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Uvidenie sa v zrkadle

* Pri pohlade na objekt v
zrkadle vieme, ze sme
to my, koho tam vidime

 Uvedomujeme si, ze
akcie s videnou Castou
nasho tela sa
bezprostredne
premietnu do obrazu na
zrkadle
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Odkedy sa vidime v zrkadle?

« \V zrkadle sa nevidime
od narodenia, ale
zhruba od 18. mesiaca
PO narodeni

* Dovtedy tam dieta vidi
Iné dieta a aj ho hlada
za zrkadlom

 QOtestovat Ci sa dieta
vidi v zrkadle mbézeme

pomocou Dot Mirror
Test-u 322



video/Man-at-mirror.mp4

Ako e to u zvierat ?

* Simpanz sa v zrkadle
vidi. Napriek tomu, ze
nikdy nevidel zrkadlo,
chape, ze v nom vidi
sam seba

* Podobne dalsie opy:
bonobo, orangutan,
gorila

e slon, straka
* delfin, kosatka
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video/Ape-at-mirror.mp4
video/Ape-at-mirror.mp4

Ostatné zvierata sa asi nevidia

e macka sav
zrkadle nevidi

e sprava sa k
svojmu obrazu v
zrkadle ako k inej
macke

* prejavuje pocity
ohrozenia
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video/Cat-at-mirror.mp4
video/Cat-at-mirror.mp4

Mobze sa v zrkadle vidiet robot?

e Justin W. Hart & Brian

Scassellati, Yale University
[2012,2015]

« Uvidenie sa zalozené na
sulade pohybu tela a
pozorovaneho obrazu

* Robot Nico dokaze
vykonavat presné motoricke
akcie v miestach, kde
nedovidi, podla obrazu v

Robot Nico pred zrkadle
zrkadlom
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ICubSim pred zrkadlom

« Simulator robota iCub v
ODE (projekt Robocub,
2009)

* Rozsireny o kameru
snimajucu priestor pred
monitorom s
renderovanym obrazom
robota

Aké mechanizmy musime vioZit' * Integ.rova’ny pomocou
do robota, aby vedel zistit, Ze architektury Agent-

sa v zrkadle diva na seba? Space [Lucny 2004] .,




1. Propriocepcia

¥
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« Zive tvory maju’schopnost’ monitorovat uhly, tahy Ci tlaky
v jednotlivych klboch, maju svoj] model tela.

« ICubSim takyto model tela poskytuje, priCom pre nase

ucCely sme zjednodusili jeho 53 DOF na 1 - naklon hlavy
do strany
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‘é 2. Zrkadlenie

Na uvidenie sa v zrkadle potrebujeme ziskat
analogicky model z vizualnej informacie

Pritom nerieSime z coho schopnost’ zrkadlenia

povstava, staci nam, ze ju maju niektore zivé tvory

a vieme ju implementovat’

V tejto faze potrebujeme aby iCubSim vedel urobit
model, t.j. zistit naklon hlavy z iného iICubSim-a na
ktorého sa pozera.

KedZe moznosti pouzit druhého iCubSim-a su

limitované a iCub je humanoidny robot, urobili sme
konStrukciu tohto modelu tak, aby fungoval i pre

cloveka pred kamerou 9/22



2. Zrkadlenie

* Druhého iCubSim-a, na ktoréeho sa nas
ICubSIm pozera sme teda simulovali jednak
obrazkom iICubSim-a ...
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* Tu sme na detekciu naklonu hlavy pouzili
metodu SURF (openCV) 10/22



2. Zrkadlenie

* ... Jednak obrazom zivého Cloveka

* Tu sme pouzili metddu trackingu Camshift
(openCV), ktoru Startujeme pomocou Haar
cascades Face detector-a (openCV)
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‘f"@ | 3. Napodobriovanie

« DoOlezita socialna interakcia,
pri ktorej produkujeme
podobné motoricke akcie,
ake predpokladame u
videného

e Pasivnu cast imitacie
Implementujeme tak, ze
model videneho nastavime
do modelu svojho tela

« Aktivnu zriedkavym
generovanim nahodneho
uklonu
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3. Napodobnovanie

Ked teraz iICubSim-
ovil nastavime
zrkadlo, podstupi
Imitacny proces s
jeho vlastnym
obrazom v zrkadle
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i§ 4. Socialny model

* Vyhodnotenie socialnej interakcie (na zaklade
priebehu imitacie), rozliSovanie jedincov v ramci
society

 Modelovanie druhych v prirode pravdepodobne
predchadza konstitucii sameého seba.

« Toto sme neimplementovali, len sme sa zamerali na
moznosti rozlisenia dat ziskanych pocas imitacie a
Clovekom a s vlastnym obrazom v zrkadle
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bezna imitacia
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Struktura riadiaceho systému

proprioception

yarp rpc
‘ motor
\/ \/ Intention

Image

camera

Mechanizmus 1 16/2



Struktura riadiaceho systému

proprioception

yarp rpc
‘ motor
/» \/ Intention
Image @ model

Mechanizmy 1+2

camera
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Struktura riadiaceho systému

proprioception

I yarp rpc

camera

Imitation invitation

Mechanizmy 1+2+3 18/22



Struktura riadiaceho systému

proprioception

I yarp rpc

camera
correlation

Imitation invitation

Mechanizmy 1+2+3+4
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ICubSim pred zrkadlom
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video/iCubSimAtTheMirror.mp4

Ukazali sme, ze proces uvidenia sa v zrkadle by
bolo mozné poskladat s pomerne jednoduchych
mechanizmov.

Ale pozor! Ak by sme sa aj nemylili, tak sme
ukazali len to, ze ,uvidiet sa” ma velmi daleko od
toho, Co na uvideni sa v zrkadle obdivujeme...

Uvidiet sa  Vediet o sebe

« Sebareflexia * Vedomie
« Self-recognition « Self-awarness
,Toto som ja“ e Jasom’
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Dakujem za pozornost’!
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video/iCubSimAtTheMirror.m3u

