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Resumo - Os robds assistivos tém sido cada vez mais
incorporados as terapias que visam melhorar a
qualidade de vida de criangas com deficiéncia. Esses
robds possuem ferramentas para estimular habilidades
sociais, cognitivas e fisicas nas criangas, podendo
promover melhorias nos aspectos comportamentais,
cognitivos e motores. Neste artigo, propomos um novo
denominado MARIA T21 (Mobile
Autonomous Robot for Interaction with Autistic and

robé auxiliar,

Trisomy 21), que foi desenvolvido na UFES/Brasil. O
robd é integrado a Jogos Sérios (JS) que trabalham
com atengéo memoria,
habilidade de
cognitivo em criangas com Transtorno do Espectro
Autista (TEA) e Sindrome de Down (SD). Este trabalho

tem como foco a andlise da integragdo robd-jogos

conjunta, comunicagao,

interacdo social e desenvolvimento

sérios para criangas com TEA, demonstrando seus
beneficios como ativadores e facilitadores de terapias.
Robd

Transtorno do Espectro Autista, Sindrome de Down.
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1. Introdugédo

O Transtorno do Espectro Autista (TEA) é um
disturbio do neurodesenvolvimento cujos sintomas séo
dificuldades de comunicagdo (verbal ou nao verbal) e
interagao social, além de padrdes repetitivos e restritos
de comportamento e interesses (Ramirez-Duque,
2020). E estimada uma prevaléncia global de TEA de 1
crianga em 160 (World Health Organization, 2021).
Estudos destacam resultados

promissores em

intervencbes terapéuticas usando robds, tanto no
diagnodstico quanto nas praticas que visam estimular
habilidades sociais, cognitivas e fisicas em criangas
com TEA (Cerasa, 2020). Por outro lado, Jogos Sérios
(JS) oferecem recursos interativos e podem criar um
ambiente imersivo para auxiliar as terapias de
reabilitacdo cognitiva e psicomotora (Schreider, 2019)

(Mazon, Fage, & Sauzéon, 2019). Um exemplo de uso

de JS foi realizado com uma crianga de 9 anos com
Sindrome de Down (SD), onde foi constatado que apés
12 sessbes a crianga apresentou melhora do perfil
psicomotor (Schreider, 2019).

O robbé MARIA T21utilizado neste trabalho (Figura 1)
possui recursos que aumentam a interagdo com as
2020),

sensiveis ao contato, um projetor de JS e cameras que

criangas (Panceri, tais como revestimentos

captam movimentos. O objetivo deste trabalho &

descrever um protocolo de interagdo entre o robd e
criangas com TEA utilizando JS para desenvolvimento
de habilidades cognitivas e sociais. Esta pesquisa foi
autorizada pelo Comité de Etica da UFES (n°
1.121.638).
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Figura 1. Robé MARIA T21 da UFES/Brasil
Fonte: Autoria Prépria (2021)

2. Desenvolvimento

2.1 Método

Este estudo é composto pelo grupo experimental com
criangas e adolescentes de ambos os sexos com
diagnéstico clinico de TEA, com idade entre 5 e 15
anos, e que entendem os comandos para brincar com
os JS. Aquelas que apresentam doengas neuroldgicas,
com tendéncia a agressdo e/ou muito agitadas séo
excluidas do estudo. No grupo controle estéo criangas e
adolescentes tipicos de ambos os sexos, também com
idade entre 5 e 15 anos. Os pais ou responsaveis
concederam permissdo para participagdo no estudo
assinando o Termo de Consentimento Livre e
Esclarecido.

O protocolo consiste em quatro sessdes durante

quatro semanas. Sdo utilizados dois JS por sesséo, a



pesquisadora explica e demonstra a crianga a maneira
correta de jogar e auxilia sempre que necessario.
Primeiramente, o rob6 MARIA T21 pergunta o nome e
a idade da crianga e se apresenta, perguntando se a
crianga quer brincar. Posteriormente, o pesquisador
inicia o jogo. Durante a interacdo sao avaliados
acertos, o tempo de jogo, o deslocamento e a posigao
da crianga, as expressdes faciais, a atengdo as
atividades e as emocgdes por uma camera térmica.

Os JS visam estimular a atencdo compartilhada, a
imitacdo e a interacdo, que normalmente sao reduzidas
em criangas com TEA, bem como o equilibrio postural,
a propriocep¢ao e a coordenacéo motora.

Trés métodos sdo utilizados para avaliar a interagao
crianga-robd: 1) o Goal Attainment Scaling (GAS), o
qual € um método para pontuar de forma padronizada
os objetivos alcangados durante a intervengéo (Turner-
Stokes, 2009). Neste trabalho, os objetivos sdo: “Olhar

para o robd”, “Tocar no robd” e “Interagir com o
mediador”, aspectos importantes em criangcas com
TEA. 2) A “Lista de Verificagdo de Avaliagdo do
Tratamento do Autismo (ATEC)" é

composto por um formulario preenchido pelos pais, o

um método

qual fornece uma pontuagéo total a ser utilizada para
comparagao pos-terapia (Rimland & Edelson, 2016).

3) O System Usability Scale (SUS) € um método em
que os pais ou responsaveis avaliam a facilidade de
uso do robd e JS como ferramentas terapéuticas (Lewis
& Sauro, 2009).

No jogo “Qual é a carta?” um numero entre 1 e 5 ou
uma vogal é projetada em um intervalo de até 15
segundos. Cada um tem um cartdo correspondente que
deve ser mostrado pela crianga, no qual um coédigo QR
permite ao robd identificar o cartdo (Figura 2). Este jogo
possui trés niveis: no primeiro, um numero entre 1 e 5 é
projetado aleatoriamente até que a crianga atinja dez
acertos. No nivel dois, as vogais sdo projetadas
aleatoriamente até obter dez respostas corretas. O
nivel trés reine 0s numeros € as vogais, a crianga deve

escolher entre as dez cartas aquela que € correta.

Figura 2. Cartas do jogo “Qual é a Carta?”
Fonte: Autoria Prépria (2021)

Uma floresta e diversos animais sdo projetados no
jogo “Detetive de Animais” (Figura 3). O robd gira sobre
seu préprio eixo ao lado da crianga, que deve caminhar
ao redor e explorar o cenario. Com os pés, a crianga
deve indicar 0s animais que aparecem, a medida que a

brincadeira avanca total de animais aumenta.

Figura 3. Jogo “Detetive de Animais”
Fonte: Autoria Propria (2021)

No jogo “Corda bamba” (Figura 4) a imagem de uma
corda presa em duas pontas é projetada, a imagem
simula uma altura elevada por onde a criangca deve

caminhar até chegar ao outro lado.

Figura 4. Jogo “Corda bamba”
Fonte: Autoria Propria (2021)

Este jogo possui trés niveis: no primeiro a crianca
deve caminhar pela imagem da corda, segurando uma
bola até chegar ao outro lado. No segundo nivel, ao
longo do caminho surgem passaros para causar
distracdo. No terceiro nivel, ao realizar a tarefa, uma
parte da imagem da corda comegca a piscar para
incentivar a aceleragao da travessia.

“Qual é o personagem?” é um jogo em que a crianga
assiste no tablet que funciona como face da MARIA T21
trecho do filme infantil “Divertidamente”

um por



aproximadamente 10 minutos. Este filme foi escolhido
porque alguns personagens representam as emogdes
de alegria, nojo, tristeza, raiva e medo (Figura 5). Apos
a exibicdo do video, o robd faz perguntas a crianga
sobre 0s personagens e suas emogdes. A crianca deve
escolher a ficha correspondente em que codigo QR

permite identificar se a escolha foi correta.

Figura 5. Cartas para o jogo “Qual é o personagem?”
Fonte: Autoria Propria (2021)

Na “Sequéncia Sonora”, a MARIA T21 projeta diante
da crianga oito formas com diferentes expressdes e
cores (Figura 6). Posteriormente, pisca algumas das
figuras fazendo sons diferentes para cada uma delas. A
crianga deve entdo pisar nas figuras que piscaram
repetindo a sequéncia. No primeiro nivel, a sequéncia
possui dois itens, e assim continua aumentando até o
nivel sete com os oito itens piscando. A MARIA T21

identifica se a crianga seguiu a sequéncia correta.
DS D
Figura 6. Jogo “Sequéncia de Som”
Fonte: Autoria Prépria (2021)

O “Tapete Sensorial” funciona como veiculo voador
(ou barco, dependendo do cenario) (Figura 7). Suas
areas distintas, com células de carga para analise de
adesao plantar, funcionam como controles de diregéo e
apresentam diferentes texturas. A projecao feita pela
MARIA T21 simula uma aventura e o tapete permite
que a crianga evite “obstaculos”, por exemplo,
passaros, avibes e nuvens quando se trata de uma
aventura nos céus, ou pedras, peixes e correntes nas
aventuras aquaticas. A crianga pode se mover para a
direita ou esquerda e o centro do tapete € uma zona
neutra, que permite manter o curso estavel. Em caso
de resisténcia a alguma das texturas e na auséncia de
deslocamento da crianga, o veiculo pode colidir com os

obstaculos.

Figura 7. Jogo “Tapete Sensorial”
Fonte: Autoria Prépria (2021)

2.2 Resultados

Foram realizados testes pilotos utilizando o robd e os
dois JS citados. Participaram dos testes seis criangas
com TEA (uma menina e cinco meninos), as quais
demonstraram interesse e bom desempenho, atencéo
as falas do rob6 e entusiasmo com os JS (Figura 3).

Foram realizados testes pilotos de interagéo crianga-
robd, utilizando os jogos “O que é a Carta?” e “Detetive
de Animais”. Participaram dos testes seis criangas com
TEA (uma menina e cinco meninos), as quais jogaram
os dois jogos (Figura 8). Vale ressaltar que na interagao
as criancas ficaram atentas as falas do MARIA T21,
entusiasmadas com 0s jogos, demonstraram interesse e

com o robd e alcangando bom desempenho nos jogos.

Figura 8. Teste piloto de interacéo crianga-robd usando jogo sério
Fonte: Dados da pesquisa (2021)

2.3 Discussoes

Estudos tem explorado as oportunidades de
intervencdo baseada em tecnologia para apoiar
individuos com TEA (Mazon, Fage, & Sauzéon, 2019).
O objetivo de pesquisar o uso de um robd para criangas
com TEA é induzir um comportamento direcionado,
como atencgdo conjunta, imitagdo, expressao emocional
ou interagdo espontanea; ensinar tarefas especiais as
criangas; e estudar a qualidade e a quantidade das
interacdes entre uma crianga € um robd, o que poderia
auxiliar os médicos em seus diagnosticos e terapias

(Grossard, 2018).



Assim, o desenvolvimento do novo rob6 MARIA T21
em conjunto com JS busca impactar diretamente
criangas com TEA, terapeutas e familiares. Tendo em
vista que para que o robd6 cumpra seu proposito,
objetivando que o robd cumpra seu propésito e as
criangas se sintam a vontade com ele e o vejam como
“amigo” (Mensah, Hayfron-Acquah, & Asante, 2019),
buscamos desenvolver uma aparéncia simples e
amigavel que cative as criancas.

Os dialogos e reforgos positivos proporcionados pelo
robé buscam alinhar-se aos interesses das criangas,
fornecendo informagdes para que a crianga acompanhe
seu progresso nos jogos e mantenha o interesse
(Grossard, 2018).
automatizados, permitindo extrair dados quantitativos

Os meétodos de avaliagdo sao

da interacdo crianga-robd, além de poder caracterizar o
desempenho da crianga em cada jogo e, assim,
fornecer as caracteristicas de sua evolugao.

Pesquisas desenvolvidas na UFES/Brasil (Schreider,
2019) (Bastos, 2020) utilizando JS e rob6 mostraram
bons resultados para criangas com SD e TEA,
indicando a perspectiva promissora do presente
estudo. Assim, propomos um protocolo de interagcao
crianga-rob6 utilizando dois dos JS citados, que visam
estimular aspectos cognitivos em criangas com TEA,
como concentracdo, memoria e atencdo dividida e
compartilhada, além de aspectos fisicos como a

coordenagao motora, a propriocepgao e o equilibrio.

2.4 Conclusoes

Tendo em vista resultados promissores encontrados
nas pesquisas realizadas na UFES/Brasil com robés e
JS, acredita-se que a combinagdo dessas tecnologias
possa beneficiar as terapias cognitivas e psicomotoras
de criangas com TEA, uma vez que esta associagéo
tem um efeito motivador e facilitador, tanto para a
crianga quanto para o terapeuta.

Nesse sentido, a MARIA T21 tem se mostrado uma
ferramenta lidica capaz de proporcionar maior
engajamento e interagdo entre corpo e mente de
criangas com TEA. Devido ao sensoriamento a bordo
do robd, parametros seguros e confiaveis de avaliagéo
fisica e monitoramento da evolugéo do tratamento sédo

gerados em resposta as terapias. Espera-se que esta

pesquisa tenha relevancia social, terapéutica e

cientifica, além de melhorar e otimizar a prestacdao de
servigos de cuidado a crianga com TEA.
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