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Introduktion

Malet med detta projekt var att bygga en robot som anvéandare pa distans kan kontrollera for
att pa sa satt ta del av en miljo som de egentligen inte befinner sig i. Till skillnad fran det
traditionella séttet att anvanda avatarer, i datakonstruerade vérldar, sa blir denna robot en
fysisk avatar som kan delta som en aktor i den verkliga varlden.

Forutom att kunna rora sig fritt i varlden var ocksa tanken att roboten skulle vara utrustad med
kamera, mikrofon, bildskdrm och hogtalare for att mojliggéra full ljud- och
bildkommunikation mellan de sammankopplade parterna.

Avataren ska ge en 0kad kansla av narvaro da den later dess anvandare att rora sig fritt i den
varld som avataren befinner sig i. Att anvanda en sadan avatar vid distanskommunikation
innebar att man inte blir Iast till webkameran och mikrofonens position hos motparten utan
sjalv fritt kan bestdamma placering. Om man samtalar med flera personer i varlden kan man
latt vanda sig till dessa utan avbrott och man kan pa sa satt skapa en kontinuerlig narvaro dar
man har uppsikt 6ver hela omgivningen.

Med en exemplariskt byggd robot med fullt manskligt beteende skulle inte ménniskorna i den
verkliga varlden uppleva nagon skillnad pa att samtala med en distansstyrd avatar eller en
verklig manniska. Med hjélp av bildskarmen visas ansiktet och ansiktsuttryck pa den styrande
parten upp pa robotens huvud.

Utforande

Pa grund av brist pa battre utrustning byggdes roboten i Lego med hjéalp av ett Lego
Mindstorm set. | ett sadant set ingar forutom de normala Legobitarna ocksa motordelar, en
programmeringsbar styrenhet och utrustning for att dverfora data via IR. Pa roboten fastes en
barbar dator med inbyggd mikrofon och en externt pakopplad webkamera.

Ljud- och bildkommunikationen till och fran datorn skottes med hjalp av
videokonferensverktyget MarratechPro pa den barbara datorn. For att fd kontakt med natet
och vidare till den distanserade anvéndaren var datorn utrustad med ett WLAN-kort.

Roboten kan styras med hjélp av en Java-applikation pa vilken dator som helst bara den ar
uppkopplad mot natet. Styr-interfacet lades inte speciellt mycket kraft pa, utan det inneholl de
nddvéndigaste knapparna for att styra avataren i de olika riktningarna och ett reglade for att
stalla in kraften i robotens motorer.



Datastrommen fran klienten innehéllandes styrkommandon 6verfors via nétverket till den
tradl6sa barbara datorn dar signalerna sedan skickas vidare via IR till robotens styrsystem. For
att kunna utnyttja IR pa basta satt med tanke pa den laga Gverforingshastigheten anvandes
sma heltal for att ge styrkommandon.

Upplevelse och forbattringar

Under de omfattande testerna som genomfdrdes pa avataren sa uppenbarades nagra uppenbara
brister pa prototypen. Som vi tidigare forutsett sa var roboten for liten for att upplevas som en
verklig manniskogestalt. For att fa roboten att kannas som en mansklig varelse maste
storleken Gverensstimma nagorlunda med storleken pa en riktig manniska. Tyvarr tillat inte
var utrustning att en sa stor robot kunde byggas.

Vidare vore det onskvért att ha ett pekdon eller liknande for att kunna peka ut saker och
riktningar eller anvéanda sig av enklare kroppssprak. Man blir ratt Iast med bara beskriva saker
med ljud.

Vid testar med robotens kamera saval som en extern kamera upplevde testanvandarna att det
var mycket lattare att styra nar man fick se roboten fran hall, som en radiostyrd bil. Det man
glomt da &r att man inte skall styra roboten utan vara roboten. Precis som i verkliga livet ser
du inte din egen kropp ndr du navigerar. Dock skulle det vara behovligt att kunna styra
robotens kamera for att ibland kunna fa battre uppsikt 6ver var avataren befinner sig. Nar man
bara ser rak framat ar det svart att fa en uppfattning om var man egentligen befinner sig, sa att
kunna se ner pa dacken, som representerar en manniskas fotter, kan ibland vara onskvart.
Kameravyn gjorde ocksa att foremal upplevdes mycket narmare an de egentligen var. Detta
skulle ga att 16sa med en battre kamera med mer installningsmajligheter.

For att forenkla atkomsten av roboten skulle en Java-applet kunna implementeras sa att
avataren skulle kunna styras direkt via en webbrowser. Men det som maste tas hansyn till da
ar sakerhetsrisken. Hur vet man vem som styr? Vem kan hallas ansvarig om roboten staller till
med otyg?

Den bérbara Tablet PC som anvéndes i var prototyp var inte tillrackligt kraftfull for att kunna
hantera bade ljud och bild samtidigt i 6nskvard kvalitet. For att optimera datakraften till fullo

skulle ett speciellt protokoll for datatrafiken troligen behéva implementeras. FOr att underlatta
ytterligare for anvandaren skulle ocksa styrsystemet integreras med konferenssystemet.



