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TERACAO HUMANO ROBO




Definicao

Estudo das interacoes entre pessoas e robos
Multidisciplinar

Meta: interacao mais natural e efetiva entre
pessoas e robos



Aplicacoes

* Busca e Resgate

* Uso militar

» Exploracéo cientifica
 Tarefas domesticas

 Etc.

Detector de bombas

Aviagéo




Proposta

Interacao gestual simples com um robo
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Modelos escondidos de Markov
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Gestos simples em sequéncia geram uma linguagem e sao

interpretados por um robo; cadeias de Markov e modelos escondidos de
Markov



Metodologia




Captura de Imagens

‘ Webcam lifecam vx500

-
- 640 x 480
- 30 fps

microsoft



Processamento

HandVu

C + OpenCV
Deteccao de Mao
Rastreamento de Mao
Reconhecimento de gesto




HandVu

hand success hand success pOSTUI‘e

detection tracking recognifion




HandVu - Deteccao

Deteccao de Mao

Tempo real, background arbitrarios, sem
necessidade de luvas ou camera estacionaria

Treinamento com mais de 2300 imagens
AdaBoost

Constroi um classificador forte a partir da
combinacao linear de classificadores fracos

Em cada etapa classificadores pouco
Importantes sdo descartados



HandVu - Rastreamento

Conjunto de caracteristicas movem de
frame para frame como um bando de
passaros — “Flock of features”

Nao ficam muito perto nem muito longe

Adiciona essa “ideia” ao algoritmo KLT
v=d+u
d = vetor que minimiza a soma dos

guadrados das diferencas entre entre os
framesdeveu



HandVu - Reconhecimento

Classificacao de postura
Principio € o mesmo da deteccao

Primeiro determina qual dos provaveis
gestos é 0 mais semelhante

Depois testa contra o conjunto de imagens
usando o AdaBoost




Interface com o robo

Player/Stage

Software para controle e simulacao de
robos

Abstrai o controle do hardware — envia
comandos via TCP/IP



Implementacao




Implementacao
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Conclusao

Desempenho: 5 fps em um core 2 duo
2,6 ghz e 3 GB de ram

Robusto: luminosidade, angulos

Reconhecimento de novos gestos:
dificil, necessario muitas amostras

Faltou usar em um robo de verdade — o
simulador usa um Pioneer



Perguntas?




