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Resumo. Este trabalho apresenta o estado da arte em interfaces robéticas
sociais e propde um método para modelagem de personagens virtuais, com
animacdo das reacfes emotivas inspiradas nas propostas dessas interfaces.
Os personagens criados pelo método proposto teréo aplicacdo direcionada a
ambientes para educacdo a distancia e sdo desenvolvidos utilizando-se nodos
sensores e interpoladores disponiveis na VRML 2.0.

Abstract. This paper introduces the state of the art in social robotics interfaces
and proposes a method for simulators modeling of virtual characters, with
animation of the emotional reactions inspired in the proposals of these
interfaces. The virtual characters created by proposed method will have
addressed application for distance education environments and are devel oped
by the sensors nodes and interpolators utilization available in VRML 2.0.

Palavras-chave. Personagens virtuais emotivos, maquinas sociais, VRML,
ambientes de educacao a distancia.
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1. Introducéo

A partir dos anos 90, € notével o crescente interesse pelo estabelecimento de relagdes
sociais entre seres humanos e interfaces virtuais ou robdticas, e isto tém despertado o
interesse da comunidade cientifica, que cada vez mais propde novos sistemas
especializados neste tipo de interagdo humano-computador. Assim, diversos grupos de
pesquisa, em todo o mundo, estéo dedicando suas horas de trabalho no desenvolvimento
de interfaces robdticas e personagens virtuais interativos que apresentem caracteristicas
sociais, de tal forma a permitir o estabelecimento de relacionamentos humano-
personagem ou humano-robd, destinados a atividades especificas, em diversas areas do
conhecimento humano. Entre as atividades previstas, pode-se mencionar o
estabelecimento de expressdes faciais em robds sociais Oou personagens virtuais
utilizados para demonstrar determinados estados emocionais, reacOes de afeto e
amizade, inclusdo de uma personalidade virtual que se assemelha a personalidades
humanas, assimilagéo de convencdes sociais, interacdo com criancas e pessoas idosas, e
até mesmo, demonstracdes de carinho.

A seguir, seréo apresentados neste trabalho um breve resumo do estado da arte
relativo ao desenvolvimento de maquinas sociais, e a proposa de um meétodo para
modelagem de personagens virtuais emotivos, que poderdo ser utilizados em ambientes
interativos destinados ao ensino a distancia.

2. Maquinas Sociais

O projeto denominado GRACE (Graduate Robot Attending a Conferenck) teve seu
inicio no outono de 2001, quando um grupo de pesquisadores de varias universidades,
organizagdes académicas, e instituicdes de pesquisas decidiram unir esforcos em julho
de 2002. O grupo formado inclui diversos alunos e pesquisadores da Carnegie Mellon
University, Naval Research Laboratory, Metrica Inc., Northwestern University e do
Swarthmore College. Esse projeto apresenta um rob6 movel que possui um rosto
expressivo, exibido em uma tela construida sobre uma plataforma robotica. Além disso,
também possui uma grande variedade de sensores, que incluem um microfone, sensores
de toque, sensores infravermelhos, sensores de som, laser para identificagdo da distancia
entre o robd e os objetos existentes no local, uma cabega que inclui uma camera que lhe
proporciona uma Visao estereoscopica movel, e uma camera colorida simples dotada
com capacidade de movimento e zoom. O robd desenvolvido pode falar usando um
sintetizador de fala de alta qualidade, e entende as respostas usando seu software de
reconhecimento de fala, que inclui um microfone. O site do projeto é
<http://palantir.swarthmore.edu/GRACE/>.

O ANTHROPOS é outro projeto, desenvolvido pelo centro de pesquisas europeu
Media Lab Europe, para o desenvolvimento de robds sociais. O projeto investiga a
nocaéo de um robd capaz de demonstrar "amizade" ou agir como uma interface social
entre as pessoas que habitam um ambiente fisico e 0 mundo digital. Além disso, evoca
guestdes fundamentais relacionadas ao uso tanto da Inteligéncia Artificial (I1A) como da
pesquisa cognitiva social. Esse projeto ndo visa diretamente prover uma definicéo de
"inteligéncia’, mas busca entender como isto pode ser indiretamente produzido por uma
interacdo entre humanos e robds. O inicio das pesquisas em |A concentrou-se em
resolver problemas localizados, além de fornecer ferramentas (redes neurais, logica
fuzzy, algoritmos genéticos e sistemas multiagentes). Atualmente, a IA tem sido
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utilizada para integrar estas ferramentas em sistemas roboticos mais robustos, com o
objetivo de construir sistemas que proporcionem a inclusdo de "comportamentos
inteligentes’. Nesse sentido, o projeto de tal interface esta resultando na investigacéo de
algumas questdes que incluem a necessidade de verificar como um robd humandide
deve demonstrar que esta socialmente querendo relacionar-se com um humano, ou
como um robd pode permanecer uma magquina e ab mesmo tempo ser socialmente
aceito pelos humanos. A fim de comecar a responder a estas questdes, as tendéncias
atuais desse projeto incluem os robés Joe e Anthropos, com a finalidade de investigar os
aspectos da engenharia de forma e funcéo pararobds sociais. Além disso, estudam-se 0s
robds emotivos, com a finalidade de experimentar niveis minimos de expresséo e
comunicacdo e 0s agentes camaledes, com 0 objetivo de explorar a integracdo dos
mundos fisicos reais com as informacfes digitais espaciais, baseadas em agentes
"assistentes pessoais’. O trabalho pode ser visitado no site <http://anthropos.mle.ie/>.

A meta do Social Robots Project é a superacdo da barreira existente entre
humanos e robds sociais. Com esta finalidade, os pesquisadores envolvidos no projeto
Vikia estdo desenvolvendo um robd que assume uma personalidade, e que pode se
comportar de acordo com determinadas convencbes sociais. A idéia é que tanto a
comunicacdo como a interacdo com robds devam ser faceis e agradaveis, incluindo
usuarios novatos e profissionais treinados. Assim, o0 desgjo é de que os robds se
comportem mais como as pessoas, de forma que as pessoas ndo tenham que se
comportar como robds quando eles interagirem com eles. Vikia € o principal projeto, e
esta combinando engenharia e programacdo no Robotics Department da Carnegie
Mellon University e a habilidade e pesquisa do Human Computer Interaction Ingtitute e
do Entertainment Techology Center no desenvolvimento de um robd que apresenta
tracos de personalidade e que permite facilidades de comunicacdo com 0s seres
humanos. Vikia esta recebendo uma personalidade realistica. Esta personalidade inclui
sua propria historia pessoal como o primeiro aluno robotico na Carnegie Mellon
University. O site do projeto pode ser visitado em <http: //www-2.cs.cmu.edu/~social/>.

Em outra abordagem interessante, os robot dogs cheiram, sacodem seu rabo, e
correm para buscar objetos. Dentro de sua aparéncia plastica e peles metélicas, os caes
robéticos programados por aunos de engenharia na Yale University, apresentam
inclusive uma consciéncia social. Estes caes mecanicos, atualmente sdo equipados com
guase tudo, exceto um nariz molhado. Esté sendo utilizados para “farejar” materiais
toxicos em terrenos alagados e locais radioativos, oferecendo informagdes ambientais
sobre parques, patios de escolas e outros espacos publicos. Estes artefatos robdticos
caninos estdo sendo originalmente projetados, fabricados e comercializados como
brinquedos pela Sony Electronics Inc., Mattel Inc., além de outras companhias. O Sony
AIBO, gque tem estado no mercado desde 1999, € projetado para produzir resposas
emotivas aos seus donos, de acordo com Jon Piazza, um porta-voz para robética de
entretenimento da Sony em Nova lorque. A plataforma dos cées roboéticos esta
disponivel no site da companhia e pode ser utilizada para outros propositos, em
<http://www.sony.net/Products/aibo/>.

Em 17 de janeiro de 2003, a BBC News World Edition (Science in América —
Denver 2003), apresentou o K-bot, derivado do robd Andy, como uma grande evolucéo
em artefatos roboticos. Este robd humandide € uma criagdo de David Hanson, um antigo
empregado da Disney e que agora trabalha na University of Texas-Dallas. A cabeca do
androide tem cameras atras de seus olhos que seguem os movimentos realizados pelos
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humanos. O sofisticado software dirige mindsculos motores sob a pele em polimero,
para produzir suas expressoes faciais. K-bot sorri, graceja, fica carrancudo e até pisca.
Seus vinte e quatro musculos mecanicos reagem em menos de um segundo para
produzir as alteraces de seu semblante. Maiores detalhes podem ser obtidos em
<http://www.utdallas.edu/news/ar chive/2003/hanson.htmi >.

Bruce et al. [Bruce, Nourbakhsh and Simmons 2002], também apresentaram os
resultados de uma experiéncia de interagdo humana com um rob6 social. O propésito do
trabalho era medir os efeitos de certas caracteristicas e comportamentos relacionados a
vontade das pessoas em participar de uma pequena interacdo com um robd. Os
comportamentos testados incluiam a habilidade de producdo de expressbes humanas
(com aparéncia humanoide) e a habilidade de demonstrar atencdo, produzida pela
rotacdo daface frontal robotica em diregéo a pessoa gque estava interagindo com o robd.
A hipotese dos autores, inclui o fato de que estas caracteristicas sdo requisitos minimos
para produzir uma interacdo social efetiva entre um humano e um robd. O trabalho
apresenta os resultados da experiéncia, incluindo suas implicacdes para 0 projeto de
robds socialmente interativos. Ao final do trabalho, os autores concluem que se o robd
tiver um rosto humandide expressivo e que demonstre sua atencdo aravés de
movimentos, isto o tornard um rob6 mais adequado para a interagcdo com humanos.

Em outro trabalho, questiona-se se a apresentacéo de um robd social pode ser
medida [Duffy, Joue and Bourke 2002]. Os autores lancam a questdo relativa a
possibilidade de existirem métricas e técnicas apropriadas para personificar fisica e
socialmente robds moveis autdbnomos. Devido a répida expansdo de sistemas robéticos
robustos em poderosas aplicacfes industriais e até domesticas, em aplicacdes na area de
entretenimento, e que naturalmente envolvem interacdes sociais, alguns requisitos de
sistemas roboticos sociais emergiram. O artigo discute as implicagbes que objetivam
avaliar a apresentacdo de robds que apresentam um determinado grau de interacéo
social com 0s seres humanos.

Ainda com relacdo ao antropomorfismo e os robds sociais, Duffy discute os
assuntos pertinentes ao desenvolvimento de uma interacdo social significativa entre
robds e seres humanos, empregando graus de antropomorfismo em projeto e
comportamento fisico de robds [Duffy 2002]. Afirma, ainda, que como os robds entram
em nosso espago social, acabamos inerentemente impondo e projetando nossa
interpretacéo em suas acdes de forma semelhante as técnicas que empregamos em nosso
racionalismo, como por exemplo, em um comportamento que nos conduz a acariciar
uma outra pessoa. Eda propensdo para 0 antropomorfismo ndo € vista como um
obstaculo para um robd social em desenvolvimento, mas consiste em um mecanismo
util que requer exame e emprego judicioso na pesquisa para obtencdo de um robd social.

Nakauchi e Simmons apresentaram uma pesquisa relativa ao desenvolvimento
de rob6s méveis, de tal forma a tornar possivel a utilizacdo de robds autbnomos em
determinados servicos [Nakauchi and Simmons 2002]. De acordo com os autores, as
aplicacdes mencionadas requerem mais do que simplesmente a movimentacdo do robd.
Para operar um rob6 movel em um ambiente onde circulem pessoas, os robds devem
reconhecer e agir de acordo com o comportamento social dos seres humanos.
Mostraram, entdo, o projeto e implementacio de um robd que assume um
comportamento social, e que age de acordo com O posicionamento das pessoas no
ambiente. O sistema emprega Vvisao estereoscopica para reconhecer as pessoas, e usa 0
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conceito de espaco ocupado por pessoas para a modelagem de seu comportamento
social. O espago ocupado pelas pessoas, € utilizado tanto para determinar a quantidade
de espaco necessaria para 0 deslocamento do robd, como para verificar se existem
pessoas a sua frente. O modelo de espaco ocupado por pessoas baseia-se has medidas
dos contornos das pessoas identificadas através da sua movimentagdo entre frames
sucessivos, visualizados pelo robd.

Em outro trabalho, Scheeff et al. reuniram esforgcos para desenvolver novas
idéias para uma interface robotica, capaz de interagir com humanos [Scheeff, Pinto,
Rahardja, Snibbe and Tow 2000]. Neste sentido, os autores apresentaram detalhes da
construcdo de um robd telecontrolado. Este robd gesticula, movimenta-se e emite sons
para conviver socialmente com humanos proximos a ele. A interacdo entre humanos e o
robd é explorada, tanto em espacos privados como publicos. A comprovagdo das
experiéncias com um robd telecontrolado, demonstrou a necessidade de aproximar o0s
robds de uma geracdo social autbnoma. E isto deve ser feito com o objetivo de
desenvolver recursos sensorios mais sofisticados, que seréo capazes de prestar atencéo
as pessoas. Sugerem gue a experiéncia com Sparky, poderia influenciar o projeto de
futuras  interfaces  fisicas para a  informatica  robdtica. O site
<http://markscheeff.convengineering/engineering_projects/'sparky/sparky.htm> contém
mais detalhes do projeto.

O Artificial Intelligence Laboratory do Massachusetts Ingtitute of Technology
(MIT) possui um projeto que tem como objetivo principal, integrar a percepcao,
atencdo, drives, emocdes, habitos de comportamento, e expressao de agdes, em um robd
projetado para interagir socialmente com humanos [Breazeal and Scassellati 1999]. O
projeto, que pode ser visitado em <http://www.ai.mit.edu/projects’humanoid-robotics-
group/kismet/kismet.html>, consiste em um sistema de atencéo visual baseado em um
modelo de comportamento de busca visual humana [Wolfe 1994]. O sistema de atencéo
proposto apresenta recursos para percepgoes, que incorporam possibilidades para a
deteccdo de movimento, identificacdo de objetos coloridos e faces humanas. Os efeitos
produzidos pela aquisicdo de habitos e as influéncias dos estados motivacionais e
comportamentais do robd Kismet, também estdo sendo implementados, sendo que este
objetivo esta sendo obtido através de um mapa, que inclui informagdes que sdo
utilizadas na ativacdo de um sistema de atencdo dependente do contexto. Esse é
utilizado para a producdo dos movimentos dos olhos, além de direcionar e saciar 0s
drives do sistema motivacional do robd. A pesquisa enfoca, em uma abordagem de
desenvolvimento, a construcéo de robds socialmente inteligentes que utilizam sugestoes
sociais naturais dos seres humanos, com o objetivo de permitir a interacdo e o
aprendizado. O artigo discute a construcéo de um subsistema para inteligéncia social:
um sistema de atencéo. Para permitir a construcdo de uma base para comportamentos
sociais mais complexos, um sistema de atencdo deve apresentar condicOes para a
coordenacdo de recursos computacionais limitados, selecionados entre 0s
comportamentos potenciais. E isto deve ser feito pela combinacdo de percepcoes
extraidas de um conjunto de requisitos, a partir do estado motivacional e
comportamental existente no robd, apresentando uma implementacéo robdética para um
sistema de atencéo fundamentada em modelos de atencdo e busca visuais humanos.
Também sdo definidos os modos com que este modelo interage com 0s sistemas
perceptivos, motores, motivacionais e comportamentais existentes. O sistema proposto
implementa modelos flexiveis de comportamento, que simulam o sistema de busca
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visual humana. No modelo de Wolfe, os estimulos visuais sdo filtrados para
determinados canais, como cor e orientagdo, produzindo mapas de feicdes que
apresentam sua ativacao baseada na localizacéo de regides e na demanda de tarefas
[Wolfe 1994]. Os mapas de feicdes sdo entdo combinados, obtendo-se um mapa de
ativacdo. Por suavez, limitados recursos motores e cognitivos séo distribuidos de forma
a permitir uma ativagdo decrescente. Os autores garantem, através de simulagtes
realizadas com o robd, que os resultados obtidos sdo semelhantes aos observados em
seres humanos. Além disso, o robd Kismet, possui um sistema de visdo ativa
estereoscopica, e caracteristicas faciais roboticas que possibilitam, a partir de estimulos
visuais externos identificados por seu sistema de atencdo, a simulacdo de expressoes
afetivas, que incluem os seguintes estados. zangado, calmo, desgosto, feliz, interesse,
triste, surpreso, entre outros.

Finalizando, recentemente, no CINTED-UFRGS, Bocca et a. [Bocca, Jaques
and Vicari 2003] apresentaram um trabalho cuja proposta consiste em desenvolver e
implementar uma interface para um personagem a ser utilizado como um personagem
pedagogico animado mediador, que opera no ambiente de aprendizado colaborativo
denominado MACES (Multiagent Architecture for an Collaborative Educational
System). O personagem desenvolvido chama-se PAT (Pedagogical and Affective Tutor).
Este personagem teve sua interface desenvolvida em Java, JavaScript e utiliza o
Microsoft Agent <http://wmw.microsoft.com/msagent/> para a apresentacdo das
animacOes. Por sua vez, os autores mencionam que para definir a aparéncia do
personagem, foram feitas entrevistas com pedagogos, psicologos, psicopedagogos e
designers.

3. Criacéo de Cenarios 3D usando a VRML 2.0

VRML é asiglapara Virtual Reality Modeling Language, uma linguagem que serve para
descrever cenas interativas tridimensionais independentes da plataforma, através da
Internet [Duarte 2004]. A VRML, tem como objetivo dar o suporte necessario para o
desenvolvimento de mundos virtuais multi-usuérios na Internet, sem precisar de redes
de alta velocidade. O codigo VRML € um subconjunto de formato de arquivo ASCII do
Open Inventor, da Slicon Graphics, com caracteristicas adicionais para navegagao na
web. Esta caracteristica é equivalente as ancoras do HTML, ou seja, podem-se criar
ancoras em um mundo virtual que levem a outros mundos virtuais. E possivel definir
uma geometria 3D pois possui algumas primitivas (cubo, cone, cilindro e esfera) e
suporta transformagdes (rotagdo, translacdo, escala), texturas, luz e sombreamento.
Outra caracteristica importante € o Nivel de Detalhe (LOD, isto €, Level of Detail) que
disponibiliza a quantidade certa de dados para um objeto baseado na sua importancia na
cena. 1sso torna rgpida a visualizacdo e possibilita ao usuério gjustar o nivel de detalhe
gue lhe for melhor. A definicdo de um mundo virtual em VRML exige a codificacéo de
comandos e estruturas em codigo ASCII, sendo que este codigo deve ser gravado no
disco com extensdo de nome de arquivo “.wrl”, com suporte a interacdo, melhoria nos
mundos estéticos, animagao, prototipacdo e script. Para permitir interacdo, a VRML 2.0
criou o conceito de nodos sensores. Os nodos sensores habilitam eventos quando o
objeto se move para certas areas do mundo virtual e quando certos objetos sdo clicados.
Estes sensores permitem que o usuério arraste objetos ou controle o objeto de um lugar
para outro. Outro tipo de sensor permite que se faca animacOes repetitivas, baseadas em
um certo periodo de tempo pré-definido. Os nodos interpoladores da VRML permitem
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gue sejam criadas animagdes pré-definidas que vao ocorrer em um determinado evento
ou tempo oportunos. Alguns exemplos de animagdes pré-definidas que o usuério pode
criar com o uso de interpoladores incluem passaros voando, portas com abertura e
fechamento automatico, robds andando, objetos que trocam de cor quando se movem
(sol, por exemplo), ou até mesmo, objetos que reaizam metamorfose da sua geometria
original para outra forma.

Para criar um objeto em VRML 2.0 usa-se 0 hodo Shape. Neste comando define-
Se a geometria e a aparéncia do objeto. A geometria de um objeto é definida pelo nodo
geometry. As possibilidades de objetos séo o bloco, cilindro, cone e esfera. A aparéncia,
por sua vez, diz respeito a cor e a textura do objeto. Para definir a aparéncia, existe o
nodo Appearance.

4. Modelagem de um Personagem Virtual Emotivo

A seguir, sera apresentado um meétodo para modelagem de um Personagem Virtual
Emotivo (PVE), fundamentado na observacéo das reagdes emotivas implementadas no
robd Kismet desenvolvido no MIT [Breazeal and Scassellati 1999]. Os personagens
virtuais desenvolvidos poderéo ser utilizados em ambientes de ensino a distancia que
utilizem agentes pedagodgicos visuais interativos [Bocca, Jaques and Vicari 2003]. O
método sugerido utiliza para a criaco dos personagens, a VRML 2.0.

Além disso, o trabalho apresentado por Thorisson fundamentou o formato
utilizado para a animacdo das partes componentes da face dos PVEs a serem
desenvolvidos [Thorisson 1996]. Esse trabalho propbe um método para a criacéo e
animacao de faces de personagens animados, fundamentado na utilizacdo de pontos de
controle. Estes sdo incorporados a segmentos de linha, podendo ser movidos de forma a
alterar a configuracdo de poligonos, permitindo desta forma, a alteracdo das expressoes
fislondbmicas de faces de personagens bidimensionais. Assim, a modelagem de um PVE
pode utilizar um processo semelhante, s6 que adaptado para o caso tridimensional, em
gue no lugar das linhas, utilizam-se primitivas tridimensionais, que sofrem a acéo de
operacdes de translacéo e rotacdo, por meio de interpoladores e sensores da VRML 2.0,
para criar as expressdes fisiondmicas do personagem.

Assim, a estrutura basica de um PVE a ser estabelecida, inclui as seguintes
partes componentes, que podem ser animadas pela utilizagdo de sensores e nodos
interpoladores da VRML 2.0: (Cabeca) pode sofrer rotacfes ou translacfes, para que o
personagem possa observar pessoas ou objetos que estejam a sua frente. No exemplo
simplificado, exibido na Figura 1, utilizou-se uma esfera na modelagem. (Cabelo) deve
ser projetado um cabelo que podera ter sua cor aterada caso segja necessario. No
exemplo mostrado na Figura 1, utilizou-se uma esfera transladada em relacéo a esfera
utilizada na modelagem da cabeca. (Orelhas esquerda e direita) modeladas com
esferas, podem sofrer translagbes de acordo com o estado emotivo do personagem.
(Olho esquerdo e direito) consistem de trés esferas, e podem ser rotacionados em todas
as direcOes. (Palpebras esquerda e direita) consistem de esferas que podem sofrer
translagdes, permitindo ao personagem piscar os olhos. (Cilio esquerdo e direito)
modelados com cilindros de pequena altura, e devem acompanhar 0 movimento das
palpebras. (Sobrancelha esquerda e direita) modeladas com cilindros, podem ser
transladadas ou rotacionadas, permitindo uma variedade de expressdes associadas aos
movimentos dos olhos e palpebras. (Nariz) surgiu como uma esfera, e pode sofrer
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translagdes, permitindo ao personagem a simulacéo de solugos, ao entrar em possivel
estado depressivo. (Boca) modelada com diversos cilindros, que compde as partes
componentes do labio inferior e superior do personagem. Estes elementos sofrem
translacbes e rotagbes para simular movimentos da boca, e podem até permitir ao
personagem falar.

Com relagdo as reagOes emocionais implementadas no exemplo mostrado na
Figura 1, o personagem além de apresentar-se SEM REACOES EMOTIVAS, pode:
(FICAR TRISTE) o personagem sai de seu estado SEM REACOES EMOTIVAS e vai
aos poucos ficando TRISTE. (FICAR ALEGRE) o personagem sai de seu estado SEM
REACOES EMOTIVAS e vai aos poucos ficando ALEGRE. (PERMANECER
TRISTE) o personagem permanece TRISTE, solucando inclusive. Neste caso 0 nariz
movimenta-se, e aboca treme. (PERMANECER ALEGRE) o personagem permanece
ALEGRE, demonstrando isso por meio de movimentos alternados das sobrancelhas,
olhos e boca. (ALTERNAR ENTRE ALEGRE E TRISTE) o personagem alterna
entre os estados TRISTE e ALEGRE. Um protétipo do PVE pode ser visitado em
<http://atlas.ucpel .tche.br/~glaucius/PGI E/PIEO0001/pve/>.

Sem reacfes emotivas Triste Alegre

Figura 1 - Rea¢cdes emotivas implementadas em um PVE bésico.

5. Consideragfes Finais

Este trabalho apresentou um método para a criagdo de Personagens Virtuais Emotivos
(PVESs), que poderdo ser utilizados em ambientes desenvolvidos para educacdo a
distancia. Utilizou-se a VRML 2.0, para a modelagem de um personagem que possui
uma estrutura béasica, incluindo-se recursos de animacéo proporcionados por sensores e
nodos interpoladores. O personagem modelado como exemplo, atua como um
personagem virtual emotivo, demonstrando expressdes fisiondmicas para 0s estados
TRISTE e ALEGRE.

Como futuros trabalhos, pretende-se desenvolver um método para que os PVES
demonstrem outras expressdes, também fundamentadas nas reacbes do robd social
Kismet, desenvolvido pelo MIT. Pretende-se também, mostrar como estes PV ES podem
ser empregadas em ambientes de ensino a distancia em areas especificas do
conhecimento humano, como por exemplo, em cursos relacionados a area de construcéo
civil.

Finalizando este trabalho, e também como uma sugest&o para futuros trabalhos,
pretende-se incorporar um recurso que permitird capturar a imagem do rosto da pessoa
que esta interagindo com o personagem. E importante salientar, ainda, que esta imagem
devera ser submetida a um posterior trabalho de processamento de imagens, como
sugerido pelo Projeto SORFACE [Marin, Barreto, Zimmermann and Encinas 2004],
desenvolvido na Universidade federal de Santa Catarina (UFSC). Neste caso, a textura
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contendo a foto digital do rosto da pessoa, devera ser mapeada em um rosto virtual
humanoide de tal forma a simular o estado emocional da pessoa que esta interagindo
com o sistema, que veriaasi mesma, como num espelho, e isso levaria, com certeza a
resultados mais significativos, do ponto de vista psicoldgico, dependendo do tipo de
atividade que estiver sendo considerada.
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