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Uma estreita interacdo entre humanos e robds acontece desde a introducéo dos robés industriais no inicio do ano
1950, quando os rob6s se tornaram uma parte natural de varios processos de manufatura [1]. Avangos nos campos
da eletrbnica, ciéncia da computagdo e mecatronica tornaram essas ferramentas inteligentes, abundantes e robustas.
Espera-se que com esses avancos tecnoldgicos, a robotica contribua cada vez mais com suas contrapartes humanas
para o desempenho eficiente e eficaz de todos os tipos de tarefas [2]; mas, essa relacdo humano-robés precisa ser
prudente e planejada, uma vez que os sistemas roboticos também sdo Sistemas Criticos de Seguranca (SCS).
Portanto, caso ocorram falhas ou se comportem de maneira inesperada, os robds podem levar a acidentes,
resultando em danos as pessoas ou propriedades, em grandes prejuizos financeiros, ambientais ou até mesmo perda
de vidas [3].

E fundamental que o desenvolvimento de sistema robéticos seja de acordo com os padrdes e normas técnicas
relevantes. Por exemplo, no caso de Robds para Cuidados Pessoais ha o padrdo de seguranca ISO 13482 [4] que
especifica requisitos e diretrizes para 0 projeto inerentemente seguro, medidas de protecdo e informagdes para
alguns tipos de robos de cuidados pessoais.

Apesar da evolugdo constante das normas e dos processos de certificacdo, pesquisas cientificas e de
organizacg0es internacionais relatam dificuldade em garantir, de forma eficaz e eficiente, as exigéncias das normas
de seguranca nos sistemas criticos de software [5]. Um dos problemas relatado, presente na maioria das normas, €
como os objetivos delas podem ser descritos de uma forma clara e rastreavel.

Novas abordagens, métodos e ferramentas tém sido sugeridos, dentre elas destaca-se os Casos de Garantia de
Seguranca (Safety Assurance Case) [6], que visam a construgdo de argumentos claros, abrangentes e defensaveis
em relacdo as propriedades de seguranga e protecdo dos sistemas [7]. Para auxiliar sistematicamente na construgdo
desses argumentos, deve-se utilizar as normas existentes que tratam especificamente da construcdo dos Casos de
Garantia de Seguranga, tais como a 1SO15026-1 [8] e a 1SO15026-2 [9].

Os Casos de Garantia de Seguranca frequentemente sdo utilizados para atestar a seguranca de varios tipos de
sistemas criticos. Neste projeto estamos interessados em investigar como eles tém sido utilizados na area da
robdtica [10]. Pretendemos estender a linguagem de modelagem iStar4Safety [11] para que ela possa representar
os Casos de Garantia de Seguranga dos Sistemas Robdticos
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