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Resumo

Com os avancgos atuais em acessibilidade, observa-se que o segmento de pesquisa relativo a
Robotica Assistiva e sua aplicagdo em cadeiras de rodas tem ganhado evidéncia. Para que
esses sistemas roboticos possam auxiliar as pessoas com deficiéncias fisicas, sdo necessarias
interfaces de interacdo homem-maquina funcionais e flexiveis. No entanto, sua concepcao final,
ainda de custo elevado, necessita de avancos para difundir a utilizagdo em diferentes segmentos
da sociedade. Com essa visdo, o Laboratério de Mobilidade Terrestre (LMT) iniciou o
desenvolvimento de um prot6tipo de baixo custo para tornar cadeiras de rodas convencionais em
motorizadas e inteligentes. Desse modo, esta pesquisa possui como objetivo o desenvolvimento
de ferramentas simples, que em conjunto com o sistema de automacgéo de cadeira de rodas
proposto, permite o controle direcional, de modo remoto, por meio de dispositivos moveis e facil
acesso. Resultados preliminares permitiram a validacdo de um protétipo de interface acionada
por comandos de voz usando um smartphone, a fim de controlar um simulador em Ambiente
Virtual (AV). Os testes em simuladores funcionam como forma de treinamento, oferecendo
suporte para que 0 usuario possa se adaptar as novas formas de conducédo de uma cadeira de
rodas e também como forma de avaliagdo das caracteristicas funcionais do projeto, definindo
uma metodologia de prototipagem rapida. Para dar continuidade aos estudos, pretende-se
disponibilizar outras formas de acionamento e interacédo inteligente com o usuario, dado os
diferentes niveis de deficiéncia fisica do mesmo. Dentre elas, tem-se 0 movimento dos olhos
mediante técnicas que utilizem Visdao Computacional. Propbe-se, também, a adocado de técnicas
de inspecdo de usabilidade, para que assim, com base em informac¢des do prdprio usuério,
possa ser desenvolvido um sistema que atenda as suas necessidades particulares e ainda lhe
proporcione conforto e seguranca. Com este projeto, sera possivel orientar e priorizar o trabalho
de investigacOes das provaveis falhas de usabilidade de interfaces que geram maiores impactos
sobre a satisfacao dos usuarios com relagéo ao produto.
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