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_ Ela considera, tambem, um modelo de espacos sociais
INTRODUCAO baseado em Funcdes Gaussianas Assimétricas, como

Para que a plataforma ROSANA (Figura 1) seja capaz de feito no trabalho de Kirby (2010) (Figura 3). O
realizar a tarefa de robo recepcionista no CTI Renato planejamento de trajetoria foi feito utilizando o metodo
Archer, é necessario que seja capaz de considerar Timed Elastic Band atraves do pacote ROS

aspectos sociais em sua navegacao. Um comportamento teb_local_planner (Rosmann et al., 2012).

esperado € que o rob0 seja capaz de ir até uma pessoa ? ‘ ' ' ‘ '

para iniciar uma interacao, ou seja, um comportamento dito
como de aproximacao. Este comportamento precisa
identificar uma pessoa que seja uma boa escolha para 2|

aproximacao, estimar sua posicao e orientacao, definir uma 4
"~ . . ~ . . r ’ @ 0
posicao final de aproximacao e planejar sua trajetoria ate £
esta posicao. 5|
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Figura 3: espaco social baseado em FGA (Kirby, 2010).

RESULTADOS

A estratégia proposta foi capaz de realizar o processo de
forma adequada em ambiente real, identificando a
pessoa e realizando a aproximacao da forma esperada

” (Figura 4). Os resultados deste trabalho foram

Figura 1: a plataforma robotica ROSANA. apresentados na Latin American Robotics Symposium

OBJETIVO (LARS) de 2023 (publicacdo pendente).

O objetivo € integrar algoritmos e estruturas para que o
comportamento de aproximagcao para inicio de
interacao seja realizado pelo robo real.

METODOS

Toda a integracao teve o suporte do middleware ROS. A
identificacao de pessoas ¢ feita atravées da rede YOLO
(Pratama et al., 2021), enquanto a estimativa de posicao

fol feita a partir da medida de profundidade dada por uma Figura 4: aproximagao do robo real ate uma pessoa.
camera estéreo. A orientagio da pessoa foi dada através Imagem extraida do video https://youtu.be/dfJBeglLoWijs.
da rede Monoloco (Bertoni et al., 2019). CONCLUSOES

- s A combinacao dos métodos foi bem-sucedida;

N DA ol entretanto, a identificacdo de pessoas ainda esta sendo

A rf\% i Y configurada para lidar com multiplas pessoas. O
A i | RN método de interacdo verbal estd, no momento, sendo
.'f "lﬁ\ax\ X7 integrado ao sistema.
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posicao e orientagao das pessoas no ambiente.
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