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	Descrição
         A assistência robótica é a utilização de plataformas robóticas para o auxílio humano em diversas tarefas, desde processos cirúrgicos ao acompanhamento de idosos e criança necessitadas [1]. Estes robôs fazem uso de sensores e diversas técnicas de aprendizagem de máquina para realizarem as tarefas especializadas designadas com grande taxa de sucesso.

Modelos baseados em deep learning se mostram extremamente eficientes em tarefas de visão computacional, com a utilização de Redes Neurais Artificiais Convolucionais (CNNs), incluindo os modelos voltados à robótica assistiva que fazem uso destas técnicas. Apesar do sucesso ao resolver problemas de detecção e classificação, a capacidade de análise semântica dos desafios abordados é insuficiente para generalizar suas aplicações além de tarefas especializadas. Análise Semântica é um campo da aprendizagem de máquina que aborda o contexto envolvendo artefatos de aprendizado, comumente utilizado na área de processamento de linguagem natural [3].

A proposta aqui apresentada visa o desenvolvimento de modelos ponta-a-ponta para Análise Semântica em Visão Computacional, com foco em aplicações de robótica assistiva. É idealizado a extração de contexto de objetos e textos em cenas naturais para solução de problemas apresentados por idosos ou crianças que necessitam de auxílio diário especial. No escopo se engloba o estudo, desenvolvimento e avaliação de modelos de análise semântica de cenas naturais capazes de serem operados por plataformas robóticas. O projeto prevê a realização de testes na plataforma robótica NAO.

Espera-se ao fim do projeto a criação de modelos de deep learning que conjuntamente realizem detecção e reconhecimento de texto e objeto em cenas naturais e sua análise semântica para operação sobre necessidades de um usuário com necessidades especiais.
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