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Resumo - A recente incorporagdo de robds em terapias que visam a melhorar a qualidade de vida de
criangas com algum tipo de deficiéncia, fisica ou intelectual, demonstra que a robética assumiu uma posi¢ao
de destaque na vida contemporanea. Estes robés contam com ferramentas que estimulam habilidades
sociais, cognitivas e fisicas, apresentando capacidade de promover melhora nos aspectos comportamentais
e fisicos dessas criangas. Este trabalho tem como objetivo descrever um protocolo de jogos sérios para um
novo robd socialmente assistivo, denominado MARIA T21 (Mobile Autonomous Robot for Interaction with
Autistic and Trisomy 21), para a intervengao na propriocepgao, equilibrio postural e marcha de criangas com
Sindrome de Down (SD), com idade entre 5 e 15 anos. Pretende-se criar ferramentas de colaboragao
terapéutica que proporcionem uma forma ludica de terapia, uma maior interagao entre corpo € mente e uma
maior adesao as terapias de criangas com SD.
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1. Introdugao

A recente incorporagdo de robds em terapias que visam melhorar a qualidade de vida de criangas com
algum tipo de deficiéncia, fisica ou intelectual, demonstra que a robética assumiu uma posi¢do de destaque
na vida contemporanea. Estes robds contam com ferramentas que estimulam habilidades sociais, cognitivas
e fisicas, apresentando capacidade de promover melhora nos aspectos comportamentais e fisicos dessas
criangas (Tapus, Mataric, & Scassellati, 2007).

A Sindrome de Down (SD) é a alteragcdo genética mais comum relacionada ao atraso do
desenvolvimento neuropsicomotor (Lapa, Moreira, El-Hani, Fabio, Gusmé&o, & Feuerstein, 2010). Esta
sindrome cursa com o quadro de hipotonia e pode estar associada a outras patologias como cardiopatia
congénita, problemas auditivos e visuais, altera¢cdes na coluna cervical, obesidade, disturbios da tiredide e
envelhecimento precoce (Lapa, Moreira, El-Hani, Fabio, Gusméao, & Feuerstein, 2010), (Teixeira, Olney, &
Brouwer, 1998). Criangas com SD necessitam realizar terapias, dentre elas a estimulagdo precoce com
fisioterapia, a qual mostra evidente colaboragcdo para a melhora do desenvolvimento neuropsicomotor e
habilidade social (Mattos & Bellani, 2010).

2. Metodologia
2.1 Rob6 Maria T21: O rob6 MARIA T21 (Figura 1) possui recursos que proporcionam e estimulam a
interacdo com criangas (Panceri, 2020), tais como revestimentos sensiveis ao contato, projetor para os

jogos sérios e cameras que captam movimentos das criangas.



Figura 1- Robd MARIA T21, desenvolvido na UFES/Brasil
Fonte: Propria (2021)

2.2. Protocolo: A amostra deste estudo é composta por dois grupos: a) um grupo com criangas e
adolescentes de ambos os sexos, diagnosticadas com SD, com idade entre 5 e 15 anos, e que entendem
os comandos verbais e/ou visuais durante a realizagdo dos jogos sério; b) um grupo controle composto por
criangas e adolescentes tipicos, de ambos os sexos e com idade entre 5 e 15 anos. Para a pesquisa com
ambos os grupos, os pais ou responsaveis concederam permissao para participagao assinando o Termo de
Consentimento Livre e Esclarecido (TCLE), cuja pesquisa foi autorizada pelo Conselho de Etica da UFES
(numero 1.121.638). Como critérios de exclusao foram definidos individuos com doengas neuroldgicas e
com tendéncia a agressao e/ou muito agitadas.

O grupo de criangas com SD realiza as sessdes com o robé6 MARIA T21, sendo realizada na primeira e
Ultima sessdo uma anamnese com 0s pais e/ou responsaveis das criangas. Cada crianga € submetida a
uma avaliagao fisioterapéutica de equilibrio corporal estatico e dindmico por meio da Escala de Berg (Berg,
Wood-Dauphinee, Williams, & Maki, 1992), além de uma avaliagdo psicomotora por meio do instrumento
“Bateria Psicomotora de Fonseca (1975)” (Fonseca, 2019). E realizada também a analise das imagens
corporais da crianga, cujas imagens sao captadas pelo sistema para avaliagdo da marcha e da amplitude de
movimento das articulagdes de membros superiores e inferiores.

O grupo controle realiza somente uma avaliagéo fisica, sendo que a captagdo de imagens do sistema
contido no robd MARIA T21 é idéntica a do grupo que realiza as sessdes com o0s jogos e atividades. O
protocolo consiste em 12 sessdes de interacdo com o robd, com aplicacado de duas sessdes por semana, e
duracdo de 40 minutos cada, onde a crianga é assistida e recebe comandos verbais todo o tempo pela

fisioterapeuta.

2.3. Ambientes virtuais

Descrigao dos jogos sérios que constituem o protocolo implementado no rob6 MARIA T21:
2.3.1 Jogo “Andando na Linha”’, com o objetivo de treinar o equilibrio postural, propriocepgédo e a
coordenagdo motora da criangas. O jogo conta com a projegdo de imagens de um penhasco e de uma
corda por onde a crianga deve caminhar para chegar ao outro lado do penhasco.
2.3.2 Jogo “Pular corda”, que visa o treinamento de equilibrio, propriocepgéo e coordenagaéo motora, e conta
com a projecao de uma corda em movimento para que a crianga pule.
2.3.3 Jogo “Amarelinha”, que tem como objetivo treinar o equilibrio postural, a propriocepgéo e a
coordenagao motora da crianga, e conta com a proje¢do da imagem de uma "amarelinha” no chéo.
2.3.4 Jogo “Martelo de Forga”, o qual tem por objetivo treinar o equilibrio postural, a propriocepgéo, a
coordenagao motora, modular estereotipias e o treinamento da atengao dividida e também compartilhada da

crianga. O jogo é composto pela projecdo das imagens de um alvo para a crianga pisar com os dois pés



simultaneamente ap6s um salto, e de uma coluna (projetada na parede) com a graduagao da pontuacéo e
de um marcador de pontos que se move ao longo dessa coluna.

2.3.5 Os jogos com “Musicoterapia”, os quais visam o treinamento de propriocepgao, coordenagédo motora,
equilibrio postural e de atengao dividida e compartilhada da crianga. Esses jogos contam com a projegéao de
imagens relacionadas a narrativa emitida pelo robd, como, por exemplo, florestas, praia, solicitagdo de
tarefas e outros. O robd projeta os cenarios contidos na narrativa emitida por ele e transita pela sala junto a
crianga. A crianga caminha pela sala junto ao robd e explora os cenarios projetados e realiza as tarefas
solicitadas.

2.3.6 Jogo “Just Dance”, que tem por objetivo treinar a propriocepgao, o equilibrio postural, a coordenagao
motora, a atencéao dividida e a atengdo compartilhada. Esse jogo conta com a projecéo de um avatar, o qual
realiza uma coreografia enquanto toca uma musica infantil que devera ser seguida pela crianga. Para auxilio
da realizagédo dessa tarefa, além do avatar, também s&o projetadas pegadas onde a crianga pode pisar para
guiar seus movimentos de tal forma que sejam mais similares a coreografia do avatar.

2.3.7. Jogo da “Marcha”, que tem como objetivo o treinamento das fases da marcha e conta com a projegao
de um caminho por onde a crianga deve deambular até chegar a projegéo de um bau ao final do camino. Ao
abrir esse bau, surge uma projegao de uma crianga virtual que explica para a crianga sobre como realizar o
jogo, através da emissdo de comandos de voz. Entdo surge a projecao de um caminho contendo imagens
de pegadas, além de comandos de voz para orientar a crianga sobre a forma correta de pisar nas pegadas.
2.3.8. Jogo “Tapete do Aladim”, que visa treinar a propriocepgéo, a coordenagao motora, estimular o contato
com novas texturas e estimulo ao toque. O tapete conta com 5 areas distintas contendo diferentes texturas,
todas com células de carga para analise da preenséo plantar. O tapete é circular e suas regides funcionam
como controles da diregdo, uma vez que a projecao a sua frente e os comandos de voz emitidos pelo robd

levam a crianga a uma aventura.

3. Resultados

Até o presente momento foi realizado um teste piloto de interagdo crianga-rob6 com duas criangas,
sendo uma com SD e a outra com desenvolvimento tipico. As duas criangas inicialmente demostraram
medo do robd, o que pode estar relacionado a dindmica de apresentagdo do robd a crianga. Nessa
estratégia o rob6 entrava na sala quando a crianga ja se encontrava na mesma. A crianga com SD realizou
aproximadamente uma hora de interagdo com o robd, e durante este periodo realizou o “Jogo das Cartas”
(ndo descrito neste trabalho) e o “Jogo da Marcha”. A crianga com SD apresentou boa desenvoltura e
interesse no primeiro e dificuldade de compreensdo dos comandos do “Jogo da Marcha”. Ademais, a
crianga demonstrou curiosidade e uma relagéo de afeto com o robé MARIA T21, chamando-o de amiga, e
ao final da sesséo chorou, pois ndo queria ir embora, e pediu para levar o robd para casa. A crianga de
desenvolvimento tipico realizou aproximadamente vinte minutos de interagcdo com o robdé T21, utilizando
apenas o “Jogo das Cartas”. Essa crianga apresentou desenvoltura e relatou para a mée que gostaria de

brincar novamente com o robb.

4. Discussao
O presente trabalho descreve um protocolo de jogos sérios contendo oito jogos, com a finalidade de ser
implementado em um estudo sobre um novo projeto de robd socialmente assistivo como método para a

intervengdo na propriocepgao, equilibrio postural e marcha de criangas com SD, com idade entre 5 e 15



anos. Tal como abordado nesta pesquisa, a literatura cita trabalhos de uma empresa francesa Leka, a qual
criou um robd interativo que utiliza gameficagdo para ajudar criangas com SD (além de criangas com TEA
(Transtorno do Espectro Autista) e deficiéncias multiplas) a desenvolverem habilidades motoras e
intelectuais. Diferentes aplicativos instalados no robd se traduzem em jogos divertidos e educativos para
motivar as interagbes sociais da crianga e, como resultado, foi observada uma melhora da coordenagao
motora e cognitiva, maior controle das habilidades emocionais e ainda um grande estimulo a autonomia
(Olhar Digital, 2016).

O neuropsicélogo Wilson Bueno desenvolveu um robé chamado Robi (Santos, 2017) para ajudar na
rotina escolar de criangas com necessidades especiais. O robd funciona como auxiliar do professor em sala
de aula e também pode ser uma ferramenta para profissionais de saude que realizam terapias para criangas
com SD, TEA, dislexia, fala ou dispraxia motora, entre outros casos. As tarefas incluem o aprendizado na
escola e também situagbes do cotidiano, como vestir roupas. O robd pretende servir de cenario para
trabalhar a criatividade, a coordenagéao da fala e a légica, além de ser aplicado ao estudo da matematica e a
aprendizagem da leitura. No caso de criangas com dificuldades motoras, o robd pretende promover o
treinamento de lateralidade, profundidade, coordenagdo motora fina e grossa, entre outros beneficios
(Santos, 2017). Vale ressaltar que o proximo passo da nossa pesquisa sera implementar os protocolos

propostos para uma amostra maior de criangas com SD e criangas do grupo controle.

5. Conclusao

Espera-se que o rob6 MARIA T-21 seja uma importante ferramenta de colaboragéo terapéutica ludica
para criangas com SD, proporcionando uma maior interagéo entre corpo e mente, e estimulando uma maior
adeséo nas terapias por parte das criangas. Espera-se também que esta pesquisa tenha relevancia social,
terapéutica e cientifica, e também aprimore e otimize a prestagéo o de servigos de atendimento as criancas

com SD.
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