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Identificación del proyecto y de investigadores

	1. Información de proyecto

Título del proyecto: Identificación de Señales Multimodales para que un Robot Reconozca Emociones Humanas
Resumen: Este proyecto busca realizar la identificación de señales multimodales para el reconocimiento de emociones en el contexto de la interacción humano-robot, permitiendo que el robot identifique rasgos físicos emocionales del ser humano basadas en datos multimodales  obtenidos de voz y gestos corporales emitidos por un usuario. Para la identificación y aprendizaje de los gestos físicos humanos se presentaran dos modalidades de estudio: Un aprendizaje inicial (entrenamiento) y un refuerzo del aprendizaje conforme se presentan interacciones con el robot. Teniendo en cuenta que el sistema estará dividido en diferentes módulos que cumplen funciones específicas como la detección en tiempo real de actividad en las entradas multimodales, la caracterización de las entradas, el entrenamiento automático de modelos de inteligencia computacional, la predicción de etiquetas de clasificación, los procedimientos de interacción humano-robot y la gestión de comunicaciones. Finalmente, se presenta el diseño y aplicación de múltiples pruebas con el fin de evaluar las funciones específicas y el sistema en general. Los resultados permiten evidenciar las características y capacidades del aprendizaje, la interacción y la calidad de la experiencia de usuario.

Palabras clave: Inteligencia computacional; Interacción Humano-Robot (HRI); Machine Learning; Real Time; Robótica.
Pertinencia impacto social:

El proyecto tendrá un gran impacto social, teniendo como punto de partida la innovación de los estudios, la aplicación de los resultados y los posibles desarrollos implementados en futuros trabajos. Además que al identificar las señales multimodales los robots podrán determinar una acción o comportamiento especifico o de interacción.

Nombre de la línea medular y articulación del proyecto con la línea:

La línea medular es Alberto Magno: Ciencia, Tecnología y Medio Ambiente, en donde, esta investigación se relaciona con temas de robótica e inteligencia computacional de gran interés en relación a la generación de nuevo conocimiento, para nuevos desarrollos tanto en grupos, centros de investigación y entidades gubernamentales, como parte de las políticas de crecimiento económico y desarrollo tecnológico en el mundo. En este sentido, esta propuesta hace parte de estas iniciativas y contribuye en la aplicación de tecnologías desarrolladas en este campo, para el cual se prevé un impacto social y productivo.
Nombre de la línea activa y articulación del proyecto con la línea:

Los sistemas robóticos proporcionan un escenario desafiante y propicio para la aplicación e investigación en temáticas de robótica móvil, inteligencia artificial y visión artificial; mediante el diseño, desarrollo, implementación y validación de diferentes algoritmos para la caracterización de gestos humanos. Además es un escenario propicio para la realización de nuevos proyectos tecnológicos e investigativos aplicando diferentes conceptos de visión artificial, inteligencia computacional y robótica en general. 
Productos comprometidos:
Un (1) Artículo de investigación que se publicará en una revista que se encuentre indexada según  ISI, SCOPUS o Publindex. Un (1) producto tecnológico certificado y validado (sistema de interacción Robot - Humano). Dos (2) Productos de apropiación social del conocimiento

Impacto proyectado sobre el currículo:

Generar un nuevo conocimiento que sustente algunas materias de la carrera de Ingeniería Electrónica, además de generar materias electivas para el fortalecimiento del currículo de la facultad.

Impacto o articulación con programa de proyección social:

Al desarrollar estos proyectos se genera una correlación entre las líneas de investigación, el currículo de ingeniería y la proyección social que requiere satisfacer unas necesidades las cuales, estos desarrollos eventualmente podría solventar. Además, de generar una apropiación social del conocimiento.

De acuerdo con el plan de trabajo del grupo entregado en la Unidad de Investigación, especifiqué cómo y en qué medida la ejecución de este proyecto servirá al fortalecimiento del mismo:

El proyecto de Identificación de señales multimodales para que un robot reconozca emociones humanas

se fundamenta en procesos de inteligencia computacional, robotica y visión artificial aplicadas a determinan los rasgos o expresiones físicas humanas, con las cuales, el ser humano se comunica y determina su estado anímico. Estas señales determinan un comoportamiento y las acciones que debe realizar el robot. Por lo cual, el grupo de investigación tiene como objetivo principal Investigar y proponer nuevas ideas y teorías en el campo de la robótica. Diseñando máquinas inteligentes capaces de navegar autónomamente basadas en visión artificial. Esto con el fin, de incentivar en la comunidad estudiantil de pregrado y postgrado al estudio y desarrollo de la robótica e inteligencia computacional. Con lo anterior, este proyecto está orientado a la investigación de la interacción de un robot social basado en la inteligencia y visión artificial. Además, de participar en procesos de apropiación social del conocimiento a partir de resultados de estos proyectos de investigación del grupo de investigación GED.



	2. Identificación de investigadores (por favor diligencie esta información por cada uno de los investigadores vinculados al proyecto).

· Nombres y apellidos: Andrea Katherín Pérez Hernández
Tipo de vinculación al proyecto: Investigadora Principal

Tipo de vinculación institucional: Docente

Programa académico al que se encuentra vinculado: Ingeniería Electrónica

Grupo de investigación al que pertenece: Grupo de Estudio y Desarrollo en Robótica (G.E.D)

Horas nómina que se le asignarán: 20

Si ha tenido proyecto aprobado en convocatoria pasada FODEIN, responda:
Título del proyecto: Conservación del equilibrio de robots bípedos en presencia de perturbaciones mediante la aplicación de técnicas de control de impedancia en las articulaciones inferiores.
Convocatoria en la que fue aprobado el proyecto: Decima convocatoria interna de proyectos de investigación 2016.
· Nombres y apellidos: Carlos Quintero
Tipo de vinculación al proyecto: Co-Investigadora

Tipo de vinculación institucional: Docente

Programa académico al que se encuentra vinculado: Ingeniería Electrónica

Grupo de investigación al que pertenece: Grupo de Estudio y Desarrollo en Robótica (G.E.D)

Horas nómina que se le asignarán: 15

Si ha tenido proyecto aprobado en convocatoria pasada FODEIN, responda:

Título del proyecto: Diseño y construcción de un robot de asistencia doméstica (primera fase)
Convocatoria en la que fue aprobado el proyecto: Novena convocatoria interna de proyectos de investigación Fodein 2015.

· Nombres y apellidos: Juan Manuel Calderón Chávez
Tipo de vinculación al proyecto: Investigadora Principal

Tipo de vinculación institucional: Docente

Programa académico al que se encuentra vinculado: Ingeniería Electrónica

Grupo de investigación al que pertenece: Grupo de Estudio y Desarrollo en Robótica (G.E.D)

Horas nómina que se le asignarán: 15

Si ha tenido proyecto aprobado en convocatoria pasada FODEIN, responda:

Título del proyecto: Estimación del desplazamiento de objetos en tres dimensiones a partir de una secuencia de imágenes 2D.

Convocatoria en la que fue aprobado el proyecto: Novena convocatoria interna de proyectos de investigación 2015.

	3. Pares académicos recomendados (debe recomendar al menos dos pares académicos aptos para evaluar los proyectos. Dado que el proceso de evaluación debe por principio ser transparente, el par académico que recomiende no debe tener conflicto de interés alguno para evaluar la propuesta. Tenga en cuenta el par que va a recomendar debe tener al menos título de maestría y contar con experiencia en el área o línea de investigación del proyecto).
Nombre del par:

Máximo título académico objetivo por el par:

Correo electrónico de contacto:
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