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Ambient assisted living (AAL) (Monekosso et al., 2015) consiste no uso de tecnologias da informação e da comunicação (TIC) no quotidiano 
das pessoas, quer seja em sua casa, no local de trabalho, ou num serviço público. Uma das tecnologias usadas em AAL são os robôs sociais 
assistenciais com a capacidade de prestar assistência, companhia ou entretenimento (Cruces et al., 2024). Para além da capacidade de 
navegação autónoma, os robôs sociais assistenciais usam sensores (e.g. câmaras) e dispositivos de interface humana para executarem 
algoritmos de perceção e de interação com os utilizadores humanos, para detetar pessoas, objetos e contextos, interagir através de linguagem 
natural (reconhecimento e síntese de voz) e expressões faciais ou labiais (e.g. com matrizes de LED), e até mesmo reconhecer emoções. 

No contexto atual de sociedades cada vez mais envelhecidas, estas 
tecnologias são especialmente úteis para ajudarem pessoas idosas a 
manterem-se ativas, socialmente conectadas e autónomas em suas 
casas durante mais tempo (Menezes & Rocha, 2021; Almeida & 
Rocha, 2025; EuroAGE+, 2025). Neste âmbito, a Universidade de 
Coimbra participa atualmente no projeto EuroAGE+, no qual tem 
desenvolvido e demonstrado funcionalidades avançadas de um robô 
social assistencial, tais como interação através de linguagem 
natural, narração de histórias interativas e personalizadas (Almeida 
& Rocha, 2025) e controlo da pose do robô (Pascoal, 2025). O 
objetivo desta dissertação de mestrado é estender estas 
funcionalidades já disponíveis no robô GrowMu, desenvolvidas 
usando o middleware ROS 2 (Macenski et al., 2022), para dotar o 
robô da capacidade de iniciar e manter interações com utilizadores 
humanos em contextos livres, de forma a conhecer a identidade e 
as necessidades dos utilizadores e oferecer serviços de assistência, 
tais como: apresentar ou mostrar o espaço, ajudar a localizar uma pessoa que o interlocutor procure, informar se essa pessoa está presente 
ou já foi vista hoje, etc. Para o efeito, será necessário desenvolver no robô as capacidades de detetar a presença de pessoas no espaço de 
trabalho; escolher e abordar o interlocutor a uma distância socialmente adequada; identificá-lo através de reconhecimento facial ou de voz, 
se já for conhecido, ou através de diálogo se não o for (registar a face e a assinatura vocal, conhecer o nome, interesses e outras informações 
relevantes); despoletar e manter um diálogo com o interlocutor sensível ao contexto, relacionando dados guardados em interações anteriores 
com o mesmo utilizador, visando criar uma relação empática e oferecer assistência; detetar estados emocionais do interlocutor e adaptar a 
interação em conformidade; manter uma base de conhecimento para memorização de atributos e preferências de utilizadores, 
relacionamento de conceitos, inferência, etc. 

O trabalho de dissertação será desenvolvido no Laboratório de Robótica Móvel do ISR. 
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