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Resumo. Académicos de engenharia
demostram interesse em alguns conteddos
somente quando percebem as aplicacGes
desses conhecimentos. Isso geralmente
ocorre, com conteudos de eletronica de
poténcia, instrumentacdo e controle. Este
trabalho  apresenta o0  projeto e
desenvolvimento da cabeca de um robb
interativo que através de reconhecimento
facial inicia uma comunicacdo com as
pessoas ao seu redor. Esta comunicacgéo
ocorre de forma unilateral, uma vez que
ainda, neste projeto ndo estdo previstas as
técnicas de interpretacdo e reconhecimento
de fala. Pode-se afirmar que o interesse do
aluno é potencializado quando se estabelece
uma conexao entre os fundamentos tedricos
e aplicacgdo prética.

Palavras-chave: Robdtica, Comunicacéo,
Reconhecimento facial.

1. INTRODUCAO

A Eletrénica é uma das é&reas que
promovem avangos tecnolégicos mais
significativos em nossa sociedade. E
possivel citar, por exemplo, os sistemas de
comunicagdo, dispositivos moveis, sistemas
computacionais, entre outros. E comum nos
atuais projetos pedagogicos de programas de
engenharia nas areas de elétrica/eletrbnica,
um conjunto de disciplinas que tratam deste
tema, que sdo bastante técnicas e, em alguns
casos, abstratas, por este motivo o interesse
dos alunos costuma aparecer apenas quando
estes visualizam as aplicacbes desse
conhecimento. No caso da eletronica, a
estreita ligacdo com o0s conteudos das
disciplinas de instrumentacdo e controle
tornam a imagem destas questdes ainda mais
complexas.

Ao pensar em como um conhecimento é
construido, ou analogamente, em como um
sistema € projetado, observa-se que a
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construcdo ocorre do global para o
particular. Neste sentido, uma viséo clara do
todo permite que o interesse académico
sobre um determinado assunto seja
reforcado. Isto pode tornar a sua
aprendizagem algo mais agradavel uma vez
que seu interesse esta concentrado no projeto
[1].

Analogamente ao crescimento da
eletrbnica, estd o crescimento da robotica.
Desde interacdo com idosos [2] e
reabilitacdo de pacientes [3], até a realizagdo
de processos perigosos e repetitivos em
indUstrias, a utilizacdo de rob6s nas mais
diferentes tarefas do cotidiano ndo para de
crescer. O primeiro trabalhador-robd a ir
para o chdo de fabrica foi o Unimate, em
1969. Ele realizava trabalhos desagradaveis
Ou perigosos demais para as pessoas e
dobrou a producdo de carros por hora,
conforme a Associacdo das Industrias
Roboticas (RIA) [1].

Neste contexto o objetivo principal
deste artigo é apresentar as etapas de projeto
e desenvolvimento de cabeca de um robd,
que estabelece comunicacdo a partir do
reconhecimento facial.

O restante deste artigo esta organizado
como segue. Na Secdo Il € a presentada a
metodologia utilizada. Na Secdo Il é
apresentado os Resultados e discussdes. Na
Secdo 1V sdo apresentadas as conclusdes

2. METODOLOGIA

O reconhecimento de faces esta baseado
no fato de o rosto humano, apesar das
variacbes de pessoa para pessoa, possuir
uma composicdo béasica que ndo se altera, as
quais sdo lidas pelos aplicativos como
pontos em comum. Atualmente existem um
conjunto de softwares que mapeiam esse
padrdo nas pessoas através de algoritmos
especificos. Através deles, é possivel
registrar apenas o rosto ou todos os
movimentos e emprega-los nas mais
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diversas fungdes. Todos estes algoritmos em
tese possuem 0 mesmo principio: detectar
um rosto em formas geométricas e
logaritmicas e entdo monta-lo como em um
quebra-cabeca.

A principio é utilizado uma webcam
para identificar pontos em comum, como
olhos, nariz, boca, bochechas, queixo,
limitando assim o formato da face e o espaco
ocupado por ela, conforme pode-se observar
na Fig. 1.
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Figura 1 — Reconhecimento facial (Fonte:
facerecognitionsolution.com)

Estes pontos, geram uma matriz que
permite detectar, ou ndo, a presenca de um
rosto na area monitorada. Um computador,
entdo, pode, a partir disto, iniciar um
conjunto de atividades, baseado no projeto
do usuério.

Para este projeto foi utilizada uma
Raspberry Pl 2 (vide Fig. 2. Este
microcomputador possui um processador de
quatro ndcleos, que roda a 900 MHz,
acompanhado de 1 GB de memoéria RAM. A
GPU embutida no interior do SoC ¢ a
VideoCore 1V).

Figura 2 — Raspberry PI 2
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Neste caso, ainda foi adicionado um
circuito com sensor ultrassdnico conectado a
Raspberry Pl 2, com o objetivo de
estabelecer deteccdo de sujeitos mais
proximos ao sistema. Isto para tornar a
comunicagdo mais pessoal. O sensor
utilizado pode ser visualizado na Fig.3.

Figura 3 — Sensor ultrassdénico HC-SR04.

O diagrama de blocos do sistema
desenvolvido é apresentado na figura
seguinte.

Webcam
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Figura 4 — Diagrama de blocos do sistema
proposto.

Conforme pode ser observado no
diagrama de blocos, além dos circuitos de
acoplamento de sensores, foram necessarios
os circuitos para conversao DC-DC (Buck)
para a alimentagdo dos circuitos, uma vez
que, o0 monitor opera em 12V (mesma tensao
da bateria) mas os demais circuitos sao
alimentados em 5V.

3. RESULTADOS E DISCUSSOES

O circuito foi montado em uma caixa de
MDF de 6mm. Foi utilizado um monitor de
157 da Itautec, e um conjunto de alto
falantes da IBM, com amplificador estéreo

(Fig. 5).
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Para permitir que as imagens captadas
pela cabeca do robd pudessem ser vistas em

tempo real por outras pessoas, foi

acrescentado uma camera IP. A partir da
conexdo desta em uma rede wireless é
possivel monitorar a reacdo das pessoas
quando o robd estabelece a comunicacao
com eles.

Figura 5 — Vista superior do interior da
cabeca.

Apbs os testes iniciais foi construido o
protétipo apresentado na Fig. 6.

Figura 6 — Prototipo desenvolvido

A partir desta etapa, estdo sendo
realizados um conjunto de testes. Em um
primeiro instante foram gravadas 35 frases e
um conjunto de 35 reagles faciais
correspondentes. A combinagdo da imagem
da face em conjunto com a fala, é iniciada
automaticamente quando o sistema percebe
a face de uma pessoa e ainda, quando esta se
encontra a menos de dois metros de
distancia do mesmo.
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Ao mesmo tempo, se cabeca robdtica
estabelecer uma comunicagdo e por algum
motivo a face sair da area de vis&o, ou ainda
da distancia minima, o robd executa uma das
frases de despedida. Desta forma, ele encerra
a comunicagao com o sujeito a sua frente.

4. CONSIDERACOES FINAIS

Para a construgdo do protétipo funcional
foram fundamentais 0s conhecimentos
académicos de eletronica de poténcia,
sistemas eletronicos, microcontroladores e
controle analégico. Desta forma, pode-se
considerar que o projeto foi concluido com
sucesso.

Este artigo demostra que se um
académico de engenharia possui uma visao
clara do todo, o projeto se torna mais
motivador. Consequentemente os conteidos
indispensaveis para 0 projeto, mesmo que
complexos, acabam tendo um carater mais
desafiador. Além deste tipo de projeto
despertar a iniciativa, criatividade e a busca
de informacdes, para o tema escolhido ele
acaba se tornando uma meta a ser cumprida.

Um segundo aspecto importante
relaciona-se com a diversidade de problemas
gque acabam sendo abordadas no
desenvolvimento do trabalho. E nesta fase
gue o estudante usa toda a sua criatividade
para que o problema possa ser solucionado
de forma satisfatoria.

Finalmente, a interacdo entre o0s
conteddos (interdisciplinaridade) é muito
expressiva. Esta conexdo estabelecida entre
0s varios componentes do curriculo do curso
proporciona a retomada de conteludos
previamente estudados e, portanto, promove
0 intercambio de conhecimentos. Além
disso, pode-se afirmar que estabelece uma
conexdo entre os fundamentos teoricos e
aplicacdo pratica destes.

O resultado final, apds a montagem do
robd pode ser observado na Fig. 7 a seguir.
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Figura 7 — Robo completo
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