Danser med Robotter

Henning Christiansen




Baggrund

 Robotterne er ankommet!!

* | dagligdagen, industrien, journalistik, film, krigsfarelse,
sundheds/plejesektoren, i litteratur i arhundreder

* Live performances: teater, dans, ....

,;




Forskningsdagsorden

« Akademisk forstaelse
« Hvad er et »performing artefact«?
« Hvad er de kunstneriske muligheder

* Promovere skabelse af ny, engagerende og/eller
underholdende performativ kunst
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For bedre at forsta, hvad det gar ud pa ...

* Vi bygger vores egne robotter, workshops £sbrojekter med

Vores udvalgte FDO:
— den ikoniske NILFISK
stgvsuger

(Photo M. Hobye)



Hvad er seerligt ved FDO-robotter?

* Et sted mellem de to ekstremer
<totalt abstrakt objekt> i <realistisk udse
* Begge er blevet og bliver undersggt grunc

* Vores FDOer, ingen gjne eller ansigtsudtr
Men iboende egenskaber ...

« Publikum/brugers kendskab, forventninger, si

* Specielle mader at bevaeger sig pa (»movemé

« Et forskningsspgrgsmal:
« Hvordan giver vi FDOerne udtryk?

(Foto M. Hobye)



Udnytte (forventninger om) »movement
constraints« pa en scene?

* Overholde:
* Tryg og behagelig atmosfeere
* Bryde:
 Rotere langsom pa stedet, teaterrag, ...: skummelt, indikere skift i
forteelling
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Udnytte kontekstuelle forventninger

* Renggringspersonale, som maske gar rent, ....
 Adele-type stuepige; maske i et skaenderi med en NILFISK

« Kontekstforventninger: f.eks. en dagligstue

* hyggeligt
- ... eller maske en Ibsen-agtig inficeret familie
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Teknisk set-up — under udvikling

| Lokaliseri ngs- |
system

Operatergraenseflade: ‘

l script editor, analysere,
simuere, oversadte; |
h performance cotrd |

Fysisk robot:
« LEGO Mindstorms-hjerne

* Programmereti Java+LeJOS

« Lidt hacking for kraftigere motorer



Et Instruktar-venligt scripting-sprog

* Pt. totalt deterministiske scripts
 m. mulighed for aegte improvisation vha. embedded lavniveaukode

 Laner syntaks og faciliteter fra std. programmeringssprog

* |Instruktionerne »ved«, hvordan den givhe FDO forventes at bevaege
sig, f.eks. NILFISKe-stil

» Sa fa tal og parametre som muligt

PP . - g L R P P S P a0 5 = | : S iy P e Pl e N e P e N A i e o B L e ey SE M s
Oy | EE YT T Y fraN ATl (| 111I00T MO Iy =) @ N [\ > Vo) 772\ ayea) gcaY anVayirl rray (& taaY el e = & F
0 HTHUStIertirniaaer r(riaanar 1nied exksStiia oo00t011aik) oaratrtrietre iSia2iaermte




At »kende« bevaegelses-constraints?

vold manuscript () {
Robot nille = robot ("Nille", color(255,0,0));
Robot frederik = robot ("Frederik", color (200,200,255));
initialPose(nille, pose(-0.5,1.0,south));
initialPose (frederik, pose(l.5,1.35,north));
moveToBacking(nille, pose(-1.0,1.5, east));
moveTo (nille, pose(0.0,2.5, east));
moveTo (frederik, pose(0.5,2.5, west));
synchronize () ;
moveTo (nille, pose(0.20,2.5, east));




Instruktgr/operatgr-venligt interface

robotSimulatorduly2019

2:50.1

@: circleRight(Nille,( .L circleRightBacking(Frederik,0.375 @ finalPosc(Tulle,pose(2.
.: finalPosc(Trille, pose( 194,90.0)) 6: finalPose(Fjumse,pose(-3







Konklusion

Status: Robotterne kgrer ©

 Afpudse kontrolpult og kommunikation med robotter

* Fysiske robotter: 2 NILFISK FDO karer; flere pa vej!!
 Lokalisering: Vi bruger pt. eksisterende Motion Capture-udstyr

Planer
» Skaffe flere penge!
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Tak for jeres
opmeaerksomhed.
Spgrgsmal?




