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Descrição – Robótica assistiva [1] é o ramo de pesquisa que tem por objetivo 

automatizar aspectos de supervisão, motivação, auxílio e companheirismo em 

interações de robôs com indivíduos. O uso dos robôs assistivos pode ser para ajudar 

pessoas com dificuldade de locomoção [2], assistir idosos [3], indivíduos com 

demência [4, 5], pacientes em recuperação de AVC [6] ou pessoas com algum tipo de 

necessidade especial temporária ou não [7]. Essa direção específica da robótica 

assistiva, que almeja o cuidado e tratativas com pessoas, também é conhecida como 

robótica socialmente assistiva [8]. 

Um modelo de rede neural apresentado recentemente na literatura chamado de 

Generative Adversarial Networks (GANs) [11] tem por objetivo a geração de um 

padrão artificial a partir de uma aprendizagem construída com entradas reais 

previamente apresentadas. As aplicações das GANs vão desde redes neurais 

“artísticas” [12], que geram, por exemplo, imagens que aparentam ser pinturas reais, 

passando pelas técnicas de aumento de base dados [13], até o uso na interação robô-

humano [14, 15], onde o objetivo é que o robô procure se expressar da maneira similar 

à humana, demonstrando empatia durante uma interação. 

A hipótese é que GANs podem ser utilizadas para representar comportamos humanos 

de diversas naturezas, logo, podem também definir como um robô deve se movimentar 

dentro de um ambiente para chegar a um determinado local. Os algoritmos 

convencionais de planejamento de rota procuram que essa ação seja realizada 

minimizando o trajeto, mas as convenções sociais dos seres humanos normalmente 

implicam em rotas diferentes da ótima de forma a não gerar reações negativas em 

terceiros. A proposta deste projeto é que as GANs sejam usadas como métodos para 

path planning [16] onde as rotas são definidas de forma similar a um ser humano. 
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