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INTRODUCAO

As tecnologias estdo cada vez mais presentes na vida cotidiana das pessoas, o
seguimento da robodtica avanca exaustivamente com o objetivo de aprimorar as relagdes entre
humanos e maquinas, pode-se perceber a notavel proliferacao de robds em diversas esferas da
sociedade, que abrangem desde as industrias até as residéncias (BELO, 2023). Entretanto,
existem barreiras que as maquinas e robos expressam dificuldades em romper, entre elas,
estdo algumas que formam as principais caracteristicas dos seres humanos: Emocdes e
Expressoes (SILVEIRA, 2020). Essas sdo as caracteristicas que podem humanizar os robos,
proporcionando maiores interacdes (DALOSTO, 2019).

O presente trabalho foi desenvolvido no ambiente do projeto Cidades Inteligentes,
através da bolsa de pesquisa PROFAP. Com base nesses pressupostos, o objetivo deste
trabalho ¢ examinar as reacoes de diferentes grupos com o robd NAO, descrevendo diversos

aspectos da relacao humano e robo.

METODOLOGIA

O Robd NAO, ¢ um robé humanoide, desenvolvido pela Aldebaran Robotics, possui
4 microfones, 2 cameras, 9 sensores de toque, 8 sensores de pressao, 4 sonares, 2 alto falantes,
25 articulagdes com motores, Leds na cabega, olhos, pés e orelhas, 57 centimetros de altura e
peso de 5,7 Kg. Ademais, seu visual humanoide, juntamente com todos esses outros fatores
proporcionam diversificadas possibilidades de interacdes entre humanos e o robé NAO, o que
popularizou o uso do NAO no ramo da educagdo, principalmente com criangas autistas, na
area do entretenimento, com a RoboCup e apresentacdes de eventos e palestras, e também na

linha académica, com pesquisas sobre as interagdes entre humanos e robos (FAERBER, 2012;

LAGARES et al, 2023).
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A aquisicdo do robd NAO faz parte do projeto Ampliagdo e qualificagdo do Centro
de Inovacdo e Criatividade para uma Cidade Inteligente, conhecido como Cidades
Inteligentes, esse projeto ¢ uma parceria da FIDENE/UNIJUI e o Ministério da Ciéncia,
Tecnologia e Inovacdo, cujo objetivo ¢ promover uma integragdo entre comunidade,
tecnologia e inovagdo através de oficinas, palestras, cursos e semindrios.O projeto possui dois
robos NAO. Os robos NAO atuam nesses eventos, fazendo apresentagdes e interagdes com a
comunidade.

Dentro do contexto do projeto Cidades Inteligentes, tive o papel de desenvolvimento
dos robds NAO. No inicio deste ano os robds estavam em um processo muito inicial de
aprendizagem, com apresentacdes padrdes, enquanto um dos robds se comunicava apenas em
inglés.  Primeiramente, foram realizadas pesquisas para aprender sobre as diversas
funcionalidades e caracteristicas do robo, logo apos, foi desenvolvida uma apresentagio
personalizada para as demandas do projeto. No segundo momento, o outro robod, que estava
configurado apenas em inglés, foi resetado e ajustado para o portugués. No momento atual os
maiores desafios sdo a integracdo dos dois robds e um sistema mais eficaz de fala e interacao.

Para realizar as apresentacOes e interacdes ¢ usado o software Choregraphe, na
versao 2.8.6, desenvolvido pelo mesmo fabricante do robd NAO. A programagdo ¢ feita por
blocos com a linguagem Python. O processo de apresentacdo normalmente ocorre da seguinte
maneira, podendo variar conforme o publico e o tempo disponivel: Primeiramente ¢ realizado
uma fala sobre a histdria, caracteristicas e aplicagdes do robd NAO, em seguida ¢ utilizado
um script no Choregraphe, no qual o NAO se apresenta demonstrando suas principais
habilidades ¢ uma danga, logo apds, € utilizado um script em que ocorre a interagdo entre o
NAO e o publico, fazendo brincadeiras e conversas, por fim ¢ disponibilizado um tempo para
davidas dos participantes.

O publico analisado neste trabalho ¢ proveniente das visitagdes feitas pela
comunidade no Espaco Mais Inovagdo, essas visitas acontecem devido as oficinas, cursos,
treinamentos e seminarios proporcionados pelo projeto Cidades Inteligentes, essas pessoas
podem ser divididas entre: Criangas estudantes do ensino fundamental, adolescentes
estudantes do ensino médio, jovens e adultos estudantes do ensino superior, pessoas da

terceira idade.
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RESULTADOS E DISCUSSAO
Utilizando o robd NAO e o publico oriundo das visitagdes no Espaco Mais Inovagao,
pode-se analisar as diferentes reacdes e comportamentos dos grupos diferentes de pessoas no
momento de interacdo com o robo.

Primeiramente, pode-se ressaltar nas criangas um elevado niimero de questionamentos
apds a apresentacdo e reagdes muito mais emocionais durante a apresentagdo, além disso ha
sempre um interesse em tocar o robo. O publico adolescente ¢ o menos engajado,
provavelmente decorrente da constante exposicdo as tecnologias e redes sociais a capacidade
de atengdo ¢ inferior aos demais publicos, por consequéncia, interagem menos com o robo.
Ademais, os estudantes do ensino superior apresentam um nivel de interesse elevado, porém
para questdes mais técnicas do funcionamento do robo. Por fim, as pessoas da terceira idade
se mostram interessadas nas tecnologias em geral e tendem a criar um lago afetivo com o
NAO.

Conclui-se entdo que o design humanoide do rob6 NAO causa um maior impacto no
ambito da interacdo entre humano e rob0d, e as reagdes de cada grupo de pessoas difere entre

seus interesses e afetos.

CONSIDERACOES FINAIS

Em resumo, pode-se destacar que a robotica ¢ uma area da tecnologia que estd em
grande ascensdo, porém existem alguns obsticulos que estdo sendo trabalhados no que se
refere a reconhecimento e replicagdo das emogdes humanas. Ademais o robd NAO, com seu
design humanoide e programagdo voltada para simular comportamentos humanos ¢ muito
eficaz na geracdo de relacionamentos entre humanos e robos. Em sintese, o projeto Cidades
Inteligentes ¢ uma iniciativa fundamental e eficaz, incentivando a inovagdo e tecnologia,

sendo um agente para desenvolvimento da comunidade local.

Palavras-chave: Robo NAO. Relacao humano-robd. Tecnologia. Inovagao.
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