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Interacao Humano-Robo

A robotica é composta de varias frentes, desde
funcionalidades relacionadas ao ramo industrial as maneiras
de exploracao do mundo. Uma delas € a interacao humano-
robo que proporciona uma série de beneficios, tais como, a
utilizacdo de métodos alternativos na educacao de pessoas
com transtorno do espectro autista, formas inovadoras de
auxilio ao idoso, etc. Logo, possui um amplo escopo de
aplicacdes que incluem diversos temas sociais [1], tais como
como a etica, a educacao e saude.

Este projeto propde o desenvolvimento de aplicacdes que
promovam a interacao humano-robd. Inicialmente, o foco da
pesquisa fol representar a comunicacao entre humano e robo
atraves de um dialogo. Para isso foram utilizados o robd
humanoide NAO H25, da empresa Aldebaran, representado
na Figura 1, e seu software nativo, Choregraphe, que permite
a criacao de rotinas de dialogos.

Visando introduzir a conversa de forma suave e com uma
certa espontaneidade, a rotina comeca com o robd
convidando casualmente o usuario a criar uma historia. Esta é
composta de alternativas e de caminhos, escolhidos pelo
usuario, durante a conversa, com isso, promovendo a
interatividade da
aplicacao.

A criacao da historia
é guiada por perguntas
objetivas cujas
alternativas sao
armazenadas em uma
estrutura de arvore
binaria e sao
apresentadas pelo robo
ao usuario e este
ultimo faz sua escolha
utilizando sua voz.

O nodo
‘Introducao” ,na Figura
2, representa o convite
para o inicio da
interacao. Os desfechos
da conversa e reacdes

~

Figura 1: Roboé NAO fazendo um movimento de aceno.

correspondentes,
Figura 3, foram armazenados na arvore binaria e as palavras
e frases reconheciveis pelo robo em forma de listas. Todo
nodo pai corresponde a uma pergunta e a um desfecho.
Cada alternativa escolhida leva a nodos folhas diferentes, ou
seja, a finais diferentes.

P> Arvore Binaria de Histérias
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Figura 2: Esquematico da arvore binaria utilizada no projeto, na qual A, B e
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combinacgOes respectivas descrevem perguntas, respostas e reacdes diferentes.

O reconhecimento de voz do robd depende de palavras e frases
predefinidas, desse modo, qualquer pronome ou expressao extra poderia
afetar a resposta equivalente. Logo, fol necessario armazenar todos
pronomes e expressoes extras em outros elementos de entrada.

A questao do tom de voz do robo, gesticulacao, prevencao de erros:
negacao, dupla negacao, palavras fora das listas de palavras; e o pedido
para repeticao de frases tambem foram considerados. Tais medidas
garantem a fluidez da comunicacao e, portanto, uma simulacao realistica
de criacao de historias.

Figura 3: Algumas animacdes que ocorrem durante a execuc¢ao do dialogo

P> Trabalhos Futuros

Este tipo de aplicacao que proporciona a relacao humano-rob6 pode ser
futuramente utilizada como forma de inclusao social em varios ambientes.
Portanto, os proximos passos sao criar novas aplicacdes para obter mais
dados e avaliar as possibilidades de utilizacao.
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