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W ramach weryfikacji komunikacu giosowej stosowano zarowno
proste polecenia jak i bardziej ztozone d|alo?| Jednym z etapéw
sprawdzenia skutecznosci komunikacji by

testu z uzyciem roznych jezykow.

Sterowanie
Robot sterowany jest poprzez
podtaczony pod komputer

mikrokontroler arduino Uno R3, na

& @,

2 ktérym  zainstalowane zostato

puthon oprogramowanie z biblioteki
&, @ PyFirmata, umozliwiajgce
o sterowanie pomocy jezyka
Python. Mi ro ontroler  Arduino

\ - - . UNO R3 odpowiedzialny jest za
posredniczenie = miedzy omputerem, a ° ‘elementami

wykonawczymi. W humanoidalnej glowie znajduje sie 9
elementéw wykonawczych: 7 serwomechanizmoéw Tower Pro
SG90 oraz 2 serwomechanizmy SO6NF STD. Do komputera
podiaczona réwniez zostata kamera zewnetrzna oraz gtosnik.
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Cel pracy

Praca miata na celu zbudowanie modelu humanoidalnej gtowy,
ktéra bedzie w stanie imitowaC w realistyczny sposob ludzkie
ruchy oraz komunikacje gtosows, a takze wyraza¢ emocje
poprzez odpowiednie ruchy komponentow.

Konstrukcja wewnetrzna

Mechanizm oczu

Mechanizm umozliwia
niezalezne od siebie
poruszanie gatkami ocznymi
w ptaszczyznie horyzontalnej
oraz jednoczesne poruszanie
obiema gatkami w
ptaszczyznie wertykalne;.
Kolejna funkcjonalnoscig s

powieki, ktére niezaleznie o

siebie umozliwiajg
,Zamykanie” oraz ,otwieranie’

oka. Ostatnim ruchomym elementem sg brwi. Na mechanizm
oczu sktada sie okoto 50 drobnych elementow, ktére zostaly
wydrukowane oraz recznie ztozone w catosc.

Mechanizm szczeki

Ze wzgledu na mala ilosé
miejsca wewnatrz czaszki
mechanizm opuszczania i
podnoszenia szczeki musiat
znalez¢ sie w jej tylnej czesci.
Mechanizm umozliwia
poruszanie szczeka tylko w
ptaszczyznie wertykalnej.
Catosé sktada sie z
przektadni oraz  dwoch
ramion na ktérych koricu
zamocowany jest element wizualny szczeki.

Mechanizm szyi

mechanizmu

zastosowano
O przenoszenia
ruchu z elementu
napedowegoe na element
bierny. Przektadnia sktada sie
z dwdch elementow
wyposazonych w kota zebate.
Konsekwencja wykorzystania
serwomechanizmu byto
utozyskowanie elementu

W projekcie
N, obrotu gtow
3 przektadnie

o przeprowadzenie |

biernego odFOW|ed2|alnego
za obrot gtowy. Poprzez
utozyskowanie elementu,
udato sie zredukowac
wystepujace opory tarcia
pomiedzy mocowaniem, a elementem biernym. Rozwigzano
réwniez problem przeniesienia momentu sity pochodzacego od
sity ciezkosci.

Oprogramowanie
Komunikacja glosowa
Problem komunikacji giosowe zostal rozwigzany
przy pomocy dedykowanych bibliotek. Miedzy innymi
f— peech_recogn u_n pyttsx3 oraz pyautogui.
Vi ~ Jako model jezykowy wyknrzyst no Chat GPT. Do
' celéw projektowych uzyto uczenia modelu
jezykowego przy pomocy prostych instrukcji, w ktérych zawarte
s3 wszystkie wymogi dotyczace generowanych odpowiedzi.
_ W projekcie uzyto klasyfikatora kaskadowego, kté;y-.
siugy 'do wykrywania “interesujgcych obiekt 6w na

"r‘n oparty na uczeniu

(@)p obrazie. Jest to alg

o IT13o maszynowym gdze : : ]

' cy wielu._po Zytyw

- a jest w stanie w czasie
CczZywisty wyk /aé twarz uzytkownika i obraca¢ gtowg w

plaszczyzn e horyzantalnej w jego kierunku.




