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RESUMO

O objetivo deste estudo € descrever a relacdo entre trés areas de conhecimento, (1) Robdtica, (2)
Computacéo Afetiva e (3) Visdo Computacional, para desenvolvimento de rob6s humanoides. E
interessante que se torna como foco a caracteristica principal desses robés, a semelhanca com o
ser humano; tanto fisica como comportamental tais como: fala, comunicagdo, mobilidade e
expressdo de emocgdes. Com isso, verifica-se que quanto mais se conjugar areas diferentes de
conhecimento, mais qualidade podera ser empregada nas interaces entre homem e méaquina. Um
exemplo disso é a aplicacdo de tecnicas da area de Computacdo Afetiva em projetos da area de
Robdética. Além disto, para que robds humanoides possam reconhecer emogdes é necessario que
outra area de conhecimento seja integrada nesse processo, a Visdo Computacional.

Palavras-chave: robotica, computacéo afetiva, visdo computacional, rob6s humanoides.

ABSTRACT

The objective of this study is to describe the relationship between three areas of knowledge, (1)
Robotics, (2) Affective Computing and (3) Computer Vision, for the development of humanoid
robots. It is interesting that the focus is on the main characteristic of these robots, the similarity with
humans; both physical and behavioral such as: speech, communication, mobility and expression of
emotions. With this, it can be seen that the more different areas of knowledge are combined, the
more quality can be employed in the interactions between man and machine. An example of this is
the application of techniques from the Affective Computing area in projects in the Robotics area.
Furthermore, in order for humanoid robots to recognize emotions it is necessary that another area
of knowledge be integrated in this process, Computer Vision.

Keywords: robotics, affective computing, computer vision, humanoid robots.

1 INTRODUCAO

Durante os ultimos anos deste século, a pesquisa de robdtica foi destinada a encontrar
solucdes para as necessidades técnicas de robotica aplicada. Porém, com a ampliagcdo dos campos
de aplicacdo, devido as necessidades humanas, a comunidade desta area passou a investigar temas
de outras areas do conhecimento que auxiliassem na construcdo de robds com caracteristicas
semelhantes as humanas, tais como fisionomia, movimentos, emocdes e 0S comportamentos
cognitivos.

Esse novo mercado, fora do tradicional de fabricagdo robotica (voltada para limpeza,
remocao de minas, construcao civil, construgdo naval, agricultura, etc), busca atender as necessidade
cotidianas das pessoas seja em casa ou no trabalho, o que exige uma nova concepcao de robd,
abordada e trabalhada pelas novas pesquisas e novas tecnologias [1][2][3][4].

Atualmente, os robos desenvolvidos nessa nova concepgao, considerados “inteligentes”, sao
usados com sucesso em hospitais, auxiliando médicos em cirurgias; nos museus, atuando como
guias; nos edificios, para servico de monitoramento; nas lojas de departamento, como o0 Robd Aiko,

com aparéncia feminina, que recebe o0s clientes em uma das mais famosas lojas de departamento de

Brazilian Journal of Development, Curitiba, v.8, n.4, p. 24991-25005, apr., 2022.

24992



Brazilian Journal of Development
ISSN: 2525-8761

Toquio, a Mitsukoshi, informando as ofertas e os eventos do estabelecimento; entre outras
atividades [5].

Estudos apontam [2][3][6][7] que robds vém sendo desenvolvidos para auxiliarem na area
médica e educacional. Nessas areas, a qualidade da interacdo entre médico/paciente e
professor/aluno é primordial para se alcangar com sucesso 0s objetivos, como por exemplo:
comunicar-se com uma crianga que apresenta algum déficit cognitivo e/ou afetivo; facilitar o
aprendizado de um aluno; auxiliar um idoso em sua residéncia. Assim, todo e qualquer recurso que
possa auxiliar nessa interacao, a fim de torna-la mais objetiva, clara e prazerosa, contribui para a
qualidade da comunicacéo entre esses sujeitos, medico/paciente e professor/aluno, o que contribuira
para o tratamento do primeiro e avanco educacional do segundo caso.

Logo, quanto mais se conjugar areas diferentes de conhecimento, mais qualidade podera ser
empregada nas interacGes entre homem e maquina. Um exemplo disso € a aplicacdo de técnicas da
Computacdo Afetiva em projetos da Robotica. Porém, para que robds humanoides possam
reconhecer emogdes é necessario que outra area de conhecimento seja integrada nesse processo, a
Visdo Computacional.

Portanto, o objetivo deste estudo é descrever a relagdo, 0s nexos, entre as trés areas de
conhecimento, (1) Robdtica, (2) Computacdo Afetiva e (3) Visdo Computacional, no

desenvolvimento de robds humanoides.

2 VISAO COMPUTACIONAL, COMPUTAQAO AFETIVA E ROBOTICA

Esta secdo tem como objetivo descrever de maneira breve as areas da Visao Computacional,
Computacao Afetiva e Robdtica, bem como, a contribuicdo que a primeira esta proporcionando para
o0 desenvolvimento de robds com caracteristicas cada vez mais humanas.

Iniciamos pela Visdo Computacional que é a area de conhecimento que tem como objetivo
extrair informacdes de imagens capturadas de cameras de video, scanner, etc. Mais especificamente,
visa identificar e extrair informacdes dos objetos de uma imagem/cena, tais como formato,
velocidade, profundidade, diregéo, localizagéo, etc [8]. Para tanto, a Visdo Computacional estuda
métodos para a aquisicdo, processamento, analise e compreensdo de imagens; além de analisar
dados multidimensionais do mundo real para produzir informagdo numérica ou simbodlica para a
tomada de decis&o.

Os principais problemas estudados pelos pesquisadores da area da Visdo Computacional sao:
deteccdo de bordas [9], segmentacdo dos objetos de interesse [38], conhecimento de objetos [10],
detec¢do de movimentos [11] e visdo estereoscopica (visdo computacional que visa a captura de

dados 3D de uma imagem digital) [12]. As consequéncias desses estudos sdo a concepgdo de
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técnicas e algoritmos aplicados a Visdo Computacional, a qual se expande quando relacionada com
outras areas de conhecimento.

Por sua vez, a robética é uma ciéncia multidisciplinar que envolve diferentes areas de
conhecimento (computacao; fisica; mecanica, elétrica; eletrénica; inteligéncia artificial; psicologia;
entre outras [13]) na construcdo de um robd, considerando um sistema complexo ou nédo, de acordo
com a atividade que o rob0 ird executar. Para tanto, 0s pesquisadores precisam saber integrar as
areas de Computacdo Afetiva, Visdo Computacional e Robdtica.

A Associacdo das Industrias de Robdtica, apud [13], define um robé da seguinte maneira: é
um dispositivo mecanico, articulado e reprogramavel, que consegue, de forma auténoma e
recorrendo a sua capacidade de processamento, obter: (1) informacgdes do meio ao qual esta
inserido, utilizando para isso sensores; (2) tomar decisdes sobre o que deve fazer com base nas
informacdes adquiridas no meio e informaces a priori; (3) manipular objetos do meio ao qual esta
inserido, utilizando atuadores. Com base nessa defini¢do, um robd pode ser modelado em formatos
diferentes, conforme a sua aplicacdo: (1) industrial, (2) doméstico ou (3) humanoide.

Os dois primeiros robds (industrial e doméstico) ja estdo inseridos em maior escala no dia a
dia das pessoas, em casa ou no trabalho e visam executar tarefas repetitivas, ou aquelas que precisam
ser executadas em locais de dificil acesso, ou ainda que colocam em risco a integridade fisica de
guem as executard. Logo, estes rob6s podem ser desde um aspirador de p6 doméstico, a um braco
mecanico na industria automobilistica ou um robé que atua no espaco sideral [14]. Ja o terceiro tipo,
0 humanoide, é um rob6 criado para ser semelhante ao ser humano, com algumas caracteristicas
especificas, como: falar, interagir com pessoas, expressar emoc@es (verbais e nao verbais), além de
movimentar-se no espaco fisico préprio do humano [14]. Estes rob6s podem tanto ajudar em tarefas
domesticas, como tarefas relacionadas ao mundo do trabalho e atividades de entretenimento. Eles
podem ser projetados na mesma altura de um ser humano, como o robd Asimo desenvolvido pela
Honda, cujas principais caracteristicas sdo [15]: correr com velocidade de até 9 km/h; reconhecer
padrdo de voz de trés pessoas que estdo falando simultaneamente; andar sobre uma superficie
irregular mantendo sua postura; jogar futebol; cumprimentar com um aperto de méo e saudar;
colocar liquido de uma garrafa em um copo; subir e descer escadas; além de ter grande variedade
de movimentos com os bragos e as maos. Os pesquisadores vém avancando nos estudos com a
Asimo, desde a cria¢do do primeiro protétipo em 2000, e, atualmente, este robd humanoide ja pode
ser considerado mais do que uma maquina automatica, mas uma maquina autbnoma, devido as
tecnologias que estdo sendo acopladas a ele, tais como: controladores de postura (controle de reacéo
do chdo, controle de meta PMZ — Ponto de Momento Zero e controle de apoio do pé no chéo);

sensores para adivinhar a direcdo do movimento de uma pessoa e reajustar a sua rota de forma
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automatica para evitar esbarrfes; sensores tateis e de forca; aplicagdo de algoritmos de
reconhecimento de faces e voz [15].

Em geral, os robds humandides ainda séo projetados para serem rob6s sociais, que tem como
objetivo principal interagir com os seres humanos. Por exemplo, robds que jogam futebol, dancam,
tocam instrumentos, conversam com as pessoas e até apresentam responsividade a expressdes
emocionais. Esta interacdo da maquina com o homem contribui para o avanco das pesquisas na area
da psicologia aplicada a robdtica, principalmente no campo das emogdes. Um exemplo disto é o
projeto do robd Kismet, desenvolvido pelo MIT (Massachusetts Institute of Technology), cujo
objetivo é expressar emocBes com o0s seus olhos grandes e o intelecto de uma crianca (Fig. 1). O
Kismet é capaz de mostrar oito padrfes de expressdes faciais de emocdes [16]: se esta calmo, alegre,
triste, surpreso, interessado, aborrecido, zangado ou com sono. Para tanto, o kismet tem acoplado
em sua estrutura: um sistema de visao; um sistema de sintese de voz; um sistema de reconhecimento
de voz que procura distinguir tracos afetivos; um sistema motivacional baseado em drivers. O

sistema kismet roda em computadores com Windows e Linux.

Fig. 1. Kismet, o robd que simula emocdes [16].

Desta forma, as areas da Computacdo e da Psicologia vem aprofundando estudos na
modelagem de maéaquinas que se aproximem o maximo possivel das caracteristicas e
comportamentos humanos. Prova disso, é a area da Computacdo Afetiva que visa o estudo e 0

desenvolvimento de sistemas e dispositivos capazes de reconhecer, interpretar e simular afetos e
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reacdes cognitivas humanas. Muitos desses estudos se devem a Picard [17], o pioneiro no ramo da
ciéncia da computacdo como Computacao Afetiva.

Entre os atributos que Picard considerou para uso das maquinas, esta o de interpretar o estado
emocional dos seres humanos e adaptar comportamentos no sentido de dar respostas adequadas a
essas emoc0Oes. Basicamente, 0 que se tem como processo de trabalho nesta area é o uso de sensores
que captam dados do estado emocional por meio do comportamento fisico da pessoa. Os dados sao
recolhidos como o fazem os seres humanos. Assim, uma cadmera de video pode capturar dados
relacionados a expressdes faciais e gestos. Um microfone pode ser usado para detectar e reter
informacdes de voz ou discursos. Sensores outros podem ser usados para detectar sinais emotivos e
mensurar 0s dados no ambito fisioldgico (temperatura da pele, resisténcia galvanica) [17].

Muitas das caracteristicas apresentadas pelos rob6s humanoides, incluindo as emocGes,
como citado anteriormente, dependem das técnicas de Visdo Computacional para a sua execucao
como, por exemplo:

e Deteccdo de obstaculos;

e Deteccdo de movimentos;

e Visdo de cores, permitindo aos robds reconhecerem objetos e tons de pele;

e Reconhecimento de faces para identificar, por exemplo, pessoas e emocdes;

e Sistema de visdo para avaliar distancias;

e Leituras de partituras para robds musicais;

e Sistema de visdo para que uma equipe de rob6s possa participar de um jogo de futebol, sendo

esta apenas uma das técnicas a serem desenvolvidas em robds para esta atividade.

Nestes casos, € importante pontuar que as tomadas de decisdes, ou seja, as acdes que 0S
robds realizam, sdo embasadas nas informacfes que 0s sistemas roboticos tém pré-programadas e
naquelas que capturam do meio em que estdo inseridos. Logo, o sistema de visdo aplicado ao robd
influencia diretamente em seus movimentos, velocidade e identificacdo de objetos, pois se 0 robd
capturar uma imagem do ambiente com ma qualidade (por exemplo, muita ou pouca luz ambiente)
pode afetar negativamente os calculos de suas a¢cbes. Em suma, a melhoria da obtencéo e analise de
imagens (técnicas de visdo computacional) é de extrema importancia para melhorar o desempenho
de um rob6 humanoide.

A integracdo dessas trés areas, Visdo Computacional, Computacéo Afetiva e Robotica, nos
dias atuais, tornou-se ainda mais pertinente no &mbito social, pois em tempos de pandemia
decorrente da COVID-19, estudos recentes [18][19][20] mostram o quanto a utilizacéo de robds em

atividades de seguranca, inspec¢éo de equipamentos e limpeza de ambientes, podem contribuir para
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a diminuicdo do contagio, pois limita a interacdo entre as pessoas no ambiente de trabalho. E este é
s6 um exemplo, pois 0s rob6s podem auxiliar na area da saude, entre as diversas atividades, como
no monitoramento de pacientes e na recepcao de familiares, e outras situagdes que exigem controle
e processos rapidos.

Logo, estudos em areas de conhecimento que contribuem para o avanco da robdtica, tanto
em questdes técnicas, éticas e sociais, podem alavancar pesquisas condizentes com as necessidades

evidentes da sociedade, relacionadas ao contexto pandémico atual.

3 PROCEDIMENTOS METODOLOGICOS

Quanto a sua natureza, a presente pesquisa se apresenta como de carater aplicado, visto que
se dedica a obter conhecimento sobre as solugdes de um problema especifico [33], no caso, a
construcao de rob6s humandides.

No que tange a abordagem, esta é de natureza qualitativa, pois busca descobrir e entender a
complexidade e a interacdo de elementos relacionados ao objeto de estudo, e ndo a sua frequéncia
[35]. Nesse sentido, na pesquisa em tela, pretende-se captar a interdependéncia entre a visao
computacional, a computacdo afetiva e a robo6tica com o propésito de orientar o desenvolvimento
de solucBes capazes de atender as necessidades humanas no campo da salde, educacgdo e seguranca.

Em relacdo ao objetivo, esta pesquisa se enquadra nas de natureza explicativa [36], pois
busca-se determinar ou identificar quais sdo os fatores que contribuem para a construgdo de robdés
mais adaptados ao ser humano.

Ja no que concerne aos procedimentos técnicos, a investigacdo atende os preceitos da
pesquisa bibliografica [35]. Assim, como ensinam os referidos autores, uma pesquisa bibliogréfica
procura explicar e discutir um assunto, tema ou problema (no presente caso, a construcéo de robds
humandides) com base em referéncias publicadas em livros, periddicos, revistas, enciclopédias,
dicionarios, jornais, sites, anais de congressos, entre outras midias. No presente estudo, tal arsenal
contribuiu para a discussao atinente aos conteudos contidos nas se¢fes dois, quatro e cinco do
presente texto respectivamente. Na secdo dois, buscou-se entender as interfaces entre visédo
computacional, computacédo afetiva e robotica. Ja na secdo quatro, € tratado das relagdes entre os
processos de construcdo de robés e as emogdes humanas. Por fim, na secdo cinco é discutido as
relacOes entre a visdo computacional e a construgéo de robds.

Ademais, 0s aspectos estudados no presente artigo, remetem a necessidade de pesquisas

praticas que futuramente tragam evidéncias cientificas das teses aqui levantadas.
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4 ROBOS HUMANOIDES E AS EMOCOES

Emocdes e sentimentos sdo 0s mecanismos de sensores para o encontro, ou falta dele, entre
a natureza e as circunstancias das pessoas. Quando uma pessoa V€, toca, ou ouve outra pessoa, ela
consegue perceber caracteristicas no outro que sdo relevantes para o processo interacional. Portanto,
a linguagem signica é estabelecida em falas, gestos, cores, simbolos e sinais.*

Em Vygotsky, a mediagdo compreende uma conexdo entre signo e atividade [21]. O
psicologo bielo-russo, ndo vé o individuo apenas como um ser cognitivo, mas um ser interativo, que
ao atuar como protagonista da realidade objetiva cria ferramentas, modifica objetos e desta forma
estabelece perspectivas importantes para a complexidade interacional humana. Assim, a mediagéo
envolve diferentes variaveis e a interagdo € o efeito de uma varidvel sobre a outra, ou em termos
genéricos, a mediagdo [22]: “é o processo de interven¢do de um elemento intermedidrio numa
relagdo; a relacdo deixa, entdo, de ser direta e passa a ser mediada por esse elemento”. A relagdo ¢
sujeita a influéncia de carater emocional sob a forma de reaces fisiologicas, comportamentais e/ou
comunicativas.

Neste contexto, a roboética através da computacdo afetiva se interessa pelos niveis
emocionais das expressdes comunicacionais. Eles sdo observados em graus de intensidade e rapidez,
caracteristicas que diferenciam a emoc¢do de outros estados afetivos. A emocdo é, portanto, um
episadio relativamente breve de resposta sincronizada para a maior parte ou a totalidade dos seres
vivos diante de um evento interno ou externo [22].

Ekman [23], considerado o maior especialista mundial na analise facial das emogdes,
classifica em sete as emocdes basicas: tristeza, raiva, surpresa, medo, nojo, desprezo e alegria. Cada
uma delas se expressa de forma diferente nas pessoas €, em Vvarios niveis. Para cada uma ha um
impulso de acdo. A raiva é percebida na aproximacado ao objeto. O medo no movimento de parar ou
fugir para evitar ser detectado. O desprezo no olhar de cima para baixo. A surpresa na atencéo fixa
no objeto. O nojo, igual ao percebido no medo, porém mais fraco. A alegria na aproximacéo ao
objeto. Detectar estas emocdes atraves de técnicas de visao computacional denota a importancia das
pesquisas sobre computacéo afetiva.

Existem vaérias contribuices para estudos da computacdo afetiva sobre expressdes
emocionais. Uma delas é apresentada por Ortony, Clore e Collins [24]. Estes autores propdem o

estudo das emogdes através de valéncias na reacdo aos eventos, agentes ou objetos. A natureza

a linguagem signica € aquela presente nas linguagens verbal e ndo verbal. Ela pode se referir a signos da lingua que definem por exemplo, tristeza
ou raiva, ou a signos manifestos através de outros fenémenos diferentes de palavra como respiragéo acelerada, contracdes faciais, voz trémula, entre
outros.
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particular de cada emocdo é determinada pelo modo como a situacéo é construida e disparada. Nesse
caso uma emocao que pareca surpresa, pode nédo ser pela auséncia de uma valéncia. A computagéo
afetiva permite estudar a emoc&o para além da valéncia, como € o caso dos componentes emocionais
e 0s processos e funcdes a eles relacionados.

Pesquisadores tém dado atencdo a quatro elementos principais nas emoc¢des humanas
presentes no modelo dos componentes [24][25][26] esquematizado em: (1) tendéncia de agir através
do componente motivacional-comportamental: (2) tendéncia de rotular as emogdes sentidas que é
0 componente subjetivo; (3) ativacdo dos sistemas nervosos central e automatico (manifestacédo
corporal) que refere-se ao componente somatico e (4) processos cognitivos que avaliam situacoes e
disparam emocdes que estéo relacionados ao componente cognitivo.

Nos estudos da Psicologia, temos a psicologia cognitiva que estuda as situagcdes e eventos
antecedentes da emocdo [21][27]. Através de avaliacdo ela verifica o padrao de reacdo nos dominios
da fisiologia, sensacdes e tendéncias a acdo. Nesta linha de investigacdo, o interesse dos psicologos
cognitivistas tem influenciado varios trabalhos em computacéo afetiva [1][25][28].

Vale salientar, portanto, que o recurso utilizado para o reconhecimento de emocGes é o
processamento digital de imagens, componente essencial da visdo computacional, em que um robo
pode capturar uma imagem facial do ambiente e interpretar a partir da imagem qual a emocéo é
representada e a partir dai selecionar um comportamento resposta.

Em outro sentido, a perspectiva de um robd exibir expressdes emocionais pode favorecer a
interacdo social em diferentes areas de interesse como a robotica assistiva no monitoramento de
salde, na ajuda em tarefas ou nas interacdes sociais. O robd chamado Baxter, apresentado por
Bonneau em [39], € um exemplo do qual foi produzido para transportar cargas, manusear e realizar
tarefas, priorizar itens em triagens e atuar em tarefas macantes e ele oferece recursos de interagéo
com humanos por apresentar expressoes afetivas.

Baxter é dotado de sensores integrados e responsivos ao que estiver em sua proximidade,
podendo desacelerar acdes, cessar movimentos ou surpreender humanos pelo contato. Isso é
observavel em sua tela-rosto capaz de demonstrar emogdes em que se mostra neutro, adormecido,

concentrado, focado, surpreso, confuso e triste, como se vé na figura 2.
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Fig 2. Baxter, o robd que exprime emoc6es adaptado de [39].

adormecido concentrado

confuso focado

surpresa

neutro

triste

5 ROBOS HUMANOIDES E A VISAO COMPUTACIONAL

Como demonstrado anteriormente, os robds tornaram-se elementos presentes em diversas
areas da vida do homem seja para o entretenimento, no servi¢co doméstico e na manufatura industrial.
Corroboram com essa afirmacao [29], quando dizem que: “[...] a utilizagdo de robos tem se tornado
comum, principalmente em areas que exigem elevado grau de precisdo, confiabilidade e

velocidade”.
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Com a evolugdo dos recursos computacionais nas Ultimas décadas, estd sendo possivel
avancar nessas pesquisas no sentido de desenvolver rob0s capazes de executar tarefas ainda mais
complexas, além do equilibrio, mobilidade e movimentos (computacdo fisica), e chegando a
questdes psicologicas de aprendizado e emocgdes (computacdo afetiva). Exemplo disso, séo 0s robos
humanoides, os quais tém como principal caracteristica a interacdo com seres humanos. 1sso exige,
muita mais do que mobilidade e equilibrio, exige que o robd consiga executar atividades que
envolvam os 5 sentidos, como por exemplo, a visdo. E é atraves da Visdo Computacional que um
rob6 consegue capturar imagens do ambiente a fim de identificar emoc0es, acOes e atitudes de um
ser humano.

A seguir séo apresentados dois exemplos de servigos que podem ser realizados por robds
humanoides, em que a implementacdo de um sistema de visdo computacional é essencial para o
sucesso e a qualidade da atividade desempenhada.

e Exemplo 1: Muitos pesquisadores sdo atraidos por desenvolverem rob6s humanoides para
jogar futebol. Ha uma competicdo, denominada RoboCup [30] Fig. 3, que visa um campeonato
de futebol entre sele¢Bes de robos. Para tanto, é necessario implementar em um rob6 destinado
a essa atividade: sistemas de visdo do rob0; sistema de comunicagéo entre os robgs; sistema
de interpretacdo de informacdo hibrida vinda de varios sensores; entre outros. Estudos
mostram que a qualidade do sistema de visdo aplicado ao robd influencia diretamente no seu
desempenho durante o jogo de futebol, pois é através deste sistema que o robd localiza a bola,
seus “colegas” de time, seus adversarios, os limites do campo, bem como o gol [30].

e Exemplo 2: Tulsulkar, et al. [33] criaram a Nadine, uma rob6 que tem por objetivo estimular
0s moradores de uma casa de repouso por meio de conversas, manté-los engajados, fornecer
companhia e apoio aos residentes de asilos com deficiéncia cognitiva. Um exemplo dos
atendimentos podem ser vistos na Fig. 4. Em média, os moradores conversaram com Nadine
por cerca de 15 minutos. Os resultados indicam mudancas positivas significativas observadas
nas respostas dos residentes (bem-estar) ao longo do programa de interacdo com a robd

humandide.
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Fig. 3. Protdtipo RoboCup utilizado nas simulacdes [30].

Conforme Sebe (et al.) apud [29], “a visdo computacional tem como objetivo promover ao
computador as capacidades de percepcao do sistema visual humano em relacdo ao ambiente”, e,
mesmo sendo um assunto complexo que envolve madulos como visualizagdo, formacdo de imagens,
controle da irradiacdo, entre outros, é essencial para se projetar robds humanoides cada vez mais
autdbnomos e com capacidade de perceber mudancas de expressdes faciais, emocdes e humor.

E ainda, segundo [31] a visdo computacional é o conjunto de métodos e técnicas através dos
quais, sistemas computacionais podem interpretar imagens, ou seja, transformar um conjunto de
dados digitais representando uma imagem em uma estrutura de dados descrevendo a semantica deste
conjunto em um contexto qualquer. Isto é primordial para os robos executarem atividades além das
mecanicas, atuando como um robd realmente humandide que interage com pessoas de maneira
simular a comunicagédo entre humanos.

A Visdo Computacional e Robds Humandides tem se difundido e despertado interesse de
estudantes ao ponto das universidades se preocuparem em ensinar algoritmos da area, De acordo
com Vital, et al. [34] o fato dos estudantes terem a possibilidade de usar um robd humandide para
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realizar experimentos faz com que os alunos se sintam mais motivados e aprendam com mais

facilidade e rapidez para desenvolver os algoritmos desejados.

6 CONSIDERACOES FINAIS

O objetivo deste estudo € descrever a relacdo entre trés areas de conhecimento: Robotica,
Computagdo Afetiva e Visdo Computacional, no desenvolvimento de robds humanoides. Nossa
pesquisa mostra que a caracteristica principal desses robés é a semelhanca com o ser humano, tanto
fisica como comportamental (fala, comunicacao, mobilidade, expressao de emocoes, etc.).

A partir dai, foi possivel verificar que para qualquer atividade mecénica ou comportamental
de robds humanoides é necessario um sistema de visdo computacional atrelado a ele. Quanto mais
caracteristicas comportamentais o robd apresentar, mais complexo é o sistema de visdo, pois é
atraves deste que as imagens sdo captadas e interpretadas para a geracdo de dados e tomada de
decisdo do robd.

Outro ponto abordado foi que a area da Computacao e da Psicologia vem realizando estudos
na modelagem de maquinas que se aproximam o maximo possivel dos comportamentos humanos.
Prova disso, é a area da Computacdo Afetiva que visa o estudo e o desenvolvimento de sistemas e
dispositivos capazes de reconhecer, interpretar e simular afetos humanos. Neste contexto, o robo,
durante a interacdo com um ser humano, consegue identificar uma expressao facial de tristeza ou
alegria através do processamento de imagens, mecanismo integrante do sistema de visdo
computacional.

Verificamos também que os robds humandides estdo sendo aplicados em projetos de
entretenimento, atividades domésticas e em atividades profissionais especializadas, na area de
medicina e educacdo. Nessas duas &reas, a qualidade da interacdo entre médico/paciente e
professor/aluno, respectivamente, é primordial para se alcancar com sucesso seus objetivos.
Portanto, desenvolver robds que coadune com as caracteristicas e necessidades desses ambientes
(hospital e escola) é bastante relevante, pois obter dados via robd (a longa distancia) permitira ao
profissional envolvido desenvolver novas estratégias para a recuperacao de um paciente ou melhora
do processo de aprendizagem de um aluno.

Logo, quanto mais se conjugar areas diferentes de conhecimento, mais qualidade podera ser
empregada nas interagdes entre homem e maquina. Desta forma, a Visdo Computacional é a
ferramenta essencial para a implementacdo de varios sistemas que fazem parte da estrutura
comportamental de um rob6é humanoide, desde a movimentagdo, comunicacdo e identificacdo de

emogcdes até mesmo o reconhecimento do meio-ambiente e das pessoas.
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