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RESUMEN

Cyrus es una herramienta de asistencia
virtual basada en procesos de

aprendizaje  artificial,  utilizando
modelos de IBM Watson, Open CV e
Integromat.
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INTRODUCCION: ESTADISTICAS

Se prevé que el impacto de IA en los negocios aumentara la productividad del

trabajo hasta en un 40% , Reduciendo a gran escala el tiempo de trabajo
( 2019)

87% de empresas consultadas en LatinAmerica, usan la Inteligencia artificial
para desarrollos tecnolégicos, y en un 30% en el desarrollo de chatbots

( 2018).
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https://www.accenture.com/co-es/insight-artificial-intelligence-future-growth
https://www.everisnewhumanera.com/estudiointeligenciaartificial

INTRODUCCION: ESTADO DEL ARTE

" Alice un sistema que se base en un enfoque de corpus
" OpenWhisk usado para la implementaciéon de un chatbot

" Implementacion de sistema recomendador de museos basado en procesos de

Inteligencia Artificial
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INTRODUCCION: PLATAFORMAS

* IBM Watson

¢ Integromat

e Node-Red
e OpenCV

Watson Assistant
Language Translator
Speech to text

Text to speech

Tone Analyze

Visual Recognition

Social Media

Project Management
Software Development
Internet of Things
Working with files
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ENFOQUE

La robdtica y el desarrollo humano constituye un
apoyo y mejora de rendimiento haciendo que la
robotica se ajuste al principio de versatilidad
temporal, funcional y independiente.

Se basa en las métricas de usabilidad, propuestas en
el congreso UJCM por Oscar Jiménez en el 2018 que
plantea 6 parametros Accesibilidad, desempefno,
Funcionalidad, personalidad, Influencia y
Comportamiento.




Support System

o —-

/ Watson Node-RED
Interaction flow

Speech to Text
_ Text to Speech
Language Translator
Tone Analyzer -
Watson Assistant < |
Cloud Node Red
: Visual Recognition
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n ___—Interaction Chatfuel \
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Telegram

Messenger
Integromant
s ™
Interaction
OpenCV N g
Robotic Assistent Children

ARQUITECTURA GENERAL
DEL SISTEMA

« Se integran por medio de IBM
Watson, OpenCV e Integromat,
node.js, Node Red

* No reservan una tasa de bit fija
para los usuarios.

e (Cada sistema consta con su propio
flujo.
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F1LUJOS DE NODE RED

* La comunicacion del sistema es por
json

e permitiéndonos llamadas HTTP,
mensajes MQTT o por activacion
de un pulsador

e (Cada sistema consta con su propio
flujo.

&< Node RED

Cyrus Telegramé&Facebook

switch
Save context
change: 2 ru
switch
_ Not authorized user
0
switcr

Preparando para la fraduccion




DISENO DEL ASISTENTE ROBOTICO - CYRUS
A\ A\
R & Vv Vv VvV v

A =
[ ——

Disefio Simulacion Construccion Integracion
Especificacion * Movilidad » Eleccion de * Integracion
es * Analisis Materiales Mecanico
Disefio Funcionales * Impresion 3D * Pruebas de
Mecanico * Mecanizacion Funcionamiento
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FLUJO DE INTEGROMAT

Gmail a telegram

8193 ¥ 23MB

Integration COVID-19, Telegram Bot
©62 ¥63.9KB

YouTube a Telegram CYRUS

{8} 155 ¥ 258.9KB

Covid 19 messenger
1 ¥660.0B

Gmail a Messenger

YouTube a Messenger CYRUS

La autenticacion de los usuarios
a los servicios se realiza
mediante tokens de accesos

Cada sistema consta con su
propio flujo por servicio.
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VISION ARTIFICIAL

Es un moédulo Externo que puede ser
adaptable al asistente robdtico

Modulo de vision Artificial cuenta con 4
fases

librerias de OpenCV y FaceRecognition

En messenger y telegram se utilizd el
modulo de Visual Recognition

Fase 3
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EXPERIMENTOS Y VALIDACION PRELIMINAR

Analisis de comprension de contenido segun los decibeles del ambiente.

Para ello se aplicd lo siguiente de Harvey Fletcher que nombré Decibel (dB) a la escala de medida
logaritmica decimal que expresa el numero de decibeles (dB) de una cierta cantidad. Se define como

A
N° =de (dB) = 10 * Log(A—)
0

La intensidad sonora es una cantidad vectorial, la cual representa el flujo de energia sonora por unidad
de tiempo, area y superficie de propagacion expresada en o como una relacién logaritmica referida a una
intensidad sonora, definida como

L = 10+ Log[-] (dB)
0
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EXPERIMENTOS Y VALIDACION PRELIMINAR

Analisis de comprension de contenido segun los decibeles del ambiente.

e 3tipos de ambientes (Moderado, medio, alto)
e diferentes distancias (10cm, 20cm, 30cm)
e total de muestras 90 por cada distancia

Sound Analisis S&“Z‘?‘ Analisis Sound Analisis
Low noise 80.0 €dium noise High Noise
70 ’ .
Distance: 10cm Distance: 10cm 84 Distance: 10cm
Distance: 20cm 77.5 1 Distance: 20cm Distance: 20cm
65 - Distance: 30cm Distance: 30cm 82 - Distance: 30cm
75.0 1
= @ 72.5 27
T 60 - % : 3
78 4
o 3 70.0 2
o 2 a
(V] | (¥] [w] i
8> 8 67.5 276
65.0 - 74 1
50 A
62.5 - 72 A
45 i ' ' ' ' ' 60.0 -— . . . . . ] 70— 1 ' ; ; - -
0 5 10 15 20 25 30 0 5 10 15 20 25 30 0 5 10 15 20 25 30
Sound Samples Sound Samples Sound Samples

Niveles de Decibeles (dB) en ambiente moderado, medio y alto
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RESULTADOS:
Analisis de comprension de contenido segun los decibeles del
ambiente

Error Range
= N iy
o o o
1 1

o

Sound Analisis

Sound Analisis Average margqgin of Error
Average Error

(%)
o
1

W
o
1

Distance: 10cm
Distance: 20cm
Distance: 30cm

Medium noise )
Low noise

31.11%

66.66%

Low noise Medium noise High noise

High noise

Margen de Error de ruido de cada tipo de ambiente y margen de error promedio.
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EXPERIMENTOS Y VALIDACION PRELIMINAR

Procesamiento y analisis de reconocimiento facial

e Gaussian Blur
e Saly pimienta:
e Segmentacion de Imagenes

e Convolucién 2D y Filtrado de Imagenes Gaussian blur Saly pimienta
e Erosion de Imagenes
e Dilatacion de imagenes

Convolucion 2d Erosidon Dilatacion
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RESULTADOS:
Procesamiento y analisis de reconocimiento facial

Precision Margm Salt and Pepper Precision Margin; Seg&wentation Precision Marglrrtm Ga0u55|an Blur
(J ion: 0%

Dis ortlon 0% Distortion:

Distortion: X00% iskortion: 5% Distortion: X00% istortion: 5% Distortion: X00% iskortion: 5%

Distortion:\80% istdrtion: 20% Distortion:\80% grtion: 20% Distortion:\80% Distdrtion: 20%

—— Virtual Assistants
Embedded System

—— Virtual Assistants
Embedded System

—— Virtual Assistants
Embedded System

Distortion: 40% Distortion: 40% Distortion: 40%

Margen de precision en sal y pimienta, segmentacion y gaussian blur
obtenido de los asistentes virtuales y el sistema embebido. [5/9] Q



RESULTADOS:
Procesamiento y analisis de reconocimiento facial

Virtual Assistants Embedded System
Average margin of Error Average margin of Error

Salt and pepper

Salt and pepper

Segmentation Segmentation

Gaussian Blur Gaussian Blur

Porcentaje de margen de error del analisis respecto a cada filtro [6 / 9 ]@




EXPERIMENTOS Y VALIDACION PRELIMINAR

Analisis de Contexto de los Asistentes Virtuales (Chatbot)

e métricas de usabilidad, propuestas en el congreso UJCM por Oscar Jiménez en el
2018,

Las métricas de usabilidad consisten en 6 factores:
° Desempeiio: De qué forma estructura
® Funcionalidad: Como esperamos las respuestas
® Personalidad: Si entendid lo que debe hacer
° Influencia: Mensajes de error naturales
° Comportamiento: Si las confirmaciones son claras y contundentes.

® Accesibilidad: en entorno en que se encuentra
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RESULTADOS:
Analisis de Contexto de los Asistentes Virtuales (Chatbot)

Usability metrics
Average precision in metrics
Functionality

Performance

Personality

Behavior

Influence

Métricas de usabilidad realizadas

8/9]@



RESULTADOS:
Analisis de Contexto de los Asistentes Virtuales (Chatbot)

Criterion Mean Standard Deviation
Performance 3.55 0.8

Functionality 2.9 0.94

Personality 2.55 0.97

Influence 2.45 0.97

Behavior 3.2 0.92

Porcentaje de precision de cada metrica con su respectiva media y desviacion estandar
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CONCLUSIONES

" La evidente evolucién de la tecnologia nos invita a desarrollar proyectos de asistencia
virtual tal es el caso de Cyrus el cual se lo puede considerar como una herramienta
amigable y facil de implementar en el uso cotidiano.

" La integracion de IBM Watson, Integromat y OpenCV nos permite enlazar
comunicaciones mas apropiadas con el usuario final.

" Sosteniéndonos en el desarrollo de la evolucién y el desarrollo de la adopcién de la
industria 4.0 en el Ecuador, dentro de una sociedad que necesita interactuar con estos
tipos de tecnologia, Cyrus se creé con los principios de funcionalidad con la finalidad de
que cualquier persona con diferentes dificultades, las tenga o no, pueda trabajar
facilmente con el Asistente Robético y por medio de los Asistentes Virtuales en Telegram
que lo encontramos como @SCyrusBot o en Messenger como Cyrus. Lo cual nos brinda
un mejor alcance en la sociedad, y un recurso que puede tener cerca.
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TRABAIO FUTURO

= Se propone el desarrollo de nuevos asistentes robéticos orientados en area
educacional que sea capaces de llevar un seguimiento cognitivo de los nifios,
tener un control de aprendizaje y realizar reforzamientos académicos

= Un campo investigativo que genera gran expectativa es la introduccién de
asistentes virtuales en el drea médica con asistentes capaces de realizar un triaje y
de acuerdo al andlisis de los datos emitir un cuadro clinico

= Se plantea la implementacion de asistentes robdticos que sean capaces de
reconocer patrones del lenguaje de sefias a través de vision artificial y puedan
tener una interaccién con personas con discapacidad auditiva.
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