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Cel badan/Hipoteza

Roboty do uzytku osobistego dziataja w srodowisku typowym dla cztowieka, powinny wigc posiada¢ mozliwosé
interakcji z ludzmi. Wspotpraca robota z cztowiekiem odbywa si¢ obecnie wg uproszczonych zasad, a jednym z
glownych dazen tzw. robotyki socjalnej jest uzyskanie roboté&w zdolnych do funkcjonowania w skomplikowanym
otoczeniu takim jak mieszkania, biura czy szpitale.

Roboty musza wlasciwie rozpoznawac¢ intencje ludzi z ktorymi maja wspotpracowaé, czy tez ktérym maja
pomagac. Jednym z celéw rozpoznawania intencji dziatan czlowieka jest poprawa jakosci zycia osob starszych i
niepelnosprawnych, np. dzieci autystycznych, poprzez pomoc w codziennych czynnosciach. Roboty powinny
wspolpracowaé z ludzmi w sposob elastyczny adaptujac swoje zachowania na podstawie obserwacji, poprzez
rozpoznawanie i ,,rozumienie” intencji ludzi. Jest to ambitne wyzwanie dla badaczy tworzacych roboty osobiste,
wymaga ono opracowania technik umozliwiajacych rozpoznawanie intencji na podstawie obserwacji zachowan
czlowieka. Wlasciwe prognozowanie intencji pozwala robotom wspomaga¢ czynnosci ruchowe czlowieka czy tez
wyreczaé¢ go w dziataniach sprawiajacych mu trudnosci. Ten obszar badan jest stosunkowo mtody lecz, ze wzgledu
na znaczenie problemu, doczekat si¢ juz szeregu publikacji oraz rozwigzan implementacyjnych. Istnieje tutaj szereg
alternatywnych metod rozpoznawania intencji ruchowych zilustrowanych prostymi przyktadami. Metody te
wykorzystujg narzedzia probabilistyki, albo korzystaja z metod wnioskowania i teorii automatow.

W niniejszym projekcie opracowane zostang nowe metodologic umozliwiajace przygotowanie nowego
czasoprzestrzennego modelu rozpoznawania intencji ruchowych przy uzyciu informacji wizualnej. Proponowane
eksperymenty majg dostarczy¢ (a) alternatywnych metod rozpoznawania intencji cechujacych si¢ lepsza
rozdzielczo$cia i dyspersja, (b) automatycznego rozpoznawania czynnos$ci ludzkich poprzez budowe a nastepnie
analiz¢ reprezentacji semantycznej. Poza reprezentacja semantyczng bedziemy zajmowac si¢ metoda segmentacji
sekwencji ruchowych w trakcie ich realizacji w celu rozpoznawania i identyfikowania nowych czynnosci.

Metoda badawcza

Zamierzeniem projektu przedstawianego w niniejszym wniosku jest opracowanie narzedzi umozliwiajacych
budowanie bezposrednich interakcji cztowiek-robot w znanym S$rodowisku, ale w obliczu nieznanych intencji
ruchowych cztowieka. Takie narzgdzia moga docelowo pomodc ludziom starszym i dzieciom autystycznym otrzymaé
zrobotyzowane wsparcie socjalne i obstuge. W proponowanym podejSciu, system robotyczny w pierwszej
kolejnosci obserwuje dziatania cztowieka i buduje wstgpng bazg wiedzy. Na tej podstawie, w miar¢ uplywu czasu,
interakcja cztowiek-robot stopniowo rozwija si¢ i poprawia. Zanim dojdzie do aktywnej reakcji robota, system
robotyczny probuje odgadnaé potencjalne akcje podmiotu oraz wybiera tg¢, ktéra uznaje za najbardziej
prawdopodobna. Jest to tzw. predykcja intencji. Majac na uwadze histori¢, robot rdwniez rozwaza przypadkowo$é
akcji cztowieka oraz czynniki heurystyczne.

Plan badan uwzglednia przeprowadzenie nastgpujacych eksperymentow:

e  Okreslenie mozliwych interakcji w sytuacji gdy nieznane sg intencje ruchu;

e  Wnioskowanie o rodzaju dziatania (akcji) czlowieka z zastosowaniem metod probabilistycznych;
e Przewidywanie przysztego dziatania (przysztej akcji);

e Rozpoznawanie intencji czynnosci ruchowej cztowieka na podstawie historii.

Wplyw rezultatow

Nauki poznawcze, w tym nauki dotyczace mozgu i uktadu nerwowego, poczynilty w ostatnim dwudziestoleciu
istotny postep wyjasniajac mechanizmy lezace u podstaw rozpoznawania dziatan i intencji w naturalnych relacjach
cztowiek-cztowiek. Przyczynito si¢ to rowniez do opracowania modeli komputerowych odzwierciedlajacych te
mechanizmy. Dla badan nad interakcja cztowieka ze sztucznymi obiektami, takimi jak roboty w ogolnosci, oraz dla
rozpoznawania dziataf/interakcji w szczegolnosci, wazne jest jasne okre$lenie ram teoretycznych oraz zatozen
metodologicznych wptywajacych na implementacje zautomatyzowanych metod rozpoznawania intencji ruchowych.
W konsekwencji ma to tez znaczenie przy ocenie stopnia zaawansowania interakcji migdzy ludzmi i robotami oraz
przy ocenie jakosci tych relacji (w przeciwienstwie do oceny funkcjonowania samego robota).

Proponowany projekt ma w zamierzeniu rozbudowe metod rozpoznawania intencji ruchowych cztowieka w
sposob umozliwiajgcy ich uzycie w systemach robotycznych opiekujgcych sie ludzmi. Projekt ma znaczenie dla
rozwoju robotyki zorientowanej na cztowieka, dostarczy on metod pozwalajgcych rozwijac¢ roboty asystujgce.



