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Descricéo

Um dos grandes objetivos da robdtica assistiva é servir como ferramenta de apoio ao desenvolvimento e
a busca pela independéncia de pessoas com necessidades especificas [1]. Para tanto, o desenvolvimento de
plataformas robdticas adaptaveis, autondmas e que possam aprender enquanto itneragem com seres humanos é
de extrema importancia. Um dos problemas fundamentais nessa area é adaptar a aprendizagem online de um
robd a situagdes sociais que envolvem pessoas com necessidades especiais [2].

A interacdo social se torna, entdo, o -foco de estudo de vérias pesquisas recentes em robética assistiva. A
observacao de caracteristicas sociais, como a percep¢do prosodicas e semanticas da fala, movimentos corporais
e gestuais e apreciacdo de expressdes emocionais se torna necessaria [3]. Estudos recentes observam essas
caracteristicas individualmente e apresentam resultados satisfatorios na discriminacao visual ou auditiva dessas
caracteristicas sociais [4]. Todavia, o desenvolvimento de uma plataforma assistiva deve possuir uma
integracdo da percepcdo de todos esses fatores, visto que seres humans atuam socialmente se utilizando dessas
varias caracteristicas. Além disso, a percepcao social, neste caso, ndo pode ser tratada como um projeto-fim, e
sim como um meio de modulacéo de acdes e decisdes por parte de um rob6 [5].

Trabalhos recentes mostram que o desenvolvimento de plataformas integradas de percepgdo social
sofrem com aplicacdes de mundo real [6]. A maioria dos problemas se deve ao tentar modelar aspectos
individuais de expressfes sociais: Uma pessoa especifica se comporta de uma maneira especifica, e pode
demorar um certo tempo para aprender as nuances das expressdes sociais dessa pessoa [7]. Essa percepcdo
social € foco de alguns trabalhos recentes, mas nenhum aplicado em robética assistiva.

Adaptar tal mecanismo para a percep¢do social de pessoas com necessidades especiais torna esse
trabalho ainda mais dificil. Este projeto propGe a adaptacdo de uma plataforma de percepc¢éo social [8] para um
robd mdvel a ser aplicado em um cenario envolvendo pessoas com necessidades especificas. A plataforma é
baseada em um modelo neural hibrido composto por redes neurais ndo-supervisionadas e de arquitetura
profunda. A adaptacdo dessa plataforma vai requerer o entendimento profundo das areas de computacédo
neural, principalment o processamento de sinais audio/viual. Também vai requerer o entendimento do
comportamento social, para que seja modelado com perfei¢do. Por fim, a plataforma sera desenvolvida em um
robd movel e serd utilizada em um cenério de interacdo com criangas com necessidades especiais.
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