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A cada dia aumentam os sistemas de software criticos de seguranca que afetam a vida diéria das pessoas;
em muitas situacdes, elas passam a depender destes sistemas para facilitar o controle de atividades altamente
criticas, como: procedimentos médicos e fisioterapicos, transporte (avides, trens), sistemas aeroespaciais e de
defesa, e manipulacdo de alta energia.

Nesta pesquisa o foco seré a seguranca das aplicagdes que usam plataformas roboéticas sociais moveis, tais
como 0 NAO [1] e o TIAgo [2]. Um sistema robotico € uma combinagdo de algumas pecas - hardware para
montagem do sistema e software para operacGes do sistema - que deve ser integrado para permitir que ele
funcione conforme esperado. Um Robd Sociavel Moével (RSM) é um tipo de rob6 autbnomo que interage e se
comunica com humanos e outros agentes autbnomos fisicos, seguindo regras e comportamentos sociais que
dependem do seu papel. Entre estes robds, o humanoide NAO [1], de aparéncia simpatica e amigavel, é
extremamente popular com as criangas e com muitos adultos também, e vem sendo utilizado com sucesso em
tratamentos experimentais de criancas com necessidades especiais.

Falhas durante o controle dos sistemas criticos de seguranca (do inglés Safety-Critical Systems - SCS)
podem causar acidentes com sérios danos ao meio ambiente, a propriedade e as pessoas, provocam impactos nas
empresas, no mercado, na qualidade de vida das pessoas e até mesmo a perda de vidas [3]. Essas falhas e
situacOes de perigo — chamadas hazards - devem ser detectadas durante o processo de anélise de seguranca dos
sistemas criticos. Entretanto, a seguranca desses sistemas ndao pode ser garantida sem que faca parte do processo
de requisitos; sistemas devem ser construidos para serem seguros desde o comego do processo de
desenvolvimento. Nesse contexto, uma maior integragdo das preocupacfes de engenharia de seguranga no
processo de requisitos € desejada pela industria [6, 7, 8, 9, 10, 11]. Portanto, o desenvolvimento de sistemas
criticos de seguranca exige abordagens sofisticadas de engenharia de requisitos [4] por meio da melhoria da
qualidade das especificacfes e uma andlise rigorosa desses sistemas [5]. A especificacdo e gerenciamento dos
requisitos devem ser enfatizados, pois estima-se que 70-90% das decisdes relevantes para a seguranga sao feitas
nos estagios iniciais do projeto conceitual de um sistema [3]. A especificacdo de sistemas criticos de seguranca
é uma atividade complexa, uma vez que requer muitas informacdes sejam elicitadas e armazenadas [12] [13].
Uma boa prética é realizar a especificacdo através de diferentes camadas de abstracdo. Especificar os requisitos
de forma detalhada auxilia na obtencdo de documentos completos e consistentes.

Nesse contexto, este projeto de tese de doutorado tem como foco principal a definicdo de um processo para
0 desenvolvimento de Sistemas Roboticos que leve em consideracdo a Engenharia de Requisitos. Serd
necessario o estudo sobre modelos, indicadores e métricas para melhoria de processos de desenvolvimento de
sistemas robdticos criticos de seguranca. Em particular, serd proposta uma abordagem para Engenharia de
Requisitos de Sistemas Roboticos Criticos de Seguranca.
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