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Resumo. Este documento relata o projeto e
construcdo de um Rob0d de Telepresenga e
demonstra como este robd sera utilizado em
clinicas médicas. Trata-se de um dispositivo
a ser aplicado em ambientes médicos com o
objetivo de ajudar no convivio social das
criancas, que por razdo de alguma doenca,
ou devido a fragilizacdo do sistema
imunoldgico decorrente do tratamento, tém
de ficar em isolamento. Queremos com essa
atividade diminuir os impactos que uma
internacdo dessas costuma causar a elas,
reduzindo o confinamento social sem romper
o0 isolamento clinico.

Palavras-chave: Robotica. Inclusdo social,
Telepresenca, Tecnologia assistiva.

1.  INTRODUCAO

Um rob6 de telepresenca é um
equipamento que simula a presenca de uma
pessoa em um determinado ambiente. O
robd é basicamente um sistema de video-
conferéncia (computador, display, camera,
microfone e sistema de reproducédo de audio)

sobre rodas, adicionando, a capacidade de
deslocar-se livremente. O equipamento se
conecta remotamente a um computador
pessoal geograficamente deslocado por meio
de um sistema de video-conferéncia
convencional aliado de uma interface propria
desenvolvida pelos autores.

Este rob6 de telepresenca serd usado
como auxilio na recuperacgdo de criangas que
passam por confinamento social, decorrente
principalmente do isolamento clinico
necessario devido a fragilizacdo do sistema
imunoldgico provocado pelo tratamento de
quimioterapia.

O robd sera colocado em algum lugar
onde a crianga queira estar, junto a parentes
e amigos, e com um computador em mé&os
ela ira usufruir de todas as fungdes que o
equipamento oferece a fim de amenizar a
angustia e o sofrimento, causados pela sua
situacdo de confinamento.

Este trabalho conta com a parceria do
grupo de hematologia-oncologia pediatrica
do Hospital Universitario de Santa Maria
(HUSM) onde, apo6s finalizado, este
equipamento devera ser aplicado na forma
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de um projeto de extensdo durante o ano de
2014,

2. METODOS E MATERIAIS

Esta secdo descreve a idealizagdo,
construcdo e programacao do robd, e explica
como este sera aplicado no contexto clinico.

2.1 Estrutura

Na Figura 1 temos uma foto do Robd de
Telepresenca. Constitui-se de uma haste de
aluminio com aproximadamente 1,5m de
altura, essa medida foi escolhida com a
finalidade de que se possa conversar com
uma pessoa de estatura média, em pé.
Embaixo dessa estrutura ha um eixo,
também de aluminio, onde através de dois
mancais estdo presos dois conjuntos com
motor, encoder, reducdo e rodas, formando
um sistema de propulséo diferencial. Esta
base é apoiada também na parte de trds por
uma roda do tipo rodizio que da estabilidade
ao sistema. Na extremidade superior da haste
ha um display 12.1 polegadas com tela
sensivel ao toque e interface HDMI fixado
com seu comprimento mais longo no sentido
vertical para que o rosto do usuario seja
mostrado em tamanho natural. Acima deste
fica uma camera anexada a um pequeno
servo motor que permite o controle de
inclinagéo (tilt). O sistema conta ainda com
um conjunto de caixas de som de 12W de
poténcia, microfone, e um mini-computador
fitPC2i de dimensdes 101x115x27mm, com
processador Intel Atom Z550 2GHz, 2GB de
RAM, um HD SATA 2,5 polegadas de
175GB e rede wifi 802.11n. Para o controle
do servo motor que da a inclinacdo da
camera adotou-se um microcontrolador
compativel com o padrdo Arduino, e para o
controle dos motores utilizou-se um drive
com microcontrolador embutido, ambos
comandados pelo mini-computador a partir
de interfaces USB.

2.2  Analogia das partes do robd com
as partes do corpo humano

Rodas e seus motores: responsavel pela
locomocdo, fazendo analogia as pernas da
pessoa.

Camera: mostra a imagem do ambiente
visitado, logo, séo os olhos do usuario.

Servo motor da camera: permite o
movimento vertical da camera, portanto, é o

pescogo.
Microfone: capta o som do ambiente,
representa 0S ouvidos.

Caixas de som: transmite o que o
usuario fala ao ambiente que o rob6 esta,
analogo ao sistema vocal.

(Figura 1: Robd de Telepresenca)
2.3. Funcionamento

O usuério utiliza um computador
pessoal com sistema de video-conferéncia
comum e um software especifico que se
comunicam com o mini-computador do robé
permitindo a troca de video e de audio, além
de controlar as rodas e 0 motor responsavel
pelo movimento de inclinacdo da camera do
robd.

Primeiramente  estabelece-se  uma
conexdo de video-conferéncia via Skype,
que propicia ao usuario a imagem e 0 som
gue a camera e o microfone do rob6 captam.
Em contrapartida, o que este usuario falar
saira nas caixas de som do rob6 e a imagem
do seu rosto sera projetada no display,
permitindo a comunicacdo do usuério com
as pessoas que estejam no lugar em questao,
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simulando, portanto, uma presenca virtual.

Em seguida estabelece-se também uma
conexdo com software especifico que
permite o controle das rodas e do “pesco¢o”
do rob6. A proxima secdo explica este
software em maior detalhe.

2.4 Sistema de controle remoto

Desenvolvemos dois softwares para atuarem
na comunicagéo Servidor/Cliente
estabelecendo a comunicacdo entre o
computador embarcado e o computador onde
roda a interface de controle, via internet. O
mini-computador embarcado no robd é o
servidor e o computador do usuario é o
cliente. Entdo, por meio dessa comunicacao
0 cliente é capaz de fazer o controle
completo do robd via internet, com a
utilizacdo de sockets através do protocolo de
comunicacdo TCP/IP. Os softwares para
comunicacdo e controle foram desenvolvidos
em linguagem Python, permitindo assim
portabilidade para diferentes sistemas
operacionais. Para a comunicacdo serial foi
usado o modulo Pyserial, incluso em muitas
versdes do Python e também disponivel para
download no site do desenvolvedor. A
configuracéo dos parametros de
comunicacdo é feita de forma simples e
objetiva. Em uma linha de codigo é possivel
passar os parametros e “abrir” uma conexao
com um dispositivo via porta serial. Na
comunicagdo via socket foi utilizado o
modulo Socket. Através deste moédulo é
possivel estabelecer uma conexdo via
internet entre os dois softwares, bastando
configurar corretamente o IP e porta.

Outro médulo utilizado foi o Tkinter.
Este modulo foi utilizado para criar uma
interface grafica de facil acesso ao usuario. E
um mddulo incluso em algumas versbes do
Python e permite a criacdo de uma janela
grafica acessivel para o0s mais diversos
usuarios 0s quais muitas vezes ndo Ssao
habituados a utilizar uma janela de
comandos. Foi possivel ser feito um

software funcional e acessivel como mostra
a figura 2.

Conexao com Robo
Digite o IP do Robo:
Enviar Comandos:
Status Bateria:

Erro:

Controle do Motor:

Frente

Esquerda Parar

Controle da Camera:

Direita

i

Cima

Centralizar|

Baixo

[rfls

|
|
|

(Figura 2: Interface grafica desenvolvida no
software cliente para o controle do robd.)

Conforme é mostrado na figura 2,
existem botdes para o controle do
movimento do robd, assim como movimento
da camera para vencer a limitacdo do angulo
de visdo permitindo visualizar o chdo e as
rodas e consequentemente desviar de
possiveis obstaculos.

O software conta com botGes Frente, Ré,
Direita e Esquerda para o controle do
movimento do robd. Basta clicar em um dos
botGes e o rob6 se movimenta na direcdo
desejada. Para evitar rapidas arrancadas foi
criado um sistema de aceleragdo para o
movimento. Este controle consiste em um
incremento na velocidade do robd cada vez
que um botdo é pressionado repetidamente
em um curto intervalo de tempo. Assim é
possivel obter arrancadas mais suaves e se
movimentar curtas distancias em baixas
velocidades.

Foi criada também uma interface de
controle via teclado. Basta selecionar uma
caixa na parte inferior do programa cliente e
utilizar as teclas A (Esquerda) — W (Frente)
— S (Ré) — D (Direita) para o controle do
movimento do robd. O controle da
velocidade também funciona neste caso,
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basta segurar uma das teclas para aumentar a
velocidade do robd.

Para 0 controle da camera seguiu-se 0
mesmo principio. Botbes Cima, Baixo e
Centralizar acessiveis na janela do programa
para serem utilizados com o mouse, e
possivel controle no mesmo ambiente que o
controle das rodas com as teclas 8 (Cima) —
2 (Baixo) — 5 (Centralizar).

Pensando em possiveis falhas na
conexdo, devido a possiveis quedas da rede
WIFI utilizada, por exemplo, o robd foi
dotado de um sistema que cessa 0S Seus
movimentos apdés um Timeout (perda de
conexdo ou ndo recebimento de dados) de 2
segundos. Assim, evitam-se movimentos
indesejados e possiveis acidentes devido a
problemas técnicos.

2.6 Metodologia

Com a colaboracdo dos Orgdos
pertinentes no hospital universitario, sera
realizada uma triagem para a sele¢cdo dos
pacientes que terdo acesso ao projeto. A
selecdo serd baseada em diferentes critérios
que incluirdo: (1) tempo e grau de
confinamento, (2) idade do paciente, (3) grau
de letramento digital, (4) estado de saude
fisica e mental, (5) envolvimento de parentes
e amigos em seu acompanhamento, (6)
estimacdo do potencial impacto da
participacdo deste paciente nas acdes deste
projeto. Os pacientes selecionados passardo
entdo por uma fase de aprendizagem e
familiarizacdo com o sistema, e apos esta
fase poderdo entdo fazer o agendamento das
sessOes de telepresenca.

Antes de cada sessdo 0 equipamento
deveré ser preparado e testado. Durante uma
sessdo tipica o paciente terd acesso a um
dispositivo mével do tipo tablet que servira
de interface para o controle do rob6 em local
geograficamente remoto. Através deste tablet
0 paciente podera ver e ouvir aquilo que
acontece em torno do robd conforme captado
por seus sensores, e também podera falar e
ser visto na forma de um avatar, projetando

sua presenca para o local onde o robd se
encontra, e interagindo com individuos ali
presentes. O paciente também podera
controlar 0o movimento de seu avatar,
permitindo a iniciacdo e finalizacdo de
interlocucdes com diferentes individuos
especificos atraves do deslocamento e
direcionamento do rob6, além de outras
atividades menos sociais, tais como
navegacdo e exploracdo de diferentes
ambientes. Ao fim de cada sessdo o0
equipamento devera sofrer a manutencao
necessaria em preparo para o préximo uso.

3. CONSIDERACOES FINAIS

Este artigo relatou um projeto de
aplicacdo clinica de um robd de
telepresenca. Essa aplicacdo sera um

beneficio para criancas internadas no servico
de hematologia/oncologia pediatrica do
HUSM.

Esperamos através deste projeto poder
reduzir de forma mensurdvel o sofrimento
causado pelo confinamento hospitalar.
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