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~ Visualizacao Tridimensional de Ambientes

Introducao ¢

'O rob6 Pioneer 3-AT, equipado com um software de controle chamado
ROS(Robot Operating System)[1], tem por objetivo desempenhar
algumas tarefas da iniciativa Robocup@Home [2]. Sao elas:

Usando de dados extraidos do sensor Microsoft Kinect[5] e de técnicas
avancadas de mapeamento de ambientes providas pelo pacote
octomap[7] do ROS, foi desenvolvido um sistema de visao em
tempo real do ambiente a partir da representacao em voxels dos
dados do Kinect. Essa representacao é metricamente correta e
possibilita uma visualizacao facilmente identificavel pelos seres
humanos do ambiente no qual o robd esta inserido, além de
possibilitar a facil integracao de dados tridimensionais em mapas de
custo

1 - Follow mel[3]: Identificar e seguir uma pessoa, desviando de
obstaculos e nao confundindo a pessoa a ser seguida com as demais
pessoas do ambiente; e

2 - Sintese e Reconhecimento de Voz: Interagir com uma pessoa,
tanto recebendo comandos da pessoa por voz quanto passando
informacoes para essa pessoa também por meio da voz.

3 - Zoo: Nessa categoria, de provas especiais, o Pioneer 3-AT pretende
demonstrar sua capacidade de visualizacao 3D de ambientes e
interacao por meio de emocoes sendo evidenciadas no “rosto”(Fig.3).

Hardware A figura 1 mostra o robo UtBot@Home, um robo
movel construido a partir do Pioneer 3-AT[4].
Trata-se de um rob6 com 4 rodas de borracha
que pesa 12kg e mede 497mm de comprimento, NalelVlgzRa N a(=lolg=L1=Islt=1a=1oN=Taa NV o) (=1 No =N aal=To[=TaaNo[=]g=To =N o)=] (oM /g [=lai o= )
508mm de largura e 277mm de altura. partir dos dados de profundidade gerados pelo proprio Kinect.

Na construcao do UtBot foram adicionados
sensores essenciais para o desempenho das
tarefas ja citadas, sendo eles um Microsoft
Kinect e um tablet responsavel pela Interacao
Humano-Maquina.

Figura 1 — UtBot Apollo

Reconhecimento e Sintese de Voz

Com o auxilio de um aplicativo Android que utiliza uma API de reconhecimento
de voz que conectado ao robO atraves de sockets é possivel realizar a
comunicacao entre humano e maguina.

alegria

Figura 3. Emocao sendo demonstrada no tablet.
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