva;

● Verdadeira Babilônia nos trabalhos relacionados ao 
estudos de expressões corporais;

● Necessidade de tratamento de ruídos nas informações 
sobre as articulações usando NITE/Kinect.
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