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Interazione Vomo-Robot

Prima del 2004 non si parlava di interazione uomo robot, in
quanto i robot erano visti principalmente come delle macchine

industriali programmabili che apportavano pochi cambiamenti
nella HCI.

Differenze di percezione della HRI rispetto alla HCI:

[ robot autonomi sono modellati dalla mente delle persone con
aspetto antropomorfo

[ robot spesso sono completamente mobili

[ robot autonomi prendono delle decisioni, apprendono qualcosa sia

su loro stessi sia sul mondo che li circonda
L ampliamento delle ricerche in campo di interazione uomo-
robot permise, e permette tuttora, ad utenti inesperti di
interagire con i robot in modo intuitivo e naturale.
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1) La comumnicazione tramite il

parlato
L’introduzione dell’utilizzo del linguaggio naturale in un
robot non compromette la reattivita dello stesso se il
linguaggio ¢ usato insieme ad altri processi interattivi,
come sistemi di rilevamento delle collisioni e
tracciamento visuale.

[ dati dei processi interattivi rappresentano gli oggetti
fisici di un ambiente in cui il robot opera. | dati sono
organizzati in , per ottenere una piu
veloce integrazione tra dati provenienti da piu sorgenti.
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Gli schemi i oggetti

Gli schemi di oggetti sono utilizzati per coordinare gli
aspetti discreti del linguaggio naturale e gli aspetti continui
dati dall’ambiente dinamico sensomotorio.

Gli schemi di oggetti agiscono come delle entita discrete per
gli scopi del linguaggio e della pianificazione. Organizzando
| processi in modo continuo, ¢ possibile ordinare i dati
Sensori in arrivo, in base alla rapidita di interazione
hecessaria, sia con il linguaggio sia con la pianificazione.

Gli schemi di oggetti forniscono un collegamento tra i
riferimenti verbali discreti e le azioni motorie risultanti nel
mondo continuo dei sensori.
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Sistema linguistico

Una metodologia per categorizzare gli oggetti e basata sugli
attributi che definiscono ['oggetto stesso (colore, peso,
forma).

[l sistema linguistico gestisce tipi di input linguistico quali:
[nput Descrittivo, presenta maggiori informazioni di un dato
oggetto, che andranno a far parte degli attributi
Esempio “La palla rossa ¢ pesante”

[nput Direttivo definisce una richiesta da parte di un essere umano
Esempio “Solleva la palla rossa”

[nput Correttivo indica la modifica di una precedente richiesta da
parte di un essere umano

Esempio “No... la palla verde”
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Sistema linguistico

[l sistema gestisce 'input del parlato a diversi livelli.

[l riconoscitore del parlato converte il flusso audio in un
reticolo delle probabili parole, di cui fa il parsing tramite un
parser Earley per instanziare azioni e pianificazioni del
gistema.

[l processo di riferimento si occupa di individuare le
corrispondenze tra gli schemi di oggetti e token nominali e,
cercare nel contesto di credenza, gli schemi di oggetti con
attributi coincidenti

[l processo di riferimento collega lo schema di oggetti
identificato con il predicato verbale a cui si riferiva
['oggetto.
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2) La comunicazione HRI
integrata con il sistema aptico

Le espressioni di riferimento definiscono dei modelli di
accessibilita

Accessibilita bassa: entita appena introdotte nel discorso

Maggiore accessibilita: entita che sono centro dell’attenzione
causano uh’elaborazione delle corrispondenti espressioni di
riferimento

Possono includere anche riferimenti del contesto
visuale e azioni di riferimento aptico.

Esempi di riferimenti aptico
- Monta questo (- indicando le ali dell’aereo) alla fusoliera
» Ora ci serve questo (= afferrando un cubo verde)
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3) Interfaccia Cervello-Computer

Rappresenta un tentativo di fornire una huova modalita di
comunicazione accrescitiva per pazienti umani che soffrono di
gravi problemi neuromuscolari.

L’obiettivo e dare a questi utenti, che possono essere
completamente paralizzati, una comunicazione di base e un
controllo delle loro capacita cosi che loro possano esprimere i
loro desideri o addirittura possano comandare programmi di
elaborazione testi, bracci robotici.

Queste interfacce determinano le intenzioni dell’utente
tramite i segnali elettrici del cervello registrati sullo
scalpo(EEG) oppure da elettrodi impiantanti chirurgicamente
sulla superficie corticale o nel cervello.

[ segnali vengono trasformati in comandi da far eseguire al
computer o ad altri dispositivi.
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Adaptive Dynamics
Cosa ¢ ADAPT.... Active Perception

hought

E un progetto nato dalla collaborazion! 9" 3'lg.rugps
universitari di ricerca, mettendo insieme conoscenze di
linguistica, robotica ed intelligenza artificiale.

Ha lo scopo di costruire un’architettura robotica di tipo
coghitivo che possa percepire e controllare qualcosa in
tempo reale. Deve possedere le seguenti qualita:

essere in grado di lavorare in ambienti non strutturati;

abilita di pianificazione e risoluzione dei problemi;

essere in grado di imparare dell’esperienza;

essere dotato di metodi per la comprensione ed uso del
linguaggio naturale, generazione del parlato.
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Architettura i ADAPT(3)

» Architettura cognitiva chiamata , usata per modellare le
percezioni come delle attivita di problem solving (risoluzione
dei problemi).

Quest’architettura organizza il processo di risoluzione dei
problemi in una gerarchia di sotto-obiettivi e usa un metodo di
aggregazione in blocchi per generalizzare e velocizzare quel
processo.

Fornisce un modello cognitivo integrato con un intero intervallo
di capacita cogpnitive, includendo percezione, pianificazione
deliberativa, emozioni, reazioni e linguaggio naturale.

La mancanza di parallelismo e meccanismi temporali sono
assicurati dall’integrazione di SOAR con RS.
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Architettura i ADAPT(4)

Altre componenti:

Modello del mondo multimediale rappresentato tramite la piattaforma
Ogre3D. Per mezzo di Ogre e possibile includere gli aspetti della dinamica e
della grafica del mondo di ADAPT.

SOAR contiene la parte simbolica del mondo, che consiste di annotazioni che
descrivono le entita, le relazioni e le attivita di Ogre.

Il server del robot che si interfaccia direttamente con I’hardware
gottostante.

SoarRobot ¢ la parte che si occupa dell’interazione tra tutte le componenti
del sistema e ['utente.
Il modello del mondo di ADAPT é connesso esclusivamente a SOAR,

quindi i collegamenti con |’esterno sono direttamente gestiti ed
elaborati da SOAR.

Solo gli oggetti dell’ambiente, importanti per il compito attuale, sono
elaborati al fine della visualizzazione.
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A cosa serve il modello del mondo

Sistema di visione costituito da Z componenti:

Uno lavora ad alto livello di dettaglio, producendo mappe basilari
di ineguaglianza, flussi immagine di grana grossa, indipendenti
dal compito eseguito

L’altro lavora a basso livello di dettaglio, eseguendo compiti
come riconoscimento degli oggetti, filtri sui dati,
dipendentemente dal compito eseguito.
Semantica del linguaggio fornisce un’integrazione tra la
grammatica e il significato del linguaggio simbolico
usando le primitive spaziali per dare un significato a
molte azioni e relazioni. [ Grammatica Cognitiva di
Langackerl
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Comprensione attraverso la

generazione
Costruisce una spiegazione per SOAR genera una risposta
I’enunciato di input, cercando di adeguata al discorso, cercando
geherare un enunciato simile a tra le possibili combinazioni di
quello di partenza. obiettivi e agpettative della

persona con cui il robot parla.

VANTAGG SVANTAGGI:
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Domotica

automatique domoti q ue
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Caratteristiche d¢lla Domotica

: ambiente dotato di uno svariato
humero di techologie, tra loro complementari, non invasive.
Queste tecnologie sono in grado di offrire servizi agli utenti o
possedere delle caratteristiche auspicabili, minimizzando le
abilita necessarie per 'interazione con il sistema.

Un’intelligenza ambientale deve essere in grado di
Riconoscere gli utenti e i loro stati ed agire di conseguenza

Avere un comportamento predittivo basato sull’ambiente e sui suoi
abitanti

Produrre servizi in tempo reale

Permettere di accedere ai molti servizi indipendentemente da dove si
trova l'utente (ubiquita)

Collegare in modo naturale I'utente ai mezzi di interfacce multimodali
basate sulla voce, leggendo | movimenti e i gesti, generando immagini.
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Caratteristiche dell’'Intelligenza
ambientale

Invigibile: deve essere incorporata negli oggetti

Mobile: deve essere in grado di essere trasportata in
giro

Consapevolezza del contesto: deve esaminare I'lambiente
locale per recuperare informazioni utili

Comportamento di previsione: deve agire a seconda
dell’utilita senza richieste esplicite dell’'utente

Comunicazione haturale: deve comunicare con i potenziali
utenti tramite voce e gesti

Adattabile: deve essere in grado di reagire a tutti i tipi di
situazioni eccezionali, in modo flessibile, senza
interrompere il servizio
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