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Ambient assisted living (AAL) consiste no uso de tecnologias da informagdo e da comunicacdo (TIC) no quotidiano das pessoas, quer
seja em sua casa quer seja no local de trabalho, para que possam manter-se ativas durante mais tempo, socialmente conectadas e manter-
se auténomas na 3. idade [1, 2]. Uma das tecnologias usadas em AAL sdo os robds sociais, que se podem locomover em espagos de
trabalho e de lazer dos utilizadores humanos para funcionarem como robds assistenciais, companheiros, ou de entertenimento.

Para além de capacidade de locomocdo, s3o dotados de sensores a bordo e dispositivos de interface humana que permitem desenvolver
capacidades de percepgdo artifical e de interagdo com os utilizadores humanos, para detetar pessoas, objetos e locais e interagir de
forma natural com as pessoas, incluindo através do didlogo (reconhecimento e sintese de voz). Os robds sociais t€ém vindo a ser
demonstrados em diversos projetos de AAL como sendo ferramentas tecnoldgicas valiosas para a promogdo do envelhecimento ativo,
por exemplo através da promoc¢do da atividade fisica regular junto de pessoas idosas [2].

Um requisito fundamental de um robd social assistencial € coexisitir com pessoas e navegar autonomamente (i.e. sem intervencdo
humana) durante longos periodos de tempo em espacos de trabalho
confinados tipicamente existentes em habitacdes e outros ambientes
humanos, possuindo miltiplos obstdculos e portas ou passagens que
tendem a ser estreitas e a dificultar a navegacio da maior parte dos
robds méveis. Para além de navegar de forma segura sem colidir com
pessoas e objetos, o robd tem de o fazer de foma socialmente aceite,
adotando distdncias em relacdo as pessoas e velocidades de
locomogdo que ndo perturbem as pessoas nem interrompam as suas
interacdes com objetos e outras pessoas, ou que sejam adequadas a
inicia¢do de uma interagdo com uma pessoa por iniciativa do robd.
O objetivo desta dissertacdo de mestrado ¢, numa primeira fase,
estudar métodos estado-da-arte de social-aware navigation e, nas
fases subsequentes, desenvolver em ROS [3] e testar num robo
GrowMu (ver fotos) métodos de “navegacdo social” que permitam
navegar o robd de forma robusta, segura e cumpridora de normas
sociais exigiveis no ambito da interagdo humano-robd. Sendo o
ajuste dos pardmetros de navegagdo as caracteristicas espaciais do
ambiente fisico especifico e as preferéncias dos utilizadores humanos uma tarefa complexa que depende de varios fatores, sera
interessante a exploragdo de técnicas de aprendizagem por demonstracdo [4] ou aprendizagem por reforgo inversa [5].

O trabalho de dissertagdo sera desenvolvido no Laboratério de Robotica Mével do ISR-UC. Hé a possibilidade de os ultimos 4 meses
de desenvolvimento da dissertacdo serem financiados por uma bolsa de investigacdo no ambito do projeto de investigagdo EuroAGE+.
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