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resumo

A crescente demanda de idosos com doenca de Alzheimer (DA)
faz da dependéncia da assisténcia uma realidade cada vez maior.
Neste sentido, a robdtica surge como uma das possiveis alternativas
de amparo a esses idosos. O objetivo deste trabalho foi identificar
mediante revisdo de literatura a robdtica na assisténcia para idosos
com DA, no mundo e no Brasil, e discutir o impacto social € as
limitacbes causados pela utilizacéo dessas tecnologias. Utilizou-se
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0 método de revisio sisteméatica com pesquisa em bases de dados
cientificos como SciELO, PUbMED, LILACS, IEEE Xplore, Web of
Science, SAGE e Scopus, cujos descritores foram pesquisados
nos portais de Descritores em Ciéncias da Salde (DeCS) e nos
Medical Subject Headings (MeSH). A ferramenta State of the Art
through Systematic Review (StArt) foi utilizada com a finalidade de
sumarizar os estudos. Selecionamos artigos de acesso livre e acesso
restrito. Identificaram-se 132 artigos cientificos, dos quais 19 foram
selecionados pela ferramenta StArt. O periodo de coleta dos dados
foi entre os anos de 2012 a 2014. Dentre os projetos desta reviséo,
observou-se que grande maioria pode ser utilizada em idosos nos
estégios leves e moderado da DA, dado que, nestes estégios, as
funcdes motoras e cognitivas ainda néo estao totalmente compro-
metidas. Identificou-se nos resultados desta revisédo que diversas
tecnologias apresentadas necessitam da assisténcia do cuidador
para programacdes prévias dos equipamentos. Assim, preparar
0S cuidadores torna-se importante para o correto funcionamento
destas tecnologias. Embora a aquisicéo de tecnologias avangadas
como, por exemplo, um robd facilite a autonomia e possibilite maior
independéncia, o fortalecimento de vinculos afetivos e das relacdes
interpessoais séo aspectos insubstituiveis para a qualidade de vida
do idoso.

palavras-chave

Robdtica. Robd de Assisténcia. Robd de Reabilitagao Assistida.
Rob6 de Terapia Assistida. Doenca de Alzheimer.

1 Introducéao

O panorama mundial mostra um perfil demografico de aumento do
envelhecimento populacional, sendo um desafio aos Estados e a sociedade
(MATTOS et al.,, 2011). Estimativas da Organizacao Mundial da Saide (WHO,
2005) afirmam que em 2025 havera um bilhao de pessoas no mundo com 60
anos. Em 2050, esse total dobrar4, e o Brasil sera o sexto pais do mundo em
idosos até 2025. Essa estimativa no Brasil ja pode ser observada, segundo
mostra o Instituto Brasileiro de Geografia e Estatistica (2010) por afirmar que
existem cerca de seis milhdes de idosos na faixa etaria de 60 a 64 anos e trés
milhdes com 80 anos ou mais.

Com esse intenso crescimento de idosos, surgem também as respectivas
patologias que acompanham o processo de envelhecer. Entre elas, estao as



deméncias, que representam maior prevaléncia apo6s os 60 anos e risco de
desenvolvimento, a cada cinco anos apds essa idade, tornando as pessoas
cada vez mais dependentes (FORLENZA, 2005). Dessas deméncias, a doenga
de Alzheimer (DA) é a mais prevalente, correspondendo a cerca de 60% dos
diagndsticos, e considerada uma epidemia de alto impacto mundial, em que
mais casos sao detectados a cada dia, desencadeando gastos pessoais e gover-
namentais (ADI, 2013; FORLENZA, 2005).

Neste sentido, a assisténcia robotica constituida de robds sociais pode
colaborar no cuidado de idosos com DA na execugdo das atividades basicas
de vida diaria (ABVD) e nas atividades instrumentais de vida diaria (AIVD).
E um cuidado que requer 24 horas de atengao e prestado, principalmente, por
familiares, em geral, mulheres (GARCES et al., 2011), e que soma em média 5,3
horas por dia, incluindo 74 horas dedicadas a supervisao geral (ADL 2009).

E inegavel que a robotica de assisténcia sera inserida em nosso cotidiano
e lares em um futuro bem préoximo, bem como novos robds serdo desenvol-
vidos de forma mais aprimorada e com fung¢oes mais especificas. Inimeras
questdes permeiam esse tipo de intervencao e devem ser analisadas, princi-
palmente, na insercdo de robo6s na vida de idosos com DA. O objetivo deste
artigo é mostrar, por meio de um levantamento de estudos referentes da area,
as principais tecnologias existentes e o possivel impacto social decorrente da
sua utilizagao.

2 Meétodos
2.7 Métodos da pesquisa

Trata-se de uma revisao sistematica (RS) da literatura, que tem como
intuito analisar e identificar evidéncias, por meio de estudos encontrados nas
bases de dados com a utilizagao de descritores, que proveem da pergunta de
pesquisa constituindo a base da revisao (HIGGINS; GREEN, 2011). A utilizagao
da RS possibilita a adigao de um protocolo sistematizado para melhor analise
do objeto de estudo (RUSSELL et al., 2009). Esse tipo de revisao é composto por
cinco fases: (1) elaboracdo da pergunta de pesquisa clara, especifica e estrutu-
rada; (2) a busca ampla na literatura em diversas bases de dados online e em
estudos nas referéncias dos artigos encontrados; (3) sumarizagao dos estudos
manualmente ou por um programa computacional; (4) analise critica por meio
de resumos de evidéncias encontradas nos estudos; e (5) interpretacao dos
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resultados e apresentacao destes respondendo ao tema central da pesquisa
(KHAN et al., 2003).

A RS é uma técnica de pesquisa que expoe evidéncias da literatura
cientifica conduzida de maneira formal, seguindo etapas bem definidas, de
acordo com um protocolo previamente elaborado. Como sado varias as etapas
e atividades de uma RS, sua execucao é trabalhosa e repetitiva. Assim, o apoio
de uma ferramenta computacional é fundamental para melhorar a qualidade
de sua aplicac@o. O periodo de busca dos dados foi entre os anos de 2011 a
2012, com atualizagao em 2013 e 2014.

2.2 Ferramenta StArt para analise dos dados

Na etapa seguinte a busca nos portais cientificos eletrdnicos, anexamos
as publicagdes encontradas na State of the Art through Systematic Review (StArt)
para sumarizagao dos estudos. A StArt é uma ferramenta computacional para
revisao sistematica desenvolvida pelo Laboratdrio de Pesquisa em Engenha-
ria de Software (LaPES) do Departamento de Computagao da Universidade
Federal de Sao Carlos (UFSCar), localizada na cidade de Sao Carlos, no estado
de Sao Paulo.

A ferramenta esta no idioma inglés, sendo disponibilizada gratuitamente
para download na pagina do site da instituicao. Nesse contexto, a ferramenta
denominada StArt tem como objetivo dar suporte ao pesquisador, apoiando
a aplicagdo dessa técnica e tem sido usada por alunos de Poés-Graduacao, que
tém relatado o apoio positivo de seu uso e as vantagens em relagao a outras
ferramentas. A StArt é constituida de trés fases e etapas: (1) Planning (Protocol);
(2) Execution (Studies Identification, Selection, Extraction); e (3) Summarization
(Graphics, Visualization, Review Finalization).

A primeira fase (Planning) objetiva definir um protocolo com todas as
informagdes da revisao, tais como: objetivo, populagao alvo da pesquisa,
intervengao, grupo controle, resultado, aplicagao, palavras-chave e sinoni-
mos, fonte de critérios de selecdo, questao de pesquisa, idioma dos estudos,
fontes de busca e métodos; inclusao e exclusao dos estudos, defini¢ao de tipos
de estudo, selecdo inicial de estudos, avaliagdo da qualidade dos estudos,
extragao dos campos de informacao, dados dos campos do formulario para a
extragao, e resultados da sumarizacdo (HERNANDES et al., 2012). A segunda
fase (Execution) é realizada em trés etapas: (1) identificacdo de estudos nas
bases de dados (Studies Identification); (2) a selecdo dos artigos com base nos
critérios de inclusao e de exclusao (Selection); e (3) a extragao de dados dos



estudos selecionados (Extraction) (HERNANDES et al., 2012). Na terceira fase
(Summarization), os dados extraidos sdo analisados para responder a questao
de pesquisa inserida no protocolo. Na préxima etapa (Execution), ocorre a
insercao dos artigos encontrados por meio da criacao de sessoes de busca na
ferramenta, com anexagao dos trabalhos em formatos especificos, como Bibtex
e Iris. Para finalizar, a StArt produz diferentes graficos com os resultados da
revisdo, além de um Generate Report no formato de planilha eletronica para
o pesquisador visualizar os detalhes da revisdao (HERNANDES et al., 2012)

2.3 Procedimentos e técnicas

Elaboramos a pergunta de pesquisa do presente estudo, a partir da estraté-
gia PICO, que utiliza um foco mais definido e demonstra evidéncias de maneira
mais clara, evitando novas buscas. E representada por quatro componentes
que representam as iniciais da palavra PICO: A letra P significa Paciente ou
Problema, a letra I, Intervencao, a letra C, Comparacao ou Controle, e a letra O,
Outcomes (desfecho) (SANTOS, 2011). Apds a primeira etapa, iniciamos a busca
nas seguintes bases de dados cientificas online: SciELO, PubMED, LILACS,
IEEE Xplore, Web of Science, SAGE, Scopus, The ACM Digital Library, e Science
Direct. Utilizamos também as plataformas de periédicos CAPES e EBSCOhost
(pelo fato de ambas conterem grande niimero de bases de dados indexadas) e
o Journal Gerontotechnology (periddico da area de Gerontotecnologia).

A busca foi realizada com o uso de descritores controlados pesquisados
nos portais de terminologias em satide, Descritores Ciéncias da Satide (DeCS)
e Medical Subject Headings (MeSH), inseridos na National Library of Medicine:
(1) doenga de Alzheimer, (2) Assisted Living Facilities, (3) Equipamentos de
autoajuda, (4) Assistive Devices, (5) Robotics. (MS, s/d; NCBI, s/d). Também foram
utilizados descritores nao controlados, que correspondem as palavras-chave
do tema e seus sinonimos: (1) Robot for Alzheimer’s Disease, (2) Robotica para
Doenga de Alzheimer, (3) Impact Robot for Alzheimer’s Disease Care, (4) Robds
Sociais. Para a busca, utilizou-se os operadores booleanos ‘AND’ e ‘OR’. As
referéncias dos estudos encontrados foram outra fonte de busca. Selecionamos
artigos de acesso livre e restrito, nos seguintes idiomas: inglés, portugués,
francés e espanhol.
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2.4 Critérios de inclusao e exclusao

Os critérios de inclusao utilizados foram estudos que citassem: (1) robotica,
(2) DA, e (3) equipamentos e/ou dispositivos de autoajuda e/ou de assisténcia
em robdtica. O critério de exclusdo adotado foi com relagdao aos estudos de
robotica para idosos com Comprometimento Cognitivo Leve (CCL).

3 Resultados

Foram identificadas um total de 132 publica¢oes, sendo que destas, 50
publica¢des foram de busca e anexagdo manual a ferramenta StArt. Com a
utilizagdo da ferramenta StArt na etapa Selection, esse total resumiu-se em
125 publicagdes, e na fase Extraction, para 28, sendo considerados elegiveis
somente 19 publica¢des devido ao fato dos outros 9 (nove) estudos tratarem
de intervengdes para idosos com CCL. Do total dos 19 estudos, 6 (seis) sao do
Japao; 3 (trés), da Espanha; 2 (dois),da Franga e dos Estados Unidos; e 1 (um),da
Nova Zelandia, da Australia, da Irlanda, da Itdlia, da Holanda e do Canada.
Com relac¢do ao ano de publicagdo dos referentes estudos: 1 (um), de 2004; 1
(um), de 2007; 3 (trés), de 2008; 1 (um), de 2009; 4 (quatro),de 2012; 3 (trés), de
2013; 6 (seis) sao de 2014. Abaixo, a Tabela 1 com os respectivos estudos:
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3.1 Tecnologias em robdtica de assisténcia

53.17.17 Robbs com aspectos de animais:

a. Robd Bebe Foca Paro

Os estudos de Wu et al. (2014); Nestorov et al. (2014); Mordoch et al. (2013);
Martin et al. (2013); Bemelmans et al. (2012); Sant’anna, Morat e Rigaud (2012);
Shibata (2012); e Wada et al. (2007; 2008) apresentam o robo Paro. E desenvolvido
no Japao pela empresa National Institute of Advanced Industrial Science and Tech-
nology (AIST) e utilizado como pet terapia em idosos com deméncia em Centros
Dia no Japao (PARO ROBOTS, 2014). O rob6 possui um sistema que reconheci-
mento de pessoas, comandos de voz e age como um animal real aos estimulos
de afeto, sendo mais seguro do que lidar com um animal real, e considerado
pelo Guinness World Records como o mais terapéutico existente (WADA, 2007).

b. Rob6 Cao Aibo
Os estudos de Wu et al. (2014); Bernabei et al. (2013); Mordoch et al., (2013);
Martin et al. (2013); Bemelmans et al. (2012); Hamada et al. (2008); e Tamura et
al. (2004) tratam do rob6 cao Aibo. A sigla de seu nome significa Artificial Intel-
ligence roBOt, e em japonés a palavra significa “amigo” ou “companheiro”. Sua
principal fungéao é ser como um cachorro de estimacao. O robo6 foi produzido
pela empresa Sony Corporation entre os anos de 1999 a 2006. (SONY CO., 2014).

c¢. Robd Gato NeCoRo
Os estudos de Wu et al. (2014); Mordoch et al. (2013) e Bemelmans et al.
(2012) mostram o robo gato denominado NeCoRo, desenvolvido pelas empresas
Omron e Bravis, localizadas no Japao (BRAVIS INTERNATIONAL LIMITED,
2014), e utilizado como pet terapia, atuando como um animal real e estimulando
cognitivamente seu dono.

e estimulagdo cognitiva e social:

a. Robd NAO

Os estudos de Martin et al. (2013; 2013) tratam de interven¢des com o
robo NAQO, desenvolvido pela empresa francesa Aldebaran Robotics. NAO é
autdbnomo, comunica-se com linguagem verbal e ndo verbal, 1€ jornais, acessa
ainternet, interage com objetos e presta socorro em caso de emergéncia. Além
do publico idoso, atua também como terapia em criangas autistas e internadas
em hospitais. E bastante utilizado por diversas universidades do mundo para
o desenvolvimento de pesquisas (ALDEBARAN ROBOTICS, 2014).
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b. Robd Gato iCat

Os estudos de Nestorov et al. (2014) sao do robd iCat, desenvolvido pelo
laboratério HomeLab da empresa Philips Research, em Eindhoven, na Holanda,
como parte integrante das casas inteligentes desenvolvidas no mesmo pais,
sendo comercializado apenas para fins de pesquisa académicos. Apesar do
robd ter uma aparéncia de gato, ele possui a fungao de interagir com o usuario
por meio de conversa e dos jogos TicTacToe (jogo da velha) e xadrez (PHILIPS
RESEARCH TECHNOLOGIES, s/d).

c¢. Robo Matilda

O estudo de Khosla, Nguyen e Chu (2014) descreve o robé Matilda, desen-
volvido pela Research Centre for Computers, Communication and Social Innovations
(RECCSI) da La Trobe University em Melbourne, na Austrdlia, em parceria com a
empresa japonesa NEC Corporation e a Universidade de Kyoto no Japao. O robo
tem como principal fung¢ao ser companheiro para idosos com DA no estagio
leve, interagindo com os mesmos cantando, dangando, jogando, realizando
ligagOes telefonicas, lendo e-mails e avisando sobre horarios de medicamentos
(KHOSLA; NGUYEN; CHU, 2014; LA TROBE UNIVERSITY, 2011).

d. Robo Bandit
Os estudos de Nestorov et al. (2014); Mordoch et al. (2013); Bemelmans et
al. (2012); Tapus, Tapus e Matari¢ (2009); e Tapus, Fasola e Matari¢ (2008) sao
do robd Bandit. Esse rob6 é desenvolvido na Interaction Lab da The University
of Southern Califérnia, nos Estados Unidos, e fabricado pela empresa BlueSky
Robotics, possuindo apenas a parte do tronco. Sua funcao € interagir com o

usuario por meio de estimulagao cognitiva realizada por jogos (UNIVERSITY
OF SOUTHERN CALIFORNIA, 2014).

3.1.3 Robobs cuidadores.

a. Robo6 Kompai

O estudo de Nestorov et al. (2014) mostra o robd Kompai, desenvolvido
pela empresa francesa Robosoft, com projeto financiado pelo Ambiente Assistive
Living (AAL) e faz parte do projeto Mobiserv, que conjuga diversas empresas,
universidades, organizagdes e indtstrias com cofinanciamento da Unido Euro-
peia para a construgdo de casas inteligentes incorporadas a rob0s assistivos e
roupas inteligentes. O rob0 interage com o idoso por comandos de voz para
que este escolha diversos tipos de agdes em um display. Dentre as a¢Oes, estao
lembretes de calendério, horas, medicagao, compromissos, acesso a internet,



leitura de e-mails, noticias e videoconferéncia on-line com familiares e amigos
(ROBOSOFT, 2013).

b. Rob6 CompaniAble
O estudo de Nestorov et al. (2014) também mostra o rob6 CompaniAble,
desenvolvido com cofinanciamento da Comissao Europeia, pela University
of Reading no Reino Unido. O robd possui a fungdo de assisténcia no dia a
dia, lembretes de medica¢ao, compromissos, e de acionar emergéncia caso o
idoso, por exemplo, tenha uma queda em seu domicilio (COMPANIONABLE
CONSORTIUM, 2015).

c. Robd Care-O-bot
Outro rob6 que presta cuidados é o Care-O-bot, desenvolvido pela empresa
alema Fraunhofer IPA. O robd possui um controle no monitor existente em
seu corpo e também por telefone celular para realizar fun¢des basicas como
conferéncia entre familiares e amigos, sinalizar compromissos e medicagao,
acionar emergéncia médica e, como estimulagdo cognitiva, por meio de musicas
e jogos (FRAUNHOFER IPA, 2014).

d. Robd S65 P37
O robo6 é desenvolvido pela Universidade de Salford, na Escola de Infor-
matica, Ciéncias e Engenharia de Manchester, na Inglaterra. Possui fungdes
de reconhecimento de rostos, sinaliza lembretes como medicacao e realiza

estimulagdo cognitiva por meio de jogos, assim como videoconferéncia com
contatos do idoso (UNIVERSITY OF SALFORD, 2013).

e. Robo Alias
O projeto da Technische Universitaet Muenchen (TUM) com o The Cluster of
Excellence CoTeSys (Cognition for Technical Systems) desenvolve o robo ALIAS,
que significa Adaptable Ambient Living Assistant. Esse rob6 também possui
fungdes de auxilio ao monitoramento do idoso em suas atividades do dia a dia,
promovendo estimulo social por meio de videoconferéncias, além de ajudar o
idoso a lidar com aparelhos domésticos (TU MUNCHEN, 2010).

f. Robd Human Support Robot (HSR)

A empresa Toyota Motor Corporation do Japao desenvolve o HSR, que se
destina a cuidados em casa para pessoas dependentes. O rob6 pega objetos
com precisdo, controlado por tablet, smartphone ou comandos de voz, auxiliando
0 idoso a se comunicar por meio de programas de comunicagao Voip com
familiares e amigos (TOYOTA MOTOR CORPORATION, 2014).
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3.7.4 Robb0s para assisténcia as transferéncias:

a. Robd Ri-man
O estudo de Robinson, MacDonald e Broadbent (2014) mostra o rob6 de
assisténcia Ri-man, desenvolvido pela Bio-mimetic Control Research Center of
RIKEN no Japao, tendo como principal func¢do auxiliar nas transferéncias de
idosos acamados ou que estao sentados.

b. Robd Care Assist Robot
Robinson, MacDonald e Broadbent (2014) mostram também o Care Assist
Robot, desenvolvido pela empresa japonesa Toyota Motor Corporation. Esse robd
também € um auxiliar nas transferéncias de acamados, ajudando o idoso na ida
ao sanitario e na troca de roupas e fraldas, colaborando com a diminui¢ao do
dispéndio de for¢ca muscular realizado pelo cuidador nessas tarefas (TOYOTA
MOTOR CORPORATION, 2014).

¢. Robo Riba II
As empresas RIKEN e Tokai Rubber Industries Ltd. (TRI), no Japao, formaram
o Centro de Colaboracdo RIKEN-TRI para Human - Robot Interactive Research
(RTC), que criou o rob6 RIBA II. O robd facilita as transferéncias de acamados por
comandos de voz, minimizando a sobrecarga de cuidadores (RIKEN-TRI, s/d).

~HhA e Ay A ~ A o
53.17.5 Robbds humanoides,

a. Robo6 Romeo
E um humanoide desenvolvido pela Aldebaran Robotics no Projeto Romeo
em parceria com empresas francesas, industrias e a prefeitura de Paris. Possui
fungdes interativas como conversar e compreender seu interlocutor, ajudar
nas atividades do cotidiano do idoso e acionar emergéncia (ALDEBARAN
ROBOTICS, 2014).

b. Robd Pepper
O rob6 Pepper é também desenvolvido pela Aldebaran Robotics em con-
junto com a empresa SoftBank Mobile. O rob6 é autdnomo, reconhece emogdes
e interage com o usudrio, podendo ajudar o idoso em casa nas atividades roti-
neiras e também na estimulagao cognitiva (ALDEBARAN ROBOTICS, 2014).

c¢. Robo Telenoid
O estudo de Yamazaki et al. (2014) é com o rob6 Telenoid, desenvolvido
pela Universidade de Osaka, no Japao, e pela Advanced Telecommunications



Research Institute International (ATR). Esse rob0 possui varias fungoes teleo-
peradas a distancia como auxilio no dia a dia com lembretes, mecanismo
de acionamento em caso de emergéncia e acesso a internet (ATR HIROSHI
ISHIGURO LABORATORY, 2014).

d. Robd Asimo

O rob6 Asimo é desenvolvido pela empresa japonesa Honda Motors Co. Seu
nome significa: A de Advanced (Avangado); S de Step in (Passo); I de Innovative
(Inovagao); MO de Mobility (Mobilidade) correspondendo a “Passo Avancado de
Inovacao e Mobilidade”. Asimo possui fung¢des para atuar tanto em residéncias
como em empresas, sendo autdnomo, capaz de conversar com uma ou mais
pessoas, reconhecer rostos, comunicar por Japanese Sign Language (JSL), ou
lingua de sinais japonesa, caminhar com pessoas levando-as a determinado
local, interagir com objetos e guiar carrinhos de transporte. Reage em situa-
¢Oes de emergéncia como combate aos incéndios e a exposigao de substancias
toxicas. O tinico viés desse robd é o seu alto custo de aquisigao e, por conta
disso, é mais utilizado por empresas (HONDA MOTOR CO., 2014).

e. Robo Aiko Chihara
O rob6 Aiko Chihara é desenvolvido pela empresa Toshiba Corporation
em conjunto com aLab Inc., Osaka University, Shibaura Institute of Technology
e Shonan Institute of Technology. Possui aparéncia real de uma mulher e age
como um verdadeiro humano. A empresa pretende incorporar fungdes mais

avangadas no robd para auxiliar no cuidado a idosos com deméncia (TOYOTA
MOTOR CORPORATION, 2014).

f. Robd Twendy-One
O rob6 Twendy-One é desenvolvido pelo Sugano Laboratory da waseda
University, no Japao. Possui fungdes que colaboram na locomogao do idoso,

obedecendo a comandos de voz e servindo como auxilio nas atividades do
dia a dia (SUGANO LABORATORY, 2007).

(@)}
—
)

DA Aa . Falanroonn~A
Robobs de telepresencge

a. Robd Giraff
O robo Giraff é desenvolvido pela empresa sueca Giraff Technologies
AB. Possui fungdes como comandos de voz, mapeia o ambiente e anda na
residéncia do idoso auxiliando se este tiver uma emergéncia, monitorando
sua saude por meio de sensores que aferem a pressao arterial, a temperatura
corporal, 0 peso e o nivel glicémico. E criado um perfil especifico para o idoso
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que por um banco de dados armazenado em um sistema virtual, e serve de
acompanhamento constante dos profissionais de satide deste idoso (GIRAFF
TECHNOLOGIES AB, s/d).

b. Robd Hospi-Rimo
O robd Hospi-Rimo é desenvolvido pela empresa japonesa Panasonic
Corporation e significa Remote Intelligence and Mobility. E auténomo e controlado
remotamente com objetivo principal de proporcionar ao idoso com mobilidade
reduzida em casa ou interno no hospital, videoconferéncia com familiares e
profissionais de satide a fim de monitorar sua satide a distancia (PANASONIC

CORPORATION, 2011).

¢. Robd R1T1

Recentemente foi langado no Brasil o primeiro robo de telepresenca da
América Latina, chamado de R1T1. Desenvolvido por empresas do grupo
DMSCompany no Project Robot, é controlado remotamente por dispositivos,
pela internet, como celular ou tablet, controle remoto ou por voz, possui
fung¢des de desvio de obstaculos e serve como interlocutor dos profissio-
nais de satide em videoconferéncias no caso de consultas médicas, interna-
¢Oes ou acompanhamentos do paciente. Atualmente, o rob6 atua no Hos-
pital Universitario Regional de Maringa (HUM), no interior do estado do
Parana, podendo ser utilizado com idosos dependentes (VERDELIO, 2014,
DMSCOMPANY, 2014).

Além dos robds tradicionais, existem outros sistemas robéticos de assis-
téncia denominados exoesqueletos. Abaixo, seguem alguns principais modelos
que podem ser utilizados por idosos:

a. Hybrid Assistive Limb (HAL)

Comercializado pela empresa Cyberdyne Inc. e desenvolvido pela Uni-
versidade de Tsukuba, no Japao, este exoesqueleto é um dos mais famosos e
funcionais. Possui articulagdes movidas por motores, por meio de envio de
sinais bioelétricos voluntarios, provindos do cérebro do usuario, aumentando
a capacidade de for¢a dos musculos e auxiliando em tarefas diarias como
levantar, sentar, caminhar, subir escadas e pegar objetos pesados. Seu campo
de aplicagdo inclui a reabilitagao de pacientes, apoio nas AVD, utilizagdo em
fabricas e resgate de pessoas (CYBERDYNE INC.,, 2013; SANKALI, 2011). Muitas
Institui¢des de Longa Permanéncia para Idosos (ILPI) e hospitais no Japao



estao utilizando a versao de pernas do exoesqueleto HAL para auxiliar idosos
que possuem dificuldade motora devido a doengas degenerativas como as
deméncias (PANASSIER, 2011).

b. The Honda Walk Assist Device, modelo Stride Management Assist
Colabora na locomogao do idoso evitando a utilizagao de bengalas ou
andadores. Existem trés opgdes de tamanhos, e seu formato é o de um cinto
para ser utilizado nos quadris e coxas, acionado por sensores durante a cami-
nhada, levando mensagem do movimento aos motores do dispositivo. Esse
exoesqueleto esta sendo utilizado na area de reabilitagao por Fisioterapeutas e
pelo Centro Nacional de Geriatria e Gerontologia (NCGG) para fins de inves-
tigacdo de sua eficiéncia na vida diaria dos idosos (HONDA WORLDWIDE
HOME, 2013; HONDA MOTOR CO.,, 2013a).

¢. The Honda Walk Assist Device, modelo Bodyweight Support Assist

Desenvolvido em 2010, no Centro de Pesquisa de Tecnologia Fundamental

da Honda R&D Co. Ltd. em Wako, Saitama, no Japao, este dispositivo con-

siste em um assento e sapatos adaptaveis, e funciona acionado por motores

que realizam os movimentos. E 1til no auxilio da mobilidade reduzida do

idoso com DA, principalmente para subir e descer escadas (HONDA MOTOR
CO., 2013b).

d. Walk Assist Robot
Exoesqueleto adaptavel produzido pela empresa japonesa Toyota Motor
Co.. Comanda as ag¢oes de locomogao do usuario como caminhadas e demais
atividades que exigem movimentagao e equilibrio, melhorando a coordenagao
motora do idoso com DA, diminuindo quedas (TOYOTA MOTOR CORPO-
RATION, s/d).
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a. Rex Bionics Robotic Exoskeleton (REX)
Exoesqueleto produzido pela empresa Rex Bionics Ltd. na Nova Zelandia.
Segue a mesma linha dos dispositivos apresentados anteriormente, apenas

diferenciando pelo fato de que este é destinado também a pessoas com defi-
ciéncias fisicas (REX BIONICS PLC., 2013).
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3.17.9 bos para locor ‘ogéo externa
lispositivos de mobilidade):
a. i-REAL

Oi-REAL é desenvolvido pela empresa Toyota Motor Co., no Japao. Consiste
em um veiculo na posigao vertical e realiza movimentos diversos, desvia de
obstaculos e é controlado por dois joysticks, (TOYOTA MOTOR CORPORA-
TION, 2007).

b. i-Swing
O i-Swing é desenvolvido também pela empresa Toyota Motor Co., no
Japao. E composto por duas rodas e uma cadeira e pode ser utilizado nas
posicdes vertical e horizontal, controlado por joystick e por movimentos do
corpo, (TOYOTA MOTOR CORPORATION, 2007).

c. i-Unit
O i-Unit também desenvolvido pela empresa Toyota Motor Co., no Japao. E
um dispositivo composto por quatro rodas, que servem tanto para movimentar
o dispositivo em pé como no chao, servindo de locomogao de pessoas em suas
residéncias (TOYOTA MOTOR CORPORATION, 2007).

4 Discusséo

Os estudos que avaliam Paro como um robo de pet terapia para idosos
com DA afirmam que tal intervengdo é benéfica, proporcionando alivio nos
sintomas neuropsiquiatricos, principalmente, de depressao (BERNABEI et al.,
2013; MARTIN et al., 2013; SANT'’ANNA, 2012; SHIBATA, 2012; WADA, 2007,
2008). No entanto, um dos estudos (BEMELMANS et al., 2012) observa que €
necessaria maior investigacao da eficacia do rob6 Paro com um ntimero maior
de pessoas, além de incluir grupo controle nas intervengdes.

Exoesqueletos e bragos robdticos podem ser considerados intervengdes
de assisténcia de ampla aplicabilidade e utilidade na mobilidade do idoso com
DA, principalmente se este estiver em estagio avangado da doenca, porém é
necessario a presenga de cuidadores durante a utilizagao destas tecnologias
por parte dos idosos, que podem se sentir confusos com relagdo ao seu uso,
por se tratar de dispositivos que sao afixados ao corpo. Ja os robos de locomo-
¢ao podem ser tteis no estagio leve da doenga por serem dispositivos de uso
individual e requererem do utilizador rapidez motora ao controlar os joysticks.

As diferentes necessidades e particularidades dos idosos com DA tor-
nam os cuidadores indispensaveis nesse processo, pois o rob6 sozinho nao



consegue satisfazer todas as necessidades deste idoso. Ademais, mecanismos
roboticos nao podem substituir e abstrair o afeto e oportunizar a vivéncia de
sentimentos por mais avangada que seja a tecnologia. Além disso, pelo fato
de robds serem maquinas, estdo propensos a desgaste, desuso, consertos e
falhas. Outro viés é a falta de capacitagao que pode ocorrer com relagao aos
cuidadores ao lidarem com os robds e suas variadas func¢des, muitas vezes
ligadas a conhecimentos de informatica.

Segundo dados da Pesquisa Nacional por Amostra de Domicilios,
realizada pelo Instituto Brasileiro de Geografia e Estatistica (2009), 41,7% dos
cuidadores no Brasil possuem apenas o nivel fundamental incompleto, mos-
trando que o grau de escolaridade pode influenciar na utilizacao de tecnolo-
gias. Outro ponto importante é de que forma poderiam obter esta capacitagao,
observando muitas vezes que sdo cuidadores sem curso formal. Assim sendo,
deveria ser criado um perfil especifico de cuidador, com especializagdo na
area, para lidar com tais robds, o que tornaria inviavel aos mesmos, devido a
custo remanescentes com tais cursos.

Com relagdo a aplicabilidade e o impacto social destas tecnologias roboti-
cas, muitos dos projetos vém do Japao, que é um pais com grande oportunidade
de investimento governamental e uma cultura que colabora na importancia de
dispositivos de apoio aos idosos. Comparando-se essa realidade com o Brasil,
analisou-se o perfil sociodemografico dos idosos apresentado na pesquisa
realizada pela Fundacao Perseu Abramo no ano de 2007 (NERI, 2007). Em
relacao a escolaridade, 46% dos idosos brasileiros tém o ensino fundamental
completo e 89% apresentam dificuldade em ler e escrever, o que evidencia que
lidar com mecanismos tecnologicos possa ser algo complexo. Na perspectiva
de utilizagdo de tecnologias, 48% diz nunca ter usado um computador e 49%
nunca utilizou a internet (NERI, 2007). Analisando essas afirmacdes afirmacao,
o idoso brasileiro teria dificuldade em acionar sistemas robdticos sem ajuda
ou conhecimento prévio, o que tornaria a aprendizagem dispendiosa.

Com relagao a renda familiar mensal, a maior parte recebe entre um a
cinco saldrios minimos, 27% reside com a familia, 88% com quatro pessoas na
mesma residéncia e 71% é chefe de familia (NERI, 2007). O fator econdmico
dificulta a aquisicao desses dispositivos, tornando-os inacessiveis ao idoso
que possui somente como renda a sua aposentadoria.

O perfil do idoso no Brasil, desta forma, é categorizado como de alta
necessidade de cuidados médicos, predisposi¢ao a doencgas precoces e baixa
procura a um servico de satide (NERI, 2007). Assim, no estabelecimento de
uma doenga degenerativa, progressiva e sem cura, como a DA, é imprescindivel
o acompanhamento médico, ja que com a falta deste cuidado, as tecnologias
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roboticas teriam um valor limitado, pois ndo dispensam o uso concomitante
de medicamentos e outros tratamentos especificos.

Neste contexto, inimeros desafios para o futuro da Gerontotecnologia no
Brasil ainda persistem. Grande parte das familias ndo possui meios suficientes
para investir em tecnologia. Assim, o papel da sociedade e dos governantes
diante dessa demanda de satide e dos custos assistenciais ¢ essencial nesta
transigao para a implementacao de tecnologias de assisténcia (MORAGAS,
2010). Diante desse contexto, pode-se afirmar que as tecnologias sao de fato
grandes aliadas no cuidado de idosos com DA, mas que precisam estar bem
amparadas por um sistema coeso, em que se incluam os aspectos culturais,
sociais e econdmicos. Vale salientar que, para implementacao de algo, existem
vantagens e desvantagens, e este estudo demonstrou esta realidade, trazendo
a tona questionamentos que devem ser considerados.

5 Concluséo

O campo da Gerontotecnologia esta crescendo cada vez mais em favor
de novas alternativas, desde a construcao até a redefinicao e a criagado de tec-
nologias. Esta revisdo apresentou o vasto campo da robética de assisténcia e
os caminhos que se interconectam permitindo inimeras aplicagdes em nosso
cotidiano. No entanto, os estudos apresentados nesta revisao sao destinados
para idosos na fase leve ou moderada da DA, desde que ainda apresentem a
funcionalidade preservada. E extremamente necessario que pesquisas avan-
cem e comprovem a aplicabilidade desses robds para idosos na fase avangada
da doenga.

Outra questao, porém, diz respeito a aplicabilidade, a usabilidade e a
aquisigao desses robds no Brasil. O pais possui extenso potencial para desen-
volvimento de pesquisa na area. No entanto, deve-se ressaltar que varios fatores
influenciam nesse processo, especialmente, os socioecondmicos e culturais.
Todavia, pode-se afirmar que dos robds apresentados, o robd NAO ja tem
sido adquirido por universidades brasileiras, assim como por escolas para
fins de estudo, além do rob6 R1T1, que € desenvolvido no Brasil, concluindo
que esses dois robds podem ser considerados, futuramente, de maior acesso
a populacao idosa no pais.



ROBOTICS IN ASSISTANCE TO ELDERLY
WITH ALZHEIMER'S DISEASE:

THE ADVANTAGES AND INTERVENTION
OF THAT CHALLENGES

abstract

The increasing demand of elderly people with Alzheimer's disease
(AD) makes the dependence of the assistance an increasing reality,
in this sense; robotics emerges as one of the possible alternatives of
protection for these elderly. The objective of this study was to identify,
through literature review, robotics in the care of elderly people with
AD in the world and in Brazil, and to discuss the social impact and
limitations caused by the use of these technologies. We used the
systematic review method with research in scientific databases such
as SciELO, PubMED, LILACS, IEEE Xplore, Web of Science, SAGE,
Scopus, whose descriptors were searched in the Health Sciences
Descriptors (DeCS) portals and Medical Subject Headings (MeSH).
The State of the Art through Systematic Review tool (StArt) was used
for summarizing the studies. We have selected articles of free access
and restricted access. A total of 132 scientific articles were identified,
of which 19 were selected by the StArt tool. The data collection
period was between the years of 2012 to 2014. Among the projects
of this review, it was observed that the great majority can be used
in the elderly in the mild and moderate stages of AD, since, at these
stages, the motor and Are not yet fully committed. It was identified
in the results of this review, that several technologies presented
need the assistance of the caregiver for previous schedules of the
equipaments. Thus, preparing caregivers becomes important for the
correct functioning of these technologies. Although the acquisition
of advanced technologies, such as a robot facilitates autonomy and
allows greater independence, the strengthening of affective bonds
and interpersonal relationships are irreplaceable aspects for the
quality of life of the elderly.

keywords

Robotics. Assistance Robot. Assisted Rehabilitation Robot. Assisted
Therapy Robot. Alzheimer's Disease.
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