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obotak, robotak eta ro-
botak baino ez ditugu 
izango etorkizun labu-
rrean, hori ari zaizkigu 
esaten komunikabide 
anitzen teknologia ata-

lak. Eta ez edonolako robotak, robot 

sozialak, robot lagunak badatoz gu-

rekin gure etxeko egunerokotasuna 

konpartitzera. Errealitatea ala fik-

zioa, horrelako robotak gure erara 

portatzea da ikerlari eta garatzaileen 

erronka. Bada, ordea, ebatzi beharre-

ko koska handi bat: ikusmen-arreta 

partekatua. 

Begiradaren bitartez intereseko fo-

kua zein dugun adierazteko gaitasu-

na daukagu gizakiok, begirada ko-

munikazio iturri oso aberatsa da 

guretzat. Modu desberdinetan ema-

ten da. Elkarrizketan gabiltzanean 

esaterako. Begiradaren bitartez in-

formazio asko partekatzen dugu, bi-

naka ari edo taldean ari. Eta ez dugu 

guztiok berdin jokatzen. Nortasu-

nak, izaerak, testuinguruak eta jato-

rri kulturak eragin dezakete bestea-

ren begietara begiratzen dugunean, 

edota begiradaren maiztasun eta 

iraupenean.  

Bestetik, inguruan dagoen objektu-

ren batean arreta partekatzea ohikoa 

da ahozko komunikazioari laguntze-

ko. Adibidez, ibilgailu gorriari begira-

da luzatzea “hori da nire autoa” esa-

ten dugunean. Beste batzuetan arreta 

partekatzen dugu horren konstan-

tziaren beharrik gabe. Adibidez, etxe-

koekin telebistari begira gaudenean 

pantaila da guztien arreta fokua, bai-

na informazio hori ez dugu esplizitu-

ki konpartitzen.  

Baina, nola gauzatu hori robotekin, 

nola lortu robotek nora begira ari ga-

ren jakitea eta horren esanahia uler-

tzea?  Guretzat automatikoa dena, ro-

botak sintetikoki  erreproduzitu 

beharko du nola edo hala. Kamera 

beharko du, ikusmira egokia lortzeko. 

Bideo zein irudi horiek prozesatu 

beharko dira. Fase desberdinak eska-

tzen ditu prozesu honek, guztietan 

lehena irudian inor dagoen erabaki-

tzea. Baiezkoan: 

 

Begiradaren noranzkoa atzeman 
behar da. Bi modutara egin daiteke 

hau: irudian aurpegia kokatu, begiak 

eta niniak lokalizatu eta bi horien an-

geluak aztertu. Errealitate birtualera-

ko gailuetan erabiltzen da era hau, ez, 

ordea, robot sozialetan. Bigarrena, 

buruaren eta aurpegiaren marketatik 

(begiak, sudurra eta ahoa) abiatuz, be-

girada-bektorea lortzea datuetatik 

ikasiz, adibidez, sare sakonak erabiliz. 

Estimazioa baino ez dugu lortzen, 

zehaztasuna txikiagoa da, beraz, bai-

na orokorragoa da metodoa eta erabi-

lerrazagoa. 

 

Begiradaren noranzko horretan zer 
dagoen erabakitzea geratzen zaigu. 
Gaur egun badira irudi batean dau-

den elementuak identifika ditzaketen 

tresnak, adibidez YOLO, baina ez dira 

inola ere %100  fidagarriak. Murphy-

ren esaerei jarraituta, Jarri arraina be-

gietan eta betaurrekoak izango dira 

sistemaren aburuz. Masailean jarriz 

gero, ordea, telefonoa. 

Honaino, robotak aurrean duen 

pertsona horren foku bisualean da-

goena identifika dezake, baina arreta 

partekatuan “ulermena” adierazi 

behar du eta, horretarako, bertara 

begiratu beharko du une batez bada 

ere. Honen guztiaren naturaltasu-

nean egongo da komunikazioaren 

zantzua. Mezuaren hartzaileak uler-

tu al du hitzik gabeko mezua, robo-

tak interpretatu al du berea? Ez da 

arazo makala, baina interes handiko 

ikerkuntza lerroa da, eta aplikazioak 

ere ugariak. Imajinatzen al duzu zu-

re burua “ikusi makusi”-ra jolasten 

Pepper robotarekin? Ikusi ondoren-

go bideoa: 

 https://youtu.be/8WksyZ2wQnw •

Ez da erraza roboten begirada kudeatzea. Guretzat automatikoa dena, robotak sintetikoki erreproduzitu behar du. GAUR8

Pepper, nora begira gaude?
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