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Interacao Humano Robo (IHR)

 Area que se dedica em entender, projetar e avaliar
sistemas roboticos para uso com ou pelo ser humano
[Goodrich2007];




Interacao Humano Robo (IHR)

Paradigmas de Interacao a
partir do IHR
Breazel2004].

- Robb como ferramenta;

e O robo é visto pelo
ser humano como
uma ferramenta para
realizar uma tarefa;




Interacao Humano Robo (IHR)

Paradigmas de Interacao a
partir do IHR
Breazel2004].

- Rob0 como uma
extensao cyborg,

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




Interacao Humano Robo (IHR)

« Paradigmas de Interacao a partir do
IHR [Breazel2004]:

— Rob6 como Avatar

* O individuo se projeta através
do robG com objetivo de se
comunicar com outra(s)
pessoa(s) que esta distante;

O robd prové uma sensacao
de presenca fisica para a
pessoa que se comunica
atraves dele e uma sensacao
de presenca social para
aqueles gque interagem com
ele.




Interacao Humano Robo (IHR)

e Paradigmas de Interacao a
partir do IHR [Breazel2004].

- Robd como parceiro
social.

O humano consegue
Interagir com o robo de
tal forma que este robo
se torne uma criatura
socialmente sensivel
gue coopere com ele
COMO um parceiro.




Computacao Afetiva (Emotiva)

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

* Principio Basico:

- Visa melhorar a qualidade da interacao, tornando assim
uma interface de computador mais util, agradavel e
eficaz [Calvo2010].

e Adisciplina de Computacao Afetiva € multidisciplinar,
envolvendo areas da psicologia, neurociéncia, engenharia
e computacao.




Computacao Afetiva (Emotiva)

* Tipos de aplicacoes [Calvo2010]:
- Sistema que detecta emocoes do usuario;

- Sistema que expressa o gue o humano deveria
perceber como emocao;

- Sistema que “realmente” sente uma emocao.




Formas de Percepcao de Emocao

Percepcao de emocoes através da visao;

- Expressoes Facais;
- EXpressoes Corporais.
Percepcao de emocoes atraves da fala;

Percepcao de emocdes através de sinais de EEG e
mapeamento do cérebro;

Percepcao de emocoes atraves de sinais bioldgicos.




Formas de Percepcao Emocionais

* Percepcao de emocdes atraves da visao;

- Emocdes nos gestos corporais.

« Andlise da linguagem corporal (posturas e gestos dinamicos);

 Mudanca 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 construidos,
validados e comparados [Gross2010, Gunes2010];

« Apresenta diversas aplicacoes, tais como nas areas de
seguranca, Jogos, entreterimento, educacao [Kapoor2007] e
salde [Kvaale2003, Haugstad2006].




Formas de Percepcao Emocionais

* Percepcéao de emocoes atraves da visao;

- Representacao das emocoes através gestos corporais.

» ExpressOes corporais sao tao poderosas quanto as expressoes
faciais na transmissao de emocoes [Ekmanl1974];

* De acordo com [Gelder2006] as expressoes corporais podem
fornecer mais informacdes do que a face quando diferenciamos
entre as emocoes medo e raiva ou medo e alegria [Stock2007];

» Os gestos corporais s&o normalmente inconscientes e
apresentam maior dificuldade de “edi¢cOes sociais” (mentir);

* No processo de reconhecimento da emocao, a expressao
corporal apresenta maior peso que a expressao facial
[Meeren2005, Stock2007].




Reconhecimento Emocional das
Expressoes Corporais

* Percepcao de emocodes atraves da visao;

- Emocdes nos gestos corporais.

* Formas de Especificacao e Validacao:

- Representada
» Abordagens possiveis consistem na utilizacao da danca ou na
utilizacao de atores;
« Vantagem: facilidade em obter um banco de dados;
» Desvantagens: 0s gestos esterotipados.
- N&ao representada

» Analise de gestos em individuos em situacao cotidiana.
« Vantagem: minimizacao dos gestos esterotipados;

» Desvantagens: dificuldade em obter um banco de dados e
diferenciacdo no nivel de expertise dos observadores (especialistas
VS nao especialistas).




Tese

« A utilizacao da Computacao Emotiva no processo de
IHR, obtém-se um dipositivo robotico sociavel capaz de
auxiliar de maneira eficiente o tratamento de criancas com
TEA, atraves do seu empenho no papel de mediador.




Objetivos

e Objetivo Geral

- Desenvolver uma interface de sensoriamento multimodal que
Integre informacoes audiovisuais para a Interacao Humano
Robo (IHR) em um dispositivo robotico para auxiliar no tratamento
de criancas com Transtorno do Espectro Autista (TEA).

* Objetivos Especificos

- Reconhecer emocoes a partir de determinados gestos corporais
(estaticos e dinamicos), utilizando para isto um sensor de
profundidade (RGB-D);

- Reconhecer emocdes na fala de um determinado usuario;

— A partir de informacoes da visao e da fala, inferir emocoes do
usuario.




Motivacao

TEA € uma sindrome comportamental que se expressa normalmente a
partir dos 18 meses de vida;

Individuos com TEA apresentam deficiéncia no processo de

- Interacao social;

- Linguagem;

- Comunicacéao.

Podem também apresentar padr6es comportamentais repetitivos;

O diagnostico do TEA é puramente comportamental e pode apresentar
uma variacao no grau;

O tratamento € especializado necessitando de terapeutas treinados
para isto.




Motivacao

» Um dos grandes desafios no processo de terapia de criancas com TEA é a
disposicao de ferramentas e métodos apropriados e eficientes [Liu2007];

* Algumas tecnologias de interatividade tém sido propostos para a terapia do
autismo:

- Ambientes virtuais;

» Avalia o progresso e o comportamento da crianca com TEA durante a
execucao de tarefas em um ambiente virtual [Parsons2004].

- Tecnologia computacionais;

» Faz uso de softwares para reconhecer o estado emocional da crianga com
TEA atraves de jogos para motivar a crianga para interacao [Blocher2002].

- Sistemas roboticos.
« Utiliza-se sistemas roboticos no auxilio terapeutico relacionado a
interacao da crianca.




Estado da Arte

« Terapias convencionais

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

» Desenolvido nos anos 70 por
Schopler Reichler;

Técnica flexivel capaz de ser
aplicada em individuos de diferentes
graus de autismo;

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

O ambiente de trabalho das
atividades deve ser simplificado e
organizado evitando muitos
estimulos visuais.
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Estado da Arte

e Terapias convencionais

- Método ABA (Applied Behavior Analysis)

 Abordagem da psicologia comportamental adaptada
ao ensino de criancas com autismo;

e Tem como objetivo de ensinar capacidades e corrigir
comportamentos inapropriados através reforco
positivo (recompensas), solicitacoes graduais,
repeticao e divisao de tarefas em pequenas tarefas.




Estado da Arte

e Terapias convencionais

- GAS (Goal Attainment Scale)

e Publicado em 2009 por Lynne Turner-Stocker;
e Consiste em um procedimento terapeutico que visa

mensurar de maneira efetiva os ganhos ou melhoras
na reabilitacido neurologica;

e A partir disto, € possivel estabelecer metas/objetivos
durante o tratamento.




Estado da Arte

» Terapias convencionais

- PECS (Picture Exchange
Communication System)

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

Sistema baseado no método
TEACH:;

E baseado na comunicacio
atraveés de torca de figuras que
represente em algo que atraia
ou interesse e € dividido em
fases (6 fases).




Estado da Arte

e Terapias com Sistemas
Roboticos

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

 Rob6 com expressoes
minimalistas;

e Comunica-se atraves
de gestos, expressoes
faclalis e fala;




Estado da Arte

» Terapias com Sistemas
Roboticos

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

e Rob0 mediador social
para criancas com
diferentes niveis de
deficiéncias:

e Rob6 modular e movel.




Estado da Arte

e Terapias com Sistemas
Robaoticos

- FACET (Face Therapy)

e Consiste em uma
face robotica capaz
de interagir através
das expressoes
facails.




Estado da Arte

e Terapias com Sistemas
Roboticos

- Robota
[Dautenhahn2002]

» Dispositivo robotico
com um design de
boneca de brinquedo;

e Capaz de sintetizar
VOZ e processar
video.




Estado da Arte

e Terapias com Sistemas
Robaoticos

- Keepon [Kozima2007]

e Através da forma da
movimentacao (4
DoF) visa expressar
emocao.




Proposta

e Contexto

Visdo

(reconhecimento de gestos corporais)
Audio

Sistema de Clusters
para placas PC-104

Visao (face)

Moreno, Carolina Terapeuta/Cuidador




Proposta

VISGo Gestos corporais




Proposta

» Dispositivo de Processamento

- Beaglebone Black

Processador AM335x 1 GHz
ARM Cortex-A8;

Memoria principal 512MB
DDR3;

Memoria secundaria flash de
2GB:

Acelerador grafico 3D;

Conexao USB, Ethernet e
HDMI;

SO: Angstrom (nativo),
Android, Ubuntu, Debian..




Proposta

« Dispositivo de sensoriamento
RGB-D

- Kinect

« Campo de visao hor./vert.:
57°/43°;

e Alcance do sensor de
profundidade: 1.2m a 3.5m;

« Datastream de
profundidade: 320x240 de
16 bits / 30 frames/segq;

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




Proposta

Application

API

Core

Hardware Abstraction Layer

Devices

* Ferramenta de Software

- NITE / OpenNI

 Biblioteca rica em
algoritmos:

* Localizacao e
rastreamento de maos;

* Analisador de cenario
(separacao do usuario
do ambiente);

* Criacao de “esqueleto”
do usuario.




Proposta

e Ferramenta de Software

- NITE / OpenNI

* Definicao de esqueleto;
 Reconhecer gestos corporais.

2= Tracking




Proposta

» Classificacao dos Gestos

- De acordo com [Wallbott1998], a raiva intensa pode ser
caracterizada com a cabeca inclinada para cima,
bracos estendidos para frente do corpo e alto
movimento dinamico;

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




Proposta

» Classificacao dos Gestos

— De acordo com [Coulson2004]

Jaint Rotatons for Six Emotions

Shoulder
Abdomen Chest Head Elbow Weight No. of

bwist* bend** bend** ad/abduct*=* swing** bend** ransfer

Anger 20,40 =20, 25 -60, —-80 45 90 N Forwards
Disgust -25,-50 =200 =20 -60, -80 -25, 45 , S Backwards
Fear 0 20,40 25,50,-20 -&0 : Backwards
Neutral
Happiness 0O 0,-20 0,-20 50 _ 0, 45 , S Forwards
= Neutral
Sadness 0,-25 0, 20 25,50 -60, -80 i Backwards
Neutral
Surprise 0 -20 25, 50 50 0, 50 Backwards

Note: Number of postures for each ermotion category is the product of the rumber of distinct values for each joint ratation and wed gh
traref er values for that category.

*The abdomen was specified astwiging to one side only or not at all,

**Positive and negative values relate to a coordinate sygerm with its origin at the pirt certre. In this case a right-hand coordirate sy ent
B wsed and positive rotations are orward .

" Rotation b relative to a neutral position which i the arm rabsed out o the side, kve lwith the shouder. Negative val ves relare 1o arm
abowve s houkder keve |ald uction), positive valves o arms owards the side of the trunk Gadductionl.




Proposta

» Classificacao dos Gestos

- [Kleinsmith2007] realizou um estudo sobre as
expressoes corporais em relacao a dimensao

afetiva.

Affective Head Vertical Frontal
Dim. Model VE eVTIVie|(Va2z|V TRV V1o (Va2
Valence HL
Arousal HL
Potency HL
Avoidance HL

Valence HN
Arousal HN
Potency HN
Avoidance HN

Lateral
Vol v f WVii|Vi1z|vi14|(Wv

Valence LN
Arousal LN
Potency LN
Avoidance LN




Proposta

» Classificacao dos Gestos

- Uma analise da
expressao emocional
na forma de andar foi
observada em
Individuos
[Roether2009].

Movie 2. Angry gait and speed-matched neutral gait. Angry gait
(avatar on the left side) and speed-matched neutral gait (avatar on
the right side) of one individual, shown side by side to allow
comparison.




Proposta

» Classificacao dos Gestos

- [Silva2004] realizou um estudo com o nivel de
concordancia entre os atores e observadores das

das expressoes corporais referentes as emocoes
b é,S I C aS i Actor Set Actor Set Observer Set

i L Pet b & &
a N ! M ?'f n N
v P

i

Actors Observers

w
|
Pat (&’ ~ f 1 i
Pel \
i
'
1t

Emotion  Angry Fear Happy Sad Total

Angry 16 3 8 2 29
Fear 4 26 7 I 38
Happy 2 4 1l 0 17
Sad 2 I 0 22 25
Total 24 34 26 25 109

Table 2. Concordance between Actors and Ob-
servers




Proposta

» Classificacao dos Gestos

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




Proposta

 Abordagem * Aorientacao de
cada articulacao e
dada no formato
de quarternion,;

- SHOULDER RNéE .SHOULDER- L. o Y Cada arthUlagé’O

s = :. ;\_%EEEOW '; .S 2R também apresenta

ey ,
o um nivel de
HIP'_I:R. .;_._-_'_,- HIP_L. qua“dade;

RIGHT (R)

KNEE_R{7




Proposta

 Abordagem

(x,y,z ’W) FOOT LEFT

'MJJ\,\/M\_,_\/,_;\,J\,M’\N\/W
" FOOT LEFT




Conclusao

As expressoes corporais tem um potencial muito grande
na area de Computacdo Emotiva;

Verdadeira Babilonia nos trabalhos relacionados ao
estudos de expressdes corporais;

Necessidade de tratamento de ruidos nas informacoes
sobre as articulacoes usando NITE/Kinect.
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