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RESUMO

Os robds sociais de servico constituem uma solucdo alternativa para o cuidado de pessoas
idosas. Seu uso tem se tornado popular em diversos paises, especialmente naqueles que
enfrentam a escassez de recursos humanos em saude de forma intensificada. Todavia, esta
tecnologia tem sido pouco explorada no Brasil. O objetivo deste trabalho é identificar os fatores
que contribuem para a aceitacdo de robds de servicos no cuidado de pessoas idosas em
residéncias no Brasil. Para consecucao do trabalho foram realizadas trés etapas de pesquisa com
a aplicacdo de métodos de pesquisa distintos. A primeira etapa foi a realizacdo de uma reviséo
bibliométrica para identificar os principais temas de pesquisa na literatura envolvendo robds
sociais de servicos e cuidado de pessoas idosas. A segunda etapa foi um estudo do tipo survey
para verificar a aceitacdo e a intencdo de uso de rob0s sociais de servigos numa amostra de
potenciais usuarios desta nova tecnologia, utilizando o Service Robot Acceptance Model, em
sua versdo adaptada. A etapa 3 consistiu em entrevistas semiestruturadas para se aprofundar em
questdes referentes as impressdes detalhadas dos potenciais usuarios sobre o uso de robds de
servico. Como resultados, a estrutura intelectual desta literatura € apresentada em seis clusters,
sendo eles (i) aceitacdo e design de robés; (ii) papel social e valores éticos (iii) barreiras e
criticismo; (iv) efeitos, eficacia e impacto do uso de robd; (v) uso terapéutico de robds e (vi)
percepcOes dos profissionais e servicos de salde e uma proposicdo de agenda futura de
pesquisa. Na etapa 2 os dados foram analisados por meio de técnicas de Modelagem de
Equacdes estruturais, enquanto que as entrevistas foram analisadas por meio de técnicas de
Anélise de Conteudo. Os resultados confirmam o Service Robot Acceptance Model para o
contexto do cuidado de pessoas idosas, com alta capacidade preditiva. Também, foi confirmado
o valor dos SSRs, destacando elementos funcionais importantes para aceitagdo de pessoas
idosas. Além disso, pessoas idosas também intencionam usar os robds sociais de servico para
conforto emocional. No entanto, eles ndo consideraram 0s robds como pessoas reais e
totalmente capazes de substituir o cuidado humano, o que denota a construcdo de uma relacédo
com limites emocionais. Esta dissertagdo contribui para avancgar na pesquisa do tema e apoiar
0 cuidado e suporte a pessoa idosa no contexto nacional brasileiro.

Palavras-Chave: Robds de servico; Intencdo de uso; Cuidado; Pessoa Idosa.



ABSTRACT

Social service robots constitute an alternative solution for the care of elderly individuals. Their
usage has become popular in several countries, especially those experiencing intensified
shortages of healthcare human resources. However, this technology remains underexplored in
Brazil. The objective of this study was to identify factors contributing to the acceptance of
service robots in the care of elderly individuals in Brazilian households. To achieve this, three
research stages were conducted using different methods. The first stage involved a bibliometric
review to identify key research themes in literature concerning social service robots and elderly
care. The second stage utilized a survey to assess acceptance and intention to use social service
robots among a sample of potential users in Brazil, employing the adapted Service Robot
Acceptance Model. The third stage comprised semi-structured interviews to delve deeper into
issues regarding potential users' detailed impressions of service robot usage. Results revealed
the intellectual framework of this literature organized into six clusters: (i) robot acceptance and
design, (ii) social role and ethical values, (iii) barriers and criticism, (iv) effects, efficacy, and
impact of robot use, (v) therapeutic use of robots, and (vi) perceptions of healthcare
professionals and services, alongside a proposed future research agenda. In stage 2, data were
analyzed using Structural Equation Modeling techniques, while interview data were subjected
to Content Analysis. Findings confirm the Service Robot Acceptance Model within the context
of elderly care, demonstrating high predictive capacity. Additionally, the value of social service
robots was confirmed, emphasizing significant functional elements for elderly acceptance.
Moreover, elderly individuals expressed an intention to use social service robots for emotional
comfort. However, they did not perceive robots as real people capable of fully replacing human
care, indicating the establishment of a relationship with emotional boundaries. This dissertation
contributes to advancing research on the topic and supporting elderly care and support within
the Brazilian national context.

Keywords: Service robots; intention to use; care; elderly people.
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1. INTRODUCAO

Este capitulo tem como objetivo apresentar o contexto da pesquisa, o problema a ser
explorado, os objetivos deste trabalho, uma sintese dos métodos que serdo empregados e a

estrutura geral do trabalho.

1.1 Contextualizacéo

Ha um aumento da populacdo de pessoas idosas em grande parte dos paises (OPAS,
2018; United Nations, 2023). No Brasil, por exemplo, o nimero de pessoas idosas ja é superior
ao numero de criangas de até 9 anos, sendo considerada pessoa idosa, aquela com idade igual
ou superior a 60 anos, de acordo com a Politica Nacional do ldoso e o Estatuto do Idoso
(Brasilia, 1994; 2017). O Instituto Brasileiro de Geografia e Estatistica (IBGE, 2018) aponta
gue pessoas com 65 anos ou mais de idade representavam 9,2% da populacéo brasileira (19,2
milhGes de pessoas) em 2018 e espera-se que até 2060 eles representem um quarto da

populacéo.

Porém, as alteracGes fisiologicas e cognitivas advindas com o envelhecimento podem
propiciar dificuldades na execucdo de atividades basicas e instrumentais de vida diéria da
pessoa idosa, 0 que acarreta, em muitos casos, perdas de autonomia e independéncia
(Camarano, 2020). Como consequéncia, a Organizacao Pan-Americana de Salde (OPAS) e a
Organizacdo Mundial de Saude (OMS) estimam que o nimero de pessoas idosas que precisara
de cuidados a longo prazo em 2050 podera ser trés vezes maior que a proporcdo atual. Neste
caso, essas organizacdes alertam sobre a necessidade de recursos humanos (cuidadores) para
atender as necessidades de idosos (OPAS, 2019; OMS, 2019).

De acordo com o Art. 230 da Constituicdo da Republica Federativa do Brasil, é dever
da familia, da sociedade e do estado amparar os idosos (Brasil, 1988). Por questbes
socioculturais as pessoas idosas envelhecem preferencialmente em seus lares no Brasil. Assim,
as pessoas idosas sdo cuidadas comumente por membros da familia, que assumem os cuidados
necessarios. Porém, mudancgas na estrutura familiar vem diminuindo a oferta de cuidadores
familiares. Ademais, a maior participacdo das mulheres no mercado de trabalho e mudancas na
nupcialidade também afetam esta disponibilidade (Camarano, 2020). Logo, os cuidadores
familiares (que atualmente representam a maior parte dos cuidados) se tornaréo cada vez mais
insustentaveis nas proximas décadas, seja por razfes sociais e éticas, quanto por razoes

socioecondmicas e demograficas (OPAS, 2019).
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Portanto, um dos desafios do seculo XXI é a demanda por produtos e servigos que
garantam melhores condi¢Bes de salde e qualidade de vida na velhice e no processo de
envelhecer (Duarte, Lebrdo, 2017; Chen, 2022). Duas alternativas se apresentam para atender
estademanda. A primeirarefere-se a maior formacao de cuidadores e a expansdo de instituicdes
de longa permanéncia para idosos (ILPIs) no pais. Neste sentido, o pais vive um crescimento
significativo, resultando na ampliacéo de vagas em organizacdes publicas e na criacdo de novos
negocios privados (Colichi, Lima, 2020; Dutra, Silva, 2021;). Mesmo assim, essa expansao se
mostrara insuficiente para atender os cenarios de envelhecimento da populacdo brasileira
(Dutra, Silva, 2021).

Outra alternativa passa pelo surgimento e desenvolvimento de tecnologias que podem
fornecer uma solugédo para atender esta demanda. Smartbands, smarthomes e robds de servicos
(com caracteristicas assistivas e sociais) sdo alguns exemplos de tecnoldgicos que podem
auxiliar no processo de cuidado de pessoas idosas. Tais inovacGes buscam promover melhorias
na autoestima, autonomia e independéncia dos idosos (Carmo; Zazzetta, 2016; Wang et al.,
2017; Hall et al., 2019; Alonso et al., 2019; Huang, Huang, 2021; Yu et al., 2022). Em especial,
esses dispositivos auxiliam em atividades ligadas a seguranca, integracdo com o meio,
comunicagdo, mobilidade assim como atividades de vida diarias (Carmo; Zazzetta, 2016; Hall
et al., 2019; Huang, Huang, 2021). Vale ressaltar que muitas dessas tecnologias (por exemplo,
0s smartband, que monitoram sinais vitais de idosos em tempo real) ja vém sendo usadas no
cuidado de pessoas idosas, mas ha ainda grande potencial de crescimento (Johansson-Pajala;
Gustafsson, 2020; Melkas et al., 2020).

Entre as tecnologias de auxilio e cuidado, este trabalho concentra-se numa tecnologia
ainda mais emergente, que sdo os robds de servigos. Esses robos, em esséncia, fornecem
servigos personalizados e realizam tarefas fisicas e ndo-fisicas com algum grau de autonomia
(Jorling; Bohm; Paluch, 2019). Ja os rob6s sociais assistivos (Socially Assistive Robots - SARS)
auxiliam tanto na realizacdo de atividades como na interagdo com outras pessoas (Obayashi;
Kodate; Masuyama, 2020; Troncone et al., 2020). A literatura tem adotado também o termo
SARs como uma alternativa para o cuidado de pessoas idosas. Esses robds tém tanto funcdes

assistivas, quanto servigos e sociais (Park et al., 2019).

Neste texto de dissertacéo, foi adotado o termo robds sociais de servigos (do inglés,
social service robots — SSRs) como aquele que é capaz de oferecer suporte operacional e
emocional para o idoso, familiares e cuidadores nas dimensdes fisicas, psicoldgicas, sociais,

cognitivas e emocionais (Goeldner et al., 2015; Chen et al., 2018; Melkas et al., 2020). Para os
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idosos, os SSRs podem auxiliar em tarefas diarias, estimular a comunicag&o, reduzir a soliddo
e sentimentos negativos e aumentar a seguranca (e.g., alertas, prevencao de riscos de quedas,
acidentes e outros movimentos perigosos). Para familiares e cuidadores, os SSRs podem reduzir
a sobrecarga de trabalho fisico e psicologicos despendido no cuidado ao idoso, além de

aumentar a percepcao de seguranca (Obayashi, Kodate, Masuyama; 2018).

Diversos estudos tém relatado politicas para a utilizacdo dos SSRs no cuidado de pessoas
idosas. Por exemplo, na Dinamarca, diversas organizagdes ja implementaram de forma ampla
as tecnologias de cuidado na sociedade (Alaiad, Zhou, 2014; Granja, Janssen, Johansen, 2018;
Schreiweiset et al., 2019). No Jap&o, o0 governo incentiva o desenvolvimento e implementacao
de tecnologias roboticas por meio de politicas nacionais, cujo intuito € o de amenizar a escassez
de recursos humanos no cuidado, além de reduzir a sobrecarga dos profissionais de saude
(Ministry Of Health, Labour & Welfare, Japan, 2015; 2017; 2018). Politicas similares vém
sendo desenvolvidas em outros paises europeus (Vercelli et al., 2018) tais como Alemanha e
Reino Unido, que apresentam acdes politicas para apoiar investimentos em roboticas no
cuidado de pessoas idosas, subsidiando pesquisas e implementacdes em casas de repouso ou
em lares (German Ministry Of Health, 2018; Uk Government, 2019). No Brasil, as iniciativas
de uso de SSRs séo ainda incipientes.

Na literatura sobre SSRs, um tema de investigacdo importante é a aceitacdo desta
tecnologia. Um dos estudos pioneiros foi o trabalho publicado por Heerink et al (2010), que
propdem o Almere Model, uma adaptacdo do modelo UTAUT (Unified Theory of Acceptance
and Use of Technology) para avaliar a aceitacdo de robds assistivos por idosos. Porém, apesar
de estudos desta natureza terem sido iniciados ha mais de uma década, a aceitacao dos robds de
servicos por potenciais usuarios continua um tema que atrai a atencdo de académicos e
profissionais de saude. Por exemplo, pesquisadores na Finlandia e Irlanda (Suwa et al., 2020),
Coreia (Park et al., 2019) e Suécia (Rose-Marie; Johansson-Pajala; Gustafsson, 2020) tém
desenvolvido estudos que buscam identificar os fatores que mais contribuem para a aceitagao
dos SSRs. Algumas razbes podem justificar o porqué este tema (a aceitacdo) continua a ser
relevante. A primeira é a necessidade de se buscar solugdes viaveis para a demanda de cuidados
para pessoas idosas nos curto e médio prazos (OPAS, 2019; Camarano, 2020). A segunda é a
maior maturidade desta tecnologia e de areas ligadas a engenharia, inteligéncia artificial e
robotica social, o que tem contribuido para tornar esta tecnologia mais acessivel, confiavel e
com potencial de atender diferentes demandas dos idosos (Abbott et al., 2019; Suwa et al.,

2020). Ademais, os SSRs destinados a auxiliar pessoas idosas devem ser desenvolvidos com
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base em informagGes coletadas dos potenciais usuarios. Com isso, engenheiros e designers
podem projetar atributos funcionais, fisicos, sociais e relacionais que sejam capazes de atender

as expectativas e necessidades das pessoas idosas (Park et al., 2019).

Por ser uma tecnologia inovadora e ainda existirem poucas iniciativas de utilizacdo de
SSRs no Brasil, torna-se necessario o estudo da aceitacdo dos SSRs no pais. Pesquisas neste
tema ajudardo a compreender as percepcdes, fatores e atitudes ligados a aceitacdo dos SSRs no

contexto brasileiro.

1.2 Problema de pesquisa e objetivos da dissertacao

Apesar de haver politicas que abrangem questdes relacionadas ao envelhecimento, ndo
ha no Brasil uma politica focada em soluc@es roboticas para tal problema. Ademais, os estudos
sobre a aceitacdo de SSRs sdo ainda incipientes no pais, limitados a poucas revisdes da literatura
(Carmo, Zazzetta, 2016; Santos, Trajano, Neves, 2019; Azeredo, Benito, 2020; Melo, Correia,
Campos, 2020). Ademais, esses estudos ndo trazem uma abordagem empirica de pesquisa
guanto as necessidades e percep¢des de pessoas idosas sobre a aceitacdo e adogdo de SSRs no
Brasil. Todavia, como comentado, j& existem empresas no pais que produzem e comercializam
robds de servigo que podem ser implementados em residéncias ou casas de repouso. Portanto,
compreender a intencdo de uso dos SSRs para o cuidado de pessoas idosas faz-se necessario, ja
que o Brasil possui condi¢cdes similares acerca do envelhecimento evidenciadas em outros
paises, as quais se exacerbardo com o passar do tempo (Organizacdo Mundial Da Saude, 2020).
Também ndo ha estudos que investiguem a aceitacdo e intencdo de uso dos SSRs por pessoas

idosas no Brasil.

Considerando os pontos acima, 0 presente trabalho buscou responder a seguinte questao

de pesquisa:

Quais fatores influenciam a inten¢é@o de uso de SSRs para o cuidado de pessoas idosas

no Brasil?

Logo, esta dissertagcdo tem como objetivo identificar os fatores que contribuem para a
aceitacdo e intencdo do uso de SSRs no cuidado de pessoas idosas em potenciais usuarios no

Brasil. Este objetivo geral, pode ser desdobrado nos seguintes objetivos especificos:

e Revisar a literatura concernente ao uso de SSRs no cuidado pessoas idosas (OE1);
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e Mapear os principais os fatores que influenciam a aceitacdo de SSRs para o cuidado de
pessoas idosas (OE2);

e Identificar a intencdo de uso de SSRs para o cuidado de pessoas idosas por meio da
aplicacdo de uma pesquisa de levantamento do tipo survey (OE3);

e Analisar as percepcOes dos participantesdna pesquisa quantitativa por meio da
identificacdo de motivagdes, barreiras e desafios no uso de SSRs no cuidado de pessoas
idosas (OE4).

Para se atingir os objetivos anteriormente mencionados, esta dissertacdo adota uma
abordagem multimétodo, conforme orientado por Kubota et al. (2018). Este tipo de abordagem
tem sido implementado em estudos nos quais ha necessidade de combinar tipos diversos de
pesquisa para responder a uma questdo problema (Da Costa; Ramos; Pedron, 2019). Além
disso, a dissertacdo é estruturada na forma de artigos, que buscam responder aos objetivos
especificos propostos acimas. Desta forma, o Artigo 1 envolve uma revisdo bibliométrica da
literatura para analisar e compreender a estrutura intelectual (principais temas) da literatura
envolvendo SSRs no cuidado de pessoas idosas. Os resultados deste primeiro artigo
corroboraram a importancia do tema aceitagdo e uso de SSRs, ratificando a necessidade de
investigacdo deste tema no contexto brasileiro. Assim, o Artigo 2 adota uma abordagem
guantitativa e qualitativa para se avaliar a intencdo de uso dessa tecnologia pelo publico sénior.

O Quadro 1.1 ilustra a estrutura metodol6gica da dissertacao.
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Quadro 1.1 - Matriz metodologica da dissertacdo.

Ordem Objetivos Especificos Método de Andlise dos Resultados
dos pesquisa dados
artigos
Artigo | OE1  Revisar a literatura Revisdo Bibliométrica | Caracterizacdo da estrutura
1 concernente ao uso de robds de | Bibliométrica e intelectual do tema em seis
servicos no cuidado pessoas | da Literatura analise clusters;
idosas. temaética Identificacdo das abordagens
OE2 Mapear 0s principais 0s tedricas mais utilizadas;
fatores que influenciam a Proposicdo de agenda futura
aceitacdo de robOs de servicos de pesquisa e identificacdo de
para o cuidado de pessoas idosas. topicos pouco explorados.
Artigo | OES3 Identificar a intengdo de uso Survey Modelagem | Adaptacdo de modelo Service
2 de rob6s de servico para o cuidado e de equacBes | Robot Acceptance Model -
de pessoas idosas por meio da | Grupo Focal estruturais | SRAM para o0 contexto
aplicacdo de uma pesquisa de e nacional,
levantamento do tipo survey. andlise Caracterizagdo da intencéo de
OE4 Analisar as percepcdes dos temaética uso de robds para cuidado e
participantes na pesquisa auxilio de adultos maduros e
quantitativa por meio da pessoas idosas, incluindo
identificacdo de  motivagdes, barreiras e desafios para o0 uso.
barreiras e desafios no uso de
SSRs no cuidado de pessoas
idosas.

Fonte: Elaborado pela autora.

1.3 Est

a)

b)

rutura pretendida para a dissertacao

Este trabalho é dividido em 5 Capitulos, a saber:

Capitulo 1 — Introducdo - traz a contextualizacdo da pesquisa em relacdo ao
envelhecimento populacional e a demanda por recursos que atendam as necessidades de
pessoas idosas, apresenta brevemente o tema, as aplicacdes de robds no cuidado e
auxilio as pessoas idosas ao redor do mundo, as motivac@es para a conducdo do presente
estudo, a questdo, os objetivos e a metodologia empregada no estudo, além de apresentar
a estrutura da dissertacao.

Capitulo 2 — Revisdo Exploratoria - descreve uma breve revisdo dos principais
fundamentos tedricos que suportam esta dissertacdo, com destaque para as defini¢bes
de robds de servigos e suas aplicacbes no contexto do envelhecimento, além de
apresentar os principais modelos de aceitagdo tecnoldgica descritos na literatura, bem
como detalhar os construtos do modelo escolhido para a pesquisa.

Capitulo 3 —Artigo | — apresenta uma analise bibliométrica da literatura mundial sobre
robds de servigos para o cuidado e auxilio as pessoas idosas, a qual complementa, junto
a revisdo exploratoria, a fundamentacao tedrica desta dissertagdo. O estudo identificou
6 principais temas estudados na literatura acerca do uso de robds para pessoas idosas,

sendo eles: 1. Aceitacdo de robds; 2. Papeis sociais e valores éticos de robds; 3. Barreiras
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e criticismo; 4. Efeitos, eficicia e impacto do uso de robos; 5. Uso terapéutico de robds
e 6. Percepgdes dos profissionais e servigos de saude, com uma andlise de cada um junto
a uma discusséo acerca dos achados.

d) Capitulo 4 — Artigo Il — apresenta a pesquisa quantitativa (survey), que fora realizada
com 95 participantes com idade igual ou superior a 50 anos, residentes no territorio
nacional, por meio de um questionario online; e a pesquisa qualitativa, na qual foram
realizadas dois grupos focais para complementar os resultados encontrados na survey.

e) Capitulo 5 — Conclusdes finais — apresenta conclusdes da pesquisa, limitacbes e

oportunidades futuras de trabalhos na &rea.

A Figura 1.1 resume a estrutura deste trabalho.

Figura 1.1 - Estrutura da dissertacéo.

Capitulo 1
Introducdo

¥
e ir ittt 3 Capitulo 2
' Questdo de Pesquisa . Reviss pE oratriri
. o ) . - ) e evisao Exploratoria
:GL.'.:'.'S fateres influenciom @ intengdo de wso de robds de ssrv.;a'-l P
1
i

OE1: Rewisar 3 literatura concernente ao uso de robds de servipos no cuidado DESE:AE-;I
idosas Capitulo 3 }

DEZ: Mapear o5 principais os fatores que influendam 3 aceitacdo de robds de servicos pars
cuidado de pessoas idosas. J

E3: Identificar  intencSo de uso de robds de servicn pare o cuidado de pessoas idosas h w
meio da aplicacio de uma pesguisa de levantamento do Tpo surve) .
; . iy F S . Capitulo 4
OE4: analisar as percepgbes dos participantes de pesquisa guantitative por meio da )
Artigo I

identificacdo de motivagdes, barreiras e desafios no uso de robds de servicos no cuidado de

Capitulo 5
Consideracdes Finais

e5508s idosas.

Fonte: Elaborado pela autora.

2. REVISAO EXPLORATORIA

Este capitulo traz uma breve apresentacdo dos temas centrais da dissertacdo: robos de
servigos e modelos de aceitacdo de tecnologia. Vale ressaltar que esses temas séo aprofundados

nos dois artigos que compdem a dissertacao.
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2.1 Robds de servico no cuidado de pessoas idosas

Com o aumento da populacdo idosa, os sistemas de salde de todo o mundo comegam a
sofrer press@o em termos de custos operacionais e demanda por recursos (Nacdes Unidas, 2020;
OMS, 2020). Novas tecnologias tém sido aplicadas para auxiliar nas atividades de cuidado. Por
exemplo, a aplicacdo de Internet das Coisas (IoT) e de tecnologias vestiveis (wearables)
(Fuentes et al., 2021; Lee, Park, 2021). Outro exemplo sdo os robds sociais de servigcos (SSRS),
principalmente, aqueles que fazem uso de IoT e inteligéncia artificial (Tun; Madanian; Mirza,
2020). Tais robds podem fornecer assisténcia as pessoas idosas que precisam de ajuda na
execucao de tarefas do cotidiano, proporcionar atividades ligadas ao cuidado e, até mesmo,
proporcionar companhia e atencdo social. Enfim, os SSRs tém sido usados para mitigar
declinios funcionais, psicoldgicos, cognitivos e afetivos relacionados a idade (Chen et al., 2018;
Hung et al., 2019; Mois, Beer, 2020; Takanokura et al., 2021).

De acordo com a ISO 8373 (2021), um rob6 de servicos é caracterizado como um
mecanismo programado com um grau de autonomia para realizar locomog¢do, manipulacéo ou
posicionamento. Outra definicdo, adotada neste trabalho, é dada por Wirtz et al. (2018), que
definem os robGs de servico como sistemas autdbnomos, interativos, comunicativos e
prestadores de servi¢co. Quando usados para o cuidado, os robds de servico sdo adaptados com
dispositivos e sistemas que executam fungbes de monitoramento e fornecem suporte a
individuos e cuidadores. Isso inclui comunicacdo, assisténcia com atividades da vida diéria,
gerenciamento de medicamentos e atividades de interagdo social (Suwa et al., 2020; Troncone
et al., 2020; Abbott et al., 2019).

Segundo a International Federation of Robotics (IFR) havia em 2020, pelo menos, 900
empresas que produziam e comercializavam rob6s de servico. Na verdade, o mercado para
robds profissionais teve um aumento de 32% nas vendas entre 2018 e 2019; e os de uso pessoal
cresceram em 40% nesse periodo. Robds de uso profissional sdo aplicados, principalmente, na
area de logistica, medicina e agricultura, no contexto de prestacdo de servico fora do lar. Ja os
de uso pessoal (contexto residencial) experimentam forte crescimento nas categorias de robos
de limpeza, cortadores de grama, robds de interacdo e assistivos, para apoiar pessoas com
deficiéncia ou pessoas idosas. A pandemia de Covid-19 parece ndo ter afetado o setor, ao
contrario, impulsionou o uso de rob6s de servigos em diferentes tipos de atividades tais como:
(i) higienizacdo do ambiente, (ii) trabalho em armazéns e fabricas para entrega de produtos em
domicilio, e (iii) atividades de comunicagdo e telepresenca (International Federation Of
Robotics, 2021).
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Como comentado, com o0 avanco das tecnologias ligadas a internet 5G, chips de
Inteligéncia Artificial (1A) e processamento de linguagem natural, novas geracGes de SSRs
estdo sendo desenvolvidas. Isso produzird robds capazes de auxiliar nas interagdes com as
pessoas e tomadas de decisdo. A previsdo € de que os futuros SSRs para uso pessoal (em
residéncias) sejam mais sofisticados para que possam apoiar seus USU&rios com uma maior
variedade de tarefas e apoio emocional (Graf; Pfeiffer, 2020; Mois, Beer, 2020). Em particular,
0s robbs de servico socialmente assistivos poderdo ajudar pessoas idosas em uma série de
atividade, como buscar itens; fornece suporte no manejo de doencas, facilitar a conectividade
social, identificar situacGes de risco, diminuir sentimentos de soliddo, aumentar a sensacao de
bem-estar, promover o autocuidado, entre outras (Obayashi, Kodate, Masuyama, 2018; Mois,
Beer, 2020; Suwa et al., 2020).

J& existem, no mercado, SSRs com caracteristicas assistivas. Exemplos de robds
destinados ao cuidado de idosos séo 0 Romeo, NAO e Pepper (Aldebaran Robotics, 2014), que
possuem corpo humanoide e tém funcdes variadas para colaborar na saude fisica e mental de
pessoas idosas. Ha robds com as mesmas fungdes, porém que ndo possuem aspectos humanoide
(alguns sé&o em forma de animais) como o iCat, Giraff, Care-O-bot 3, Matilda, R1T1 (Giraff
Technologies Ab, 2014; The University Of Salford, 2013; Nestorov et al., 2014; DMS
Company, 2014; La Trobe University, 2011; Robinson; Macdonald; Broadbent, 2014,
Fraunhofer Ipa, 2014). Existem ainda rob6s exoesqueletos, os quais tém funcao de melhorar o
processo de caminhar e diminuir o impacto do andar, promovendo independéncia em atividades
de vida diaria e aumentando a forca muscular. Sdo exemplos 0 Walk Assist Robot, HAL e The
Honda Walk Assist Device (Cyberdyne Inc., 2013; Honda Motor Co., 2013; Toyota Motor
Corporation, 2013).

Na literatura acerca do uso de SSRs para o0 cuidado de pessoas idosas (discutida no
Artigo 1), vérios estudos tém sido realizados para investigar a aceitacdo e uso dos robdés de
servico no cuidado de pessoas idosas. Paises como Finlandia (e.g., Melkas et al., 2020; Suwa
et al., 2020), Alemanha (e.g., Haubold; Obst; Bielefeldt, 2018) Italia e Espanha (e.g., Garcia-
Soler et al., 2018), Suécia (e.g., Rose-Marie; Johansson-Pajala; Gustafsson, 2020), Japéo (e.g.,
Suwa et al., 2020) e Coreia (e.g., Park; Chang; Lee, 2019) tém sido publicados. O quadro 2.1
apresenta uma lista preliminar desses estudos, os quais se relacionam com o tema desta

dissertacdo.
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Quadro 2.1 - Estudos relacionados ao projeto de pesquisa

Referéncia Paises

Bibliografica envolvidos Objetivo
Garcia-Soler et al. Alemanha, Documentar o procedimento interativo usado para identificar,
(2018) Italia e Espanha selecionar e priorizar requisitos do usuério.
Melkas et al. (2020) Finlandia Identificar os |mpactqs da |mpl'err]ent'aga(_) do rob6 de cuidado
no servigo de assisténcia a idosos.
Japdo, Irlanda e Elucidar as percepc¢des para o desenvolvimento e

Suwa et al. (2020) Finlandia implementacédo de robds de cuidado domiciliar

Apresentar revisdo sistematica qualitativa da literatura acerca
Alemanha das expectativas e percepcoes de profissionais de satde sobre o
uso de dispositivos robdticos no cuidado de pessoas idosas

Haubold et al. (2020)

Park et al. (2019) Identificar necessidades e aceitacdo de rob0s de servico para

Corela cuidado na populagéo idosa

Rose-Marie et al.

(2020) Suécia Explorar os desafios da introducdo de tecnologia de bem-estar,

especialmente robds de cuidado, no cuidado de idosos.

Fonte: Elaborado pela autora.

2.2 Modelos de Aceitacao de Tecnologia

O debate sobre os fatores que influenciam a intencdo de uso e uso de uma tecnologia é
antigo (Lai, 2017) e diversos modelos buscam explicar este fenbmeno tais como: (i) o Modelo
de Aceitacdo da Tecnologia (Technology Acceptance Model - TAM); (ii) a Teoria da Agéo
Racional (Theory of Reasoned Action - TRA); (iii) a Teoria do Comportamento Planejado
(Theory of Planned Behavior - TPB) e (iv) a Teoria Unificada da Aceitacdo e Uso da Tecnologia
(Unified Theory of Acceptance and Use of Technology - UTAUT). De fato, muitos estudos que
avaliam a aceitacdo dos robds de servicos se apoiam nos tradicionais modelos de aceitacdo
tecnoldgica.

O Modelo de Aceitacdo da Tecnologia, proposto por Davis (1989) indica que a aceitacdo
e uso de tecnologias € influenciado principalmente pela utilidade percebida e também pela
facilidade do uso, que séo influenciadas por fatores externos, como por exemplo a aproximacéo
com tecnologias e uso frequente. J& a Teoria de A¢do Racional foi descrita por Fishbein e Ajzen
(1979), que baseia o uso e aceitacdo de tecnologias nas atitudes comportamentais, que podem
ou ndo ser associadas a pressao social, tendo como base a psicologia social, sustentadas pela
crenca e intengdes. A Teoria do Comportamento Planejado proposta por Ajzen (1991) associa

a aceitacdo e uso aos comportamentos controlados, baseados na visdo que cada individuo tem
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sobre o que é facil ou de dificil execucdo e manejo. Por fim, a Teoria Unificada da Aceitacdo e
Uso da Tecnologia (Unified Theory of Acceptance and Use of Technology) é um dos modelos
mais tradicionais, sendo capaz de explicar em até 70% os fatores que interferem na deciséo
(Venkatesh et al., 2003). Este modelo propde quatro construtos antecedentes da intencédo
comportamental e do comportamento de uso: expectativa de desempenho, expectativa de
esforco, influéncia social e condicdes facilitadoras. Porem, novos construtos foram adicionados
depois de sua publicacdo. Venkatesh et al. (2012) introduziram, portanto, motivacdo heddnica,
valor de preco e habitos como construtos adicionais para expandir a versdo original do UTAUT,
propondo o UTAUT?2.

Em geral, os estudos voltados para a aceitacdo de SSRs tém se apoiado nesses modelos.
Por exemplo, Heerink e colaboradores (2010) desenvolveram uma adaptacao e extensao tedrica
do modelo UTAUT (The Almere Model) para explicar a intengédo de uso de robds por pessoas
idosas. Outros exemplos s&o: Baisch et al. (2017); Hebesberger et al. (2017); Whelan et al.
(2018) e Latikka, Turja e Oksanen (2019). Destaca-se que muitos estudos relacionados a
aceitacdo de rob0s de servigos, apesar de baseados em modelos tradicionais de aceitacdo
tecnoldgica, consideram novos construtos tedricos na investigacdo. Por exemplo, o trabalho de
Alaiad e Zhou (2014) assim como o de Heerink et al. (2010) se baseiam no modelo UTAUT,
mas introduzem novos construtos como confianca, preocupacdes com a privacidade, questdes

legais e éticas.

Vale ressaltar também a proposicdo do Modelo de Aceitacdo de Robbs de Servico
proposto por Wirtz et al. (2018), que é baseado no modelo TAM de Davis (1989) e na Teoria
do Papel (Solomon et al., 1985). Este modelo foi proposto para ser aplicado contextos de
aceitacdo e uso dos robds de servigo. Para 0s autores, durante 0s encontros de servico, clientes
tendem a valorizar as relagbes agradaveis com o prestador/funcionario, resultando em
engajamento e confianca e assim fornecendo valor emocional e social ao cliente. Para Davis
(1989), a intengédo de usar uma nova tecnologia depende da avaliagdo cognitiva da utilidade
percebida e facilidade de uso. Porém, em servicos, € importante considerar elementos socio
emocionais e relacionais. Na teoria do papel (Solomon et al., 1985), um papel é um conjunto
de normas funcionais, sociais e culturais que ditam como os atores devem se comportar em uma
determinada situagdo. Neste caso, os atores podem ser os clientes, provedores de servigos ou
robds de servico. Todos devem agir de acordo com os papéis socialmente definidos para que
haja congruéncia e os objetivos sejam alcancados. Em suma, o modelo propde que a aceitacdo

dos robds de servico pelo cliente depende de qudo bem os robds podem atender suas
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necessidades funcionais, sociais, emocionais e relacionais para alcangar o papel da congruéncia.

O modelo proposto por Wirtz et al. (2018) considera trés dimensdes de fatores que levam a

aceitacdo dos robo6s de servicos: funcionais (originados do modelo TAM); fatores sociais e

emocionais e, por fim, fatores relacionais. A seguir, uma breve descri¢cdo dos construtos deste

modelo:

Facilidade de Uso Percebida: representa a maneira como 0 usuério acredita que a
tecnologia pode ser usada sem qualquer esforco (Wirtz et al., 2018). Este construto esta
presente em outros modelos (por exemplo, 0 TAM), podendo ser chamado também de
expectativa de esforco (Effort Expectancy) em outros modelos (UTAUT). E um
antecedente que se espera que tenha impacto direto e positivo na aceitacdo de
tecnologia, uma vez que sua ado¢do depende de como 0s usuarios percebem se a
tecnologia é facil de utilizar (Heerink et al., 2010; Alaiad, Zhou, 2014). No caso de um
robd de servico, se ele serd compreendido e respondera facilmente ao usuario (Wirtz et
al., 2018).

Utilidade Percebida: representa o grau em que o usudrio acredita que a nova tecnologia
atendera a uma necessidade requerida. Este fator esta presente no TAM, mas é chamado
em outros modelos (UTAUT) de aceitacdo como expectativa de desempenho
(Performance Expectancy) (Venkatesh et al., 2003; 2012). E um fator que se espera que
tenha impacto direto e positivo da aceitacdo de tecnologia, uma vez que sua adogéo por
um usuéario depende de como ele percebe a real utilidade da tecnologia (Alaiad; Zhou,
2014). No caso dos rob6s de servicos, a utilidade percebida significa se a interacdo com

0 robd pode ser benéfica para o usuario (Wirtz et al., 2018).

Normas Sociais Subjetivas: representa a influéncia de outras pessoas (por exemplo,
familia e amigos) sobre o que os usuarios deveriam ou ndo fazer em uma determinada
situacdo (Venkatesh; Davis, 2000). Este construto € também comum a outros modelos
(por exemplo, o TAM) e também é referido pelo termo Influéncia Social (Venkatesh et
al., 2003; 2012; Alaiad; Zhou, 2014). O apoio de outras pessoas (amigos, parentes e
colegas) é uma grande necessidade social de pessoas idosas e, portanto, eles se baseiam
nessas opinides para, por exemplo, tomarem decisdes (Alaiad; Zhou, 2014). No caso
dos robds de servigo, as normas sociais subjetivas considerardo a influéncia desses
outros atores na aceitagdo do idosos em relacdo ao uso desta tecnologia (Wirtz et al.,
2018).
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Humanidade  Percebida: corresponde as  qualidades  antropomorficas
(comportamentais e fisicas) que o robd apresenta (Wirtz et al., 2018). De acordo com
Epley et al. (2007, p. 865), essa percep¢do resulta da “atribuicéo de caracteristicas ou
tracos humanos a agentes ndo humanos”. Portanto, o antropomorfismo ¢ definido como
um atributo no qual humanos identificam em agentes tecnoldgicos caracteristicas
humanas, como por exemplo emocdes, autoconsciéncia, aparéncia, etc. (Blut et al.,
2021; Letheren et al., 2021). No caso dos robds de servico, € importante que eles tenham
tracos de humanidade para facilitar a interacdo social significativa. Todavia, o rob6 de
servigos ndo deve parecer completamente como um humano, pois a similaridade pode

gerar desconfortos segundo a “Teoria do Uncanny Valle” (Tinwell et al., 2011).

Interacdo Social Percebida: refere-se a capacidade percebida do robd de servico em
reproduzir o comportamento socidvel, demonstrando inteligéncia social e emogdes no
relacionamento com os humanos (Heerink et al., 2010; Wirtz et al., 2018). No modelo
de Wirtz et al (2018), este fator é apresentado como a percepc¢do de que o robo exibe
acOes apropriadas e "emocdes"” de acordo com normas sociais. Refere-se ao sentimento
do usuario de estar interagindo com agentes ndo humanos como fazem com
humanos. Para que ocorra a interacdo de forma efetiva € importante que o robd
considere normas sociais aceitas e que as necessidades dos usuarios, suas percepcdes
das habilidades sociais e desempenho de um robd estejam bem alinhadas para uma

ampla adocéo do robd (Wirtz et al., 2018).

Presenca Social: consiste na medida em que um ser humano acredita que alguém esta
“realmente presente” a0 interagir com o sistema (Heerink et al., 2010). A presenca
social é identificada quando o robd de servico faz com que o idoso sinta que ha a
presenca de outra entidade social na medida que o idoso acreditaria que existe alguém
"realmente presente” (Heerink et al., 2008). No contexto de robds de servico, considera-
se a medida em que o usuario sente que esta com outro ser. Este construto afeta a
construcdo de confianca, uma vez que humanos sdo mais propensos a desenvolvé-la

quando se encontram com alguem pessoalmente (Wirtz et al., 2018).

Confianca: refere-se a crenga dos usuarios de que a tecnologia € confidvel. Dessa
forma, esta confianga evocaria um sentimento positivo durante o encontro de servico.
A confianga emocional nesse contexto ¢ a medida em que alguém se sente seguro e
psicologicamente confortavel em depender da tecnologia (robd de servigo). Vale dizer

que robds que apresentam atributos humanos parecem tendem a inspirar mais confianca,
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mas respeitando os limites da Teoria do Uncanny Valley (Tinwelll et al., 2011). No
geral, quanto mais o robd é visto como confidvel, maior a probabilidade de aceita¢do do
agente (Wirtz et al., 2018).

e Conexdo ou relacionamento: é a conexdo pessoal (rapport) entre o usuario e a
tecnologia. No caso dos robds de servigos pode ser entendida como a percepgéo de que
0 usuario tem de que a interagdo com o robd é agradavel, uma vez que o robd pode ter
caracteristicas como ser atencioso e simpatico (Wirtz et al., 2018). E definido na
literatura como uma "conex&o pessoal entre dois integrantes” (Gremler; Gwinner, 2000,
p.92). A presenca de relacionamento é essencialmente importante em servicos que
apresentam um certo grau de proximidade e conexdo, como por exemplo o cuidado de

idosos (Fernandes; Oliveira, 2021).

Este capitulo apresentou alguns conceitos basicos que suportam esta dissertacdo, tais
como as defini¢cdes de robds de servicos e os modelos de aceitacdo de novas tecnologias.
Esses conceitos serdo explorados, em maior profundidade nos artigos que formardo esta

dissertacdo.
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3. ARTIGO I - Robds de servigo no cuidado de pessoas idosas: Uma analise tematica
da literatura

3.1. Introducéo

Fatores como a transicdo demografica, o avanco da medicina e o desenvolvimento social e
econdmico tém contribuido para o aumento da longevidade, resultando em um numero
expressivo de pessoas idosas em todo o0 mundo (World Health Organization, 2020; Cylus et al.,
2022). Espera-se que a proporcao da populacdo idosa aumente 120% até 2050, quando um em
cada seis individuos terd 65 anos ou mais (United Nations, 2020; World Health Organization,
2020). Logo, o envelhecimento populacional € uma tendéncia em muitos paises, o que impacta

fortemente o desenvolvimento sustentavel (United Nations, 2020).

Apesar do aumento da expectativa de vida, viver com qualidade de vida ndo €é alcangado
por todos os idosos (PAHO, 2019). O envelhecimento traz perdas fisicas e cognitivas, as quais
podem comprometer a realizacao de atividades diarias (Han et al., 2021; Mercan et al., 2021).
A Organizagdo Pan-Americana de Saude (OPAS) e a Organizacdo Mundial de Saide (OMS)
estimam que o nimero de pessoas idosas que necessitardo de cuidados prolongados triplicara
até 2050 e havera uma demanda maior por instituicdes e profissionais voltados aos cuidados de
pessoas idosas (PAHO, 2019; Peldez; Minoldo, 2018; Zhang et al., 2021; Cylus et al., 2022).

Além da expansdo de recursos humanos para o cuidado de pessoas idosas, novas tecnologias
tém também sido desenvolvidas para 0 mesmo fim (Balasubramanian et al., 2021). Alguns
exemplos sdo o0s assistentes virtuais, wearables, smarthomes e biomarcadores inteligentes
(Balasubramanian et al., 2021; Moyle, 2019; Ye et al., 2020). Especialmente, os rob6s de
servicos tém recebido forte atencdo da académica, profissionais de salde e de empresas
(Johansson-Pajala; Gustafsson, 2020; Melkas et al., 2020). Rob6s de servi¢cos sdo agentes
autbnomos e adaptaveis que interagem, comunicam e prestam servicos a outras pessoas (Wirtz
et al., 2018). Eles podem ter caracteristicas diferentes, podendo ter representacdo fisica ou
virtual; possuir ou ndo caracteristicas antropomorficas e serem orientados a realizar tarefas
cognitivo-analiticas e sociais/emocionais (Wirtz et al., 2018). Por fim, os robds de servico
podem atuar como robds sociais assistivos (Socially Assistive Robots - SARS), pois auxiliam
tanto na realizacdo de atividades como promovem a interagcdo com outras pessoas (Obayashi et
al, 2018; Troncone et al., 2020).

Por essas razdes, os robds de servigos tém sido usados para reduzir a sobrecarga de

cuidadores e colaborar em outras atividades do cuidado de idosos (Caic et al., 2018; Abdi et
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al., 2018; Papadopoulos et al., 2018). Todavia, este uso é ainda incipiente, mas esta tecnologia
ja esta disponivel. Alguns modelos s&o o JustoCat um robd social para pessoas com deméncia;
Pepper um rob6 humanoide que 1€ emocdes e promove interacdo com o usuario; Aibo um rob6
com aparéncia de cachorro para interagir com o usuario; o Asimo capaz de auxiliar pessoas
com dificuldade locomocéo; o Buddy um robd emocional que é assistente pessoal, cuida de sua
casa, entretém e interage com dispositivos, entre outros. Até mesmo a Alexa da Amazon tem
sido adaptada para este fim (De Oliveira et al., 2023). Na academia, os robds de servigos tém
chamado a atencdo dos pesquisadores e, logo, 0 numero de publicacdes tem aumentado

exponencialmente (Xue et al., 2022; Zuccon et al., 2022).

Para sintetizar o conhecimento produzido em relagdo ao uso de robds de servigos no
cuidado de pessoas idosas, algumas revisdes da literatura foram publicadas. Alonso et al. (2019)
investigam o uso de robds para pessoas com deméncia. Gasteiger et al. (2021) avaliam a
eficacia dos rob0s para reduzir a soliddo em idosos. Koh et al. (2021) exploram as barreiras e
facilitadores que afetam o uso de robds para pessoas idosas. Yu et al. (2022) discutem a
aceitacdo de robds por pessoas com deméncia. Do mesmo modo, artigos bibliométricos tém
sido produzidos. Xue et al. (2022) e Zuccon et al. (2022) analisam a literatura sobre rob6s para
reabilitacdo meédica. Apesar dessas contribui¢cbes, nenhum dos artigos buscou mapear a
estrutura intelectual da literatura envolvendo robds de servicos e o cuidado de pessoas idosas,
0 que contribuiria para melhor compreender a evolugéo e os principais temas explorados nesta

literatura.

Para suprir esta lacuna, este artigo busca responder as seguintes questfes de pesquisa:
Quais séo os principais temas de pesquisa relacionados ao uso de robds de servi¢o no cuidado
de pessoas idosas? Quais as oportunidades de pesquisas futuras? Portanto, o objetivo é mapear
a estrutura intelectual da pesquisa sobre o0 uso de robds de servi¢o no cuidado de pessoas idosas.
Para tanto, foi realizada uma analise bibliométrica em uma amostra composta por 390 artigos
publicados entre 1945 e 2022. A analise se baseou em técnicas como acoplamento bibliografico
e co-ocorréncia de palavras-chave, as quais permitiram construir temas, topicos e oportunidades
de pesquisa neste dominio (Zupic; Cater, 2015). Foi também realizada a anélise tematica dos
principais artigos desta amostra a fim de se aprofundar nos temas de pesquisa relacionados ao

uso de robds no cuidado de pessoas idosas (Nowell et al., 2017).

Este artigo contribui de duas maneiras para a literatura sobre o uso de robds de servigos no
cuidado de pessoas idosas. Primeiro, ele apresenta a estrutura intelectual deste dominio, o que

é composto por por seis temas principais: (i) aceitacdo e design de robos; (ii) papel social e
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valores éticos (iii) barreiras e criticismo; (iv) efeitos, eficacia e impacto do uso de robés.; (v)
uso terapéutico de robds e (vi) percepcdes dos profissionais e servigos de saude. Segundo, 0
artigo tambem contribui ao identificar oportunidades futuras de pesquisa, as quais podem ser

usadas pelos pesquisadores para avangar 0s temas deste dominio.

O artigo esté estruturado da seguinte forma: a Secéo 1 apresenta uma breve introducéo ao
tema; a Secdo 2 destaca o desenho e procedimentos metodoldgicos utilizados; a Secdo 3
apresenta os resultados. Por fim, a Secédo 4 apresenta as consideracdes finais do estudo, com

destaque as implicacdes tedricas, praticas e limitacbes da pesquisa.

3.2. Método de pesquisa

A bibliometria se baseia em procedimentos analiticos rigorosos para mapear a evolucao e a
estrutura intelectual de um campo de pesquisa (Lee et al., 2014). Em particular, ela tem dois
usos principais: (i) anélise de desempenho de publicacdes (por exemplo, autores, periddicos e
instituicdes) e (ii) mapeamento cientifico para revelar a estrutura e a dindmica de campos de
pesquisa (Zupic; Cater, 2015). Associada a técnicas de analise de rede, a bibliometria permite
a representacdo visual de um campo de pesquisa, facilitando a compreenséo da relacdo entre
maltiplos temas num mesmo dominio. Por ser um método popular, a bibliometria tem sido
utilizada em diferentes areas do conhecimento (Markoulli et al., 2017; Stopar, Bartol, 2019;

Jesenko, Schlogl, 2021). A seguir descrevemos as principais etapas da pesquisa.

3.2.1 Amostra e coleta de dados

A Web of Science (WoS) - Social Science Citation Index (SSCI) — foi a base de dados
escolhida para este estudo, ja que é uma das principais bases de dados de artigos cientificos e
engloba editoras académicas tais como Emerald, Elsevier e Springer (Silva et al., 2021). Além
disso, a WoS é a base de dados mais utilizada para estudos bibliométricos nas areas de gestéo,
pois fornece metadados com a qualidade requerida para a aplicacéo das técnicas bibliométricas
(Zupic; Carter, 2015; Silva et al., 2021).

A escolha das palavras-chave foi inspirada em revisdes anteriores sobre o tema (e.g., Abdi
etal., 2018; Caic et al., 2018; Maalouf et al., 2018; Papadopoulos et al., 2020). Foi considerada
a interseccdo de quatro campos: (i) Campo 1 - aged OR aging OR elder* OR old people OR
older people OR old adult* OR older adult* OR adult user*; (ii) Campo 2 - socia* robot* OR
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companion* robot* OR healthcare robot* OR care robot* OR emot* robot* OR service robot*
OR therapeutic robot* OR service robot* OR homecare robot* OR socially assistive robot*
OR sar; (iii) Campo 3 - health care OR care OR geriatric care OR elder* care OR geriatric
health OR elder* care service OR home-care; Campo 4 — NOT Surgery. A busca considerou
artigos publicados de 1945 até a data da busca (maio de 2022). Ela também se limitou a artigos
escritos em inglés e publicados em perioddicos revisados por pares. Logo, ndo foram

considerados documentos classificados como literatura cinza (livros e artigos de congressos).

A busca inicial resultou em 1.042 artigos. Na sequéncia, 0 processo de triagem comecgou
com a leitura dos titulos, palavras-chave e resumos dos artigos. Os critérios de elegibilidade
foram aplicados para garantir a relevancia da amostra: (i) artigos que tratavam do uso de robos
de servico para cuidado e auxilio as pessoas idosas; (ii) artigos que incluiam robds com
representacao fisica e (iii) artigos envolvendo robbs com caracteristicas assistivos e sociais.
Os artigos que ndo atendiam a esses critérios foram excluidos. Por exemplo, artigos que ndo
tratam do uso de robos (Cakmak et al., 2022; Chang et al., 2017); artigos que trabalham com
outra populacgdo (ex. criangas) (Vaezipour et al., 2022; Van Den Heuvel et al., 2017); artigos
que tratam do uso de robds cirurgicos (Hoeh et al., 2022); artigos que tratam do uso de robds
para fins de reabilitacdo de condigdes especificas como pds-cirurgia ou derrames (Mehrholz et
al., 2017; Carvalho et al., 2017); artigos com robds que ndo apresentam caracteristicas
assistivas e/ou sociais (ex. exoesqueletos) (Nolan et al., 2020; Fosch-Villaronga; Ozcan, 2020).
Dois autores da equipe de pesquisa estiveram envolvidos neste processo de triagem. Quando
um consenso nao era alcancado, um terceiro autor foi envolvido. Seguindo esses

procedimentos, a amostra final é composta por 390 artigos focais.

3.2.2 Andlise

Inicialmente, foi realizada uma analise descritiva dos artigos da amostra para quantificar
dados como frequéncia de publicacdes, autores, métodos de pesquisa, artigos mais influentes
etc. Na sequéncia, as analises bibliométricas e tematicas foram usadas para mapear a estrutura
intelectual da literatura envolvendo robds de servico e cuidado e apoio as pessoas idosas. O
objetivo era desvendar este dominio e seus temas, 0s quais, sdo formados por tépicos de
pesquisa que se relacionam conceitualmente (Nowell et al., 2017; Van Den Besselaar;
Heimeriks, 2006; Silva et al., 2021). Duas técnicas foram escolhidas para este mapeamento: (i)

analise de co-ocorréncia de palavras-chave e (ii) analise por acoplamento bibliogréafico. O
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software VOSviewer foi usado tanto na tabulacdo dos dados descritivos dos artigos como na
aplicacdo dessas técnicas (Van Eck; Waltman, 2010).

A analise de co-palavras-chave (co-word) assume que as palavras-chave definidas pelos
autores sao formas de descrever os temas e topicos de seus artigos. Dessa forma, as co-
ocorréncias de palavras-chave entre um grande numero representam o interesse focal do topico
de pesquisa num determinado campo (Van Eck; Waltman, 2010). Diversos estudos tém usado
a co-ocorréncia de palavras-chave para mapear a estrutura conceitual de um campo assim como
para identificar oportunidades futuras de pesquisa (Bragge et al., 2019; Silva et al., 2021). O
acoplamento bibliogréafico (bibliograph coupling) mede o grau de ligacdo entre dois ou mais
artigos ao analisar as referéncias idénticas citadas por eles (Khanra et al., 2020; Xu et al., 2018).
Quanto mais préximos dois artigos se encontrarem na rede, maior é a similaridade tematica.
Como resultado, clusters de publica¢bes sdo mapeados, indicando os principais temas em um
campo de pesquisa (Khanra et al., 2020; Xu et al., 2018). No acoplamento bibliogréfico, redes
sdo geradas para mostrar a visualizacdo desses clusters. A distancia entre dois artigos na rede
indica a forca da ligacdo de acoplamento entre eles. J4 o tamanho de cada né (publicacdo) indica

0 nimero de vezes que uma determinada publicacdo foi citada (Van Eck; Waltmann, 2014).

Além do uso dessas técnicas, uma analise temética (de contedo) dos principais artigos de
cada cluster gerado foi realizada. O objetivo era compreender os resultados e contribui¢des do
artigo para o desenvolvimento deste dominio assim como obter insights para pesquisas futuras
(Nowell et al., 2017; Braun, Clarke, 2006). Assim, enquanto a analise de co-ocorréncia de
palavras-chave e o acoplamento bibliografico forneceram uma indicacéo dos temas explorados,
a analise tematica possibilitou uma analise de contetdo dos principais artigos de cada cluster.
Todas essas técnicas foram utilizadas para revelar a estrutura intelectual do campo investigado

(Srivastava; Sivaramakrishnan, 2021).

3.3. Resultados
3.3.1 Dados descritivos da amostra

A Figura 3.2 mostra a evolucdo do nimero de publicacbes sobre rob6s de servigcos no
cuidado de pessoas idosas ao longo dos anos, na qual se observa uma tendéncia de crescimento.
O ano de 2022 apresenta um numero menor de publicacdes, ja que os dados foram extraidos

em maio, o que explica um namero inferior de publicagdes em relacdo aos anos anteriores.
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Figura 3.2 - Numero de publicac6es referente ao tema ao longo dos anos
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Fonte: Elaborado pela autora.

A Tabela 3.1 apresenta os autores com maior nimero de artigos na amostra, com destaque
para Broadbent (906 citacdes), Moyle (717) e Robinson (613). Em relacdo as revistas
cientificas (Tabela 3.2), o International Journal of Social Robotics é o mais citado (1516
citacGes) e com mais artigos na amostra (41 artigos). Em seguida, o Journal of the American
Medical Directors Association (1234) com 14 artigos e o Ethics and Information Technology
(421) e BML Open (236) com sete artigos cada. Na Tabela 3.3, a University of Auckland, na
Nova Zeléandia, é a mais citada da amostra, com 906 citacbes, seguida pela Maastricht
University, nos Paises Baixos, com 601 citacdes e em terceiro lugar a Griffith University, na
Australia, com 576 citacdes. Em relacdo aos paises mais influentes da amostra (Tabela 3.4), os
Estados Unidos da América é o pais com maior nimero de citacbes (1487), seguido pela
Inglaterra (1478) e Paises Baixos (1436).

Tabela 3.1 - Autores mais influentes do campo de pesquisa

Autor N° de artigos N° de citacdes
Broadbent, E. 15 906
Moyle, W. 18 717
Robinson, H. 7 613
Jones, C. 16 596
Macdonald, B. 7 583
Kerse, N. 7 501
De witte, L. 5 416
Sharkey, A 4 403
Gelderblom, G. 3 370
Shibata, T. 3 340

Fonte: Elaborado pela autora.
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Tabela 3.2 - Jornais/revistas mais influentes do campo de pesquisa

Revista/Jornal N° de artigos NP° de citacbes
International Journal of Social Robotics 41 1516
Journal of the American Medical Directors Association 14 1234
Ethics and Information Technology 7 421
BML open 7 236
Journal of Gerontological Nursing 5 236
Australasian Journal on Ageing 5 203
Assistive Technology 7 156
International Psychogeriatrics 6 150
Technological Forecasting and Social Change 6 145
Journal of Alzheimers Disease 6 131
Fonte: Elaborado pela autora.
Tabela 3.3 - Instituicdes mais influentes do campo de pesquisa
Instituicéo N° de artigos N° de citagbes
University of Auckland, New Zeland 15 906
Maastricht University, Netherlands 8 601
Griffith University, Australia 17 576
Delft University of Technology, Netherlands 5 428
University of Sheffield, UK 6 416
Queensland University of Technology, Australia 7 273
La Trobe University, Australia 6 253
University of New South Wales, Australia 7 234
Qatar University, Quatar 5 212
Ostfold University College, Norway 6 198
Fonte: Elaborado pela autora.
Tabela 3.4 - Paises mais influentes do campo de pesquisa
Pais N° de artigos N° de citagbes
USA 60 1487
England 45 1478
Netherlands 34 1436
Australia 33 1214
New Zealand 20 944
Germany 35 587
Japan 45 584
Canada 23 438
Austria 11 422
France 18 396

Fonte: Elaborado pela autora.

A Tabela 3.5 identifica os 15 artigos focais mais citados na WOS e o total de citagdes
recebidas. Mostra também a classificacdo desses artigos nas categorias do Journal Citation
Reports (JCR). Assim, é possivel notar que os artigos mais citados se distribuiram em revistas
de diferentes disciplinas (e.g., tecnologia, geriatria e gerontologia, ética e salde). Esses

resultados evidenciam a multidisciplinaridade da pesquisa sobre robds de servi¢os no cuidado
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de pessoas idosas.

Tabela 3.5 - Top 15 artigos mais citados e classificacdo na categoria Journal Citation Reports

Categoria
Autor Artigo Citacdes JCR
Heerink etal.  Assessing Acceptance of Assistive Social Agent
(2010) Technology by Older Adults: the Almere Model 385 Robotics
Bemelmans et Socially Assistive Robots in Elderly Care: A Geriatrics &
al. (2012) Systematic Review into Effects and Effectiveness 259 Gerontology
Sparrow,
Sparrow.
(2006) In the hands of machines? The future of aged care 251 Computer Sicence
Banks et al. Animal-assisted therapy and loneliness in nursing Geriatrics &
(2008) homes: Use of robotic versus living dogs 240 Gerontology
Robinson et al. The Psychosocial Effects of a Companion Robot: A Geriatrics &
(2013a) Randomized Controlled Trial 223 Gerontology
Sharkey et al. Granny and the robots: ethical issues in robot care for
(2012a) the elderly 217 Ethics
Shibata et al. Robot Therapy: A New Approach for Mental Geriatrics &
(2011) Healthcare of the Elderly - A Mini-Review 178 Gerontology
Robinson et al. The Role of Healthcare Robots for Older People at
(2014) Home: A Review 160 Robotics
Kachouie et al. Socially Assistive Robots in Elderly Care: A Mixed- Computer Sicence,
(2014) Method Systematic Literature Review 154 Cybernetics
Fischinger et Hobbit, a care robot supporting independent living at
al. (2016) home: First prototype and lessons learned 147 Robotics
Exploring the Effect of Companion Robots on
Moyle et al. Emotional Expression in Older Adults with Dementia: Geriatrics &
(2013) A Pilot Randomized Controlled Trial 141 Gerontology
Mordoch et al. Use of social commitment robots in the care of elderly Geriatrics &
(2013) people with dementia: A literature review 138 Gerontology
Abdietal.  Scoping review on the use of socially assistive robot Medicine, General &
(2018) technology in elderly care 133 Internal
"Are we ready for robots that care for us?" Attitudes
Pinoetal. and opinions of older adults toward socially assistive Geriatrics &
(2015) robots 127 Gerontology
Neven etal. 'But obviously not for me': robots, laboratories and Public, Environmental
(2010) the defiant identity of elder test users 121 & Occupation Health

Fonte: Elaborado pela autora.

3.3.2 Mapeamento da estrutura intelectual

A Figura 3.3 mostra a rede de palavras-chave (Keyword plus) usadas nos artigos da amostra
(Van Eck; Waltman, 2019). A rede foi gerada a partir de palavras-chave que ocorreram pelo
menos 5 vezes, resultando em 69 palavras-chave que foram agrupadas em quatro clusters
(representados por diferentes cores). Porem, como visualizado, ha dois grandes clusters que
concentram a grande maioria das palavras-chave. Na rede, o tamanho de cada n6 (palavra-
chave) reflete sua importancia e a sua posi¢do no cluster é determinada por sua proximidade

temética com outras palavras-chave do mesmo cluster (Van Eck; Waltman, 2019).
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No lado esquerdo da Figura 3.3 (nés vermelhos), existe um grande cluster que engloba
49,3% dos nos. E um cluster centrado na tecnologia e suas principais palavras-chaves sio:
tecnologia, aceitacdo, atitudes, deméncia e rob0s sociais assistivos. Portanto, muitos dos
artigos que adotam esses termos buscam compreender a aceitacdo dos robds de servigos pelas
pessoas idosas (e.g. Heerink et al., 2010; Smar et al., 2014; Whelan et al., 2018) e estdo ligados
a éareas tecnoldgicas (e.g., robdtica social, computacdo, informaética, interacdo homem-
maquinas etc.). Ja no lado direito da Figura 3.3 (n6s verdes), hda um segundo cluster que
congrega 36,2% dos noés. As principais palavras-chave séo: cuidado, robds de companhia,
idosos, soliddo e depressdo. Logo, sdo termos usados em estudos ligados as areas da salde
(e.g., medicina, enfermagem, geriatria, gerontologia, psicologia etc.) cujo foco é avaliar 0s
efeitos do uso dos rob6s de servicos em pessoas idosas. Esses dois grandes clusters serdo

explorados no acoplamento bibliografico.

Figura 3.3 - Rede de co-ocorréncia de palavras-chave
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Fonte: Elaborado pela autora.

A Figura 3.3 mostra o acoplamento bibliografico gerado pelo software VOSviewer,
utilizando-se do método “fractional counting” (Van Eck; Waltman, 2019). A fim de aumentar
a qualidade da visualizacdo da rede e permitir a melhor interpretacdo dos resultados, foram
considerados somente 0s artigos que tinham um minimo de 20 cita¢6es, conforme sugerido por
outros estudos (i.e.Jesenko; Schlogi, 2021; Srivastava; Sivaramakrishnan, 2021). Assim, 130
foram considerados no acoplamento bibliografico. Como se observa na Figura 3.3, esses artigos
foram agrupados por similaridade tematica em seis clusters distintos, os quais podem ser

considerados linhas de pesquisa na literatura investigada.
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Para complementar as informacdes da Figura 3.3, as Tabelas 5, 6, 7, 8, 9 e 10 apresentam 0s
principais artigos que compdem cada cluster em termos de forga total de ligagao e citagdes.
Como sugerido por Srivastava e Sivaramakrishnan (2021), apresentamos o titulo, o nimero de
citacGes recebidas na WoS e a forca total de ligacdo (Total Link Strenght) de cada artigo. Para
calcular este ultimo, o VOSviewer verifica todas as conexdes de um determinado artigo e
calcula seus valores de referéncia, que € chamado de Total Link Strenght (Van Eck; Waltman,
2010). A premissa € que artigos como maiores forcas de ligacdo estdo associados a mais
publicacbes, o que denota sua influéncia numa determinada linha ou tema de pesquisa.
Ademais, esta medida evita o viés de artigos mais antigos receberem mais citagées. (Van Eck;
Waltman, 2010; Srivastava; Sivaramakrishnan, 2021; Khanra et al., 2021). Tanto o nimero de
citacBes, mas, principalmente, sua forca de ligacdo foram usados para demonstrar a importancia
do artigo na estrutura intelectual investigada. Nossa intencao ndo € ser exaustivos na discussao
dos artigos de um cluster, mas focar atengéo naquelas com maior forga de ligagéo e citagoes.
Desta maneira, pretendemos caracterizar os principais temas de pesquisa abordados em cada

cluster.
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Figure 3.4 - - Acoplamento bibliografico de 130 artigos da amostra
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a espessura das linhas representa a forga de ligagao entre os dois n6s. A cor dos nos e linhas realcadas a incidéncia de agrupamento dentro da rede (Van Eck e Waltman,2010).



3.3.2.1 Cluster 1 — Aceitacéo de robos

O Cluster 1 (nds vermelhos na Figura 3.3) engloba 29 artigos. E 0 maior cluster em nlimero
de artigos, sendo que a maioria deles foi publicado a partir de 2015. O foco do Cluster 1 € a
aceitacdo dos robdés de servigos, a qual é investigada sobre dois temas distintos (ver Tabela
3.6). O primeiro refere-se aos fatores, atitudes e preferéncias dos individuos (idosos e
cuidadores) envolvidos na aceitacdo dos robds de servicos (Latikka et al., 2019; Papadopoulos

et al., 2020). O segundo, por sua vez, enfatiza a influéncia desses fatores no design de robds de

servigos de forma a ampliar a sua aceitacdo (Smar et al., 2014, Zafrani; Nimrod, 2019).

Tabela 3.6 - Cluster 1. Aceitacdo de robds

Forca de
Autor Titulo do Artigo Citagdes* ligacdo
total**
Factors Affecting the Acceptability of Social Robots by Older
Whelan et al. (2018) Adults Including People with Dementia or Cognitive 39 43
Impairment: A Literature Review
Le?;(l)nlds;wk Reframing Assistive Robots to Promote Successful Aging 22 34
Synchrony and Reciprocity: Key Mechanisms for Social
Lorenz et al. (2016) Companion Robots in Therapy and Care 3 33
Zafrani and Nimrod Towards a Holistic Approach to Studying Human-Robot 2 32
(2019) Interaction in Later Life
Latikka et al. (2019) Self-efficacy and acceptance of robots 34 28
The CARESSES study protocol: testing and evaluating
Papadopoulos et al. culturally competent socially assistive robots among older adults o5 27
(2020) residing in long term care homes through a controlled
experimental trial
Hebesberaer et al A Long-Term Autonomous Robot at a Care Hospital: A Mixed
(20%) " Methods Study on Social Acceptance and Experiences of Staff 40 26
and Older Adults
Mitzner et al. (2014) Identifying the Po_tentlal fOIf Robotlcs_ to Assist Older Adults in 50 24
Different Living Environments
Tuisku et al. (2019) Robots do not replace a nurse with a begtmg heart: The publicity 21 23
around a robotic innovation in elderly care
Rantanen et al. Attitudes towards care robots among Finnish home care
. 22 23
(2018) personnel - a comparison of two approaches
Wang et al. (2017) Robots to assist dallly activities: views of old_er adults with 61 23
Alzheimer's disease and their caregivers
Smarr et al. (2014) Domestic Robots for Older Adult_s: Attitudes, Preferences, and 110 21
Potential
Care Personnel's Attitudes and Fears Toward Care Robots in
Coco et al. (2018) Elderly Care: A Comparison of Data from the Care Personnel in 23 20
Finland and Japan
Fischinger etal. Hobbit, a care robot supporting independent living at home: First 147 12

(2016) prototype and lessons learned

Fonte: Elaborado pela autora.
* Artigos com mais de 100 citacbes  ** Artigo com forga total de link acima de 20

Fatores que influenciam na aceitacéo



38

Whelan et al. (2018) exploram os fatores ligados a aceitacdo de robds sociais, como a
facilidade de uso, utilidade percebida e a aparéncia do robd. Os autores destacam a capacidade
de comunicacdo e a personalizacdo do robd, os quais contribuem para a satisfacdo de
necessidades emocionais e sociais dos usuarios. Papadopoulos et al. (2020) ressaltam fatores
como facilidade de uso, utilidade, divertimento e personalizagdo na adogdo de robos
humandides. Todavia, 0 preconceito e as dificuldades técnicas (i.e, mobilidade, voz, falta de
elemento interativo) sdo barreiras a adogdo. Além de pessoas idosas, profissionais de saude
também tém sido foco de estudos ligados a aceitagdo dos robds de servicos. Latikka et al.
(2019) afirmam que a aceitacao de diferentes tipos de robos (i.e., humanoides, de estimacdo, de
telepresenca) por cuidadores e profisionais de saide é maior para robds com habilidades sociais
e humanas. O estudo ainda aponta 0 medo desses profissionais em serem substituidos por robos.
Nesta linha, Coco et al. (2018) indicam que cuidadores finlandeses sdo mais receosos na
aceitacdo dos robds em comparagédo aos cuidadores japoneses, o que pode ser explicado por
caracteristicas da cultura japonesa (maior proximidade com o avango tecnoldgico). Portanto,
muitos artigos ligados a este tema (e.g., Hebesberger et al., 2017, Whelan et al., 2018; Latikka
et al., 2019) concentram-se nos individuos e ressaltam a importancia de fatores funcionais (e.g.,
utilidade percebida e facilidade de uso), sociais (e.g., humanizacdo dos robds) e relacionais
(e.g., personalizagdo). Todavia, fatores ligados a organizagdo, ética e meio social, que também

podem influenciar na aceitacdo, s&o menos explorados por esses estudos.

Em relacdo aos profissionais de salde, ha receio desses atores em serem substituidos pela
tecnologia, 0 que pode ser uma forte barreira a implementacdo dos rob6s (Hebesberger et al.,
2017; Coco et al., 2018; Tuisku et al., 2019; Papadopoulos et al., 2020). Quanto a aceitacdo de
robds no ambiente domiciliar, cuidadores evidenciam que os robds podem auxiliar a manter a
autonomia e a independéncia dos idosos, principalmente quanto a execuc¢do de atividades da
vida diaria (por exemplo, tomar banho, alimentar-se, vestir-se, etc.) e atividades instrumentais
(por exemplo, utilizar meios de transporte, utilizar o telefone, gerenciar o uso de medicamentos,
etc). Assim, Wang et al. (2017) evidenciaram o auxilio positivo dos rob0ds assistivos entre
pessoas idosas com deméncia, segundo opinides dos cuidadores. Os autores destacam a redugédo
de estresse, frustracdo e tensdo. Também indicam que os rob6s podem aumentar ou diminuir a
interacdo social. Nesta linha, o estudo de Mitzner et al. (2014) analisa 0 uso de robds assistivos
em ambientes domiciliares, apontando diferentes tipos de robds que podem ser utilizados no lar
(e.g., robds pets, robos de telepresenca e companhia). Por fim, Rantanen et al. (2018) apontam

que a aceitagdo de robds de servigos por cuidadores em domicilio € influenciada por sua
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apreciacao da utilidade, influéncia de colegas e das suas proprias capacidades de aprender a
usar os robos. Portanto, a intencdo de uso se da principalmente a partir da utilidade percebida,

contudo, ainda foram apontadas resisténcias psicologicas aos robods de servigos.

Design de robds de servicos.

Este segundo grupo de artigos concentra-se em como as atitudes e preferéncias das pessoas
idosas servem de inputs para o design de robds. Neste caso, Mitzner et al. (2014) mapearam as
principais necessidades funcionais e médicas de pessoas idosas que envelhecem em seus
domicilios e como a tecnologia robotica pode oferecer apoio e melhorar a qualidade de vida de
idosos. Todavia, Lee e Riek (2018b) discutem o design de robds para o cuidado de pessoas
idosas. Para os especialistas em envelhecimento e idosos entrevistados, além da superacao das
perdas decorrentes da idade, os robds poderiam ser também projetados para o envelhecimento
bem-sucedido, ou seja, para idosos com mais autonomia e resiliéncia. Lorenz et al. (2016)
argumentam que 0s projetos para rob0s sociais devem enfatizar mecanismos-chave como
sincronia e reciprocidade, ja que eles criam o rapport (conexdo com o usuario) e contribuem
para a aceitacdo do robd no longo prazo. A revisdo proposta por Zafrani e Nimrod (2019)
sistematizou os beneficios e riscos da interacdo homem-robd. Ha efeitos positivos no bem-estar
e funcionamento psicoldgico dos idosos, mas ha riscos, pois 0s robds ndo tém capacidade de
demonstrar emogdes essenciais ao cuidado, ndo respeitam a privacidade dos idosos, criam

tensdes com os cuidadores e ameagam a autonomia dos idosos.

E interessante que dois dos artigos mais citados da amostra abordam tdpicos ligados ao
design de robds a partir de opinides dos usuarios quanto a sua aceitacdo. O artigo de Smar et
al. (2014) foi um dos primeiros artigos a discutir as tarefas que deveriam ser transferidas para
0s rob6s, apontando que os idosos preferem a assisténcia de robds em tarefas ligadas a
manipulacdo de objetos e gestdo da informacdo. J& nas tarefas ligadas aos cuidados pessoais e
lazer, ha preferéncia pelo contato humano. Similarmente, Fischinger et al. (2016) descrevem o
desenvolvimento de um primeiro protétipo de rob6 de servico e os resultados de testes com

usuarios visando sua aceitacao.

3.3.2.2 Cluster 2 — Papel social e valores éticos

O cluster 2 tem 25 artigos (n6s verdes na Figura 3.3) e aborda questfes sociais e éticas no

uso de robds de servigos para o cuidado de pessoas idosas. Trés principais temas foram
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identificados neste cluster. O primeiro tema trata do valor social dos robos de servigos, o qual
discute valores e recursos afetivos e cognitivos na interacdo homem-robd (e.g., Frennert,
Ostlund, 2014; Henkel et al., 2020). Um segundo tema envolve a cocriacdo e codestruicdo de
valor no uso de robds, o0 que pode ser determinante para a sua a aceitacdo e adocdo (e.g., Caic
et al., Odekerken-Schroder, Mahr, 2018; 2019). Por ultimo, as implicacdes éticas e morais
envolvidas com esta tecnologia (e.g., Sharkey e Sharkey, 2012a; Vandemeulebroucke et al.,
Casterlé e Gastmans, 2018). Portanto, o cluster concentra-se em questdes sociais e éticas no uso

de rohods tanto em nivel individual como na sociedade.

Tabela 3.7 - Cluster 2: Papéis sociais e valores éticos

Forga de
Autor Titulo do Artigo Citagdes* ligacao
total**
Caic et al. (2019)  Value of social robots in services: social cognition perspective 47 46
Vandemeulebrouck  The use of care robots in aged care: A systematic review of 68 33
e etal. (2018) argument-based ethics literature
Caic et al. (2018) Service robots: value co-creation and co-destruction in elderly 119 33
care networks
_Frennert and Review: Seven Matters of Concern of Social Robots and Older 91 33
Ostlund (2014) People
Sharkey and oy .
Sharkey (2012a) Granny and the robots: ethical issues in robot care for the elderly 217 27
Robotic transformative service research: deploying social robots
Henkel et al. (2020) for consumer well-being during COVID-19 and beyond 30 26
Alonso et al. (2019) Social Robots for Pe_ople V\{|th Agln_g and Dementia: A 39 2
Systematic Review of Literature
Pedersen et al. Developing social robots for aging populations: A literature
. . 20 21
(2018) review of recent academic sources
Sharkey and
Sharkey (2012b) The eldercare factory 43 21
Neven (2010) But obviously not for me': robots, laboratories and the defiant 121 4

identity of elder test users

Fonte: Elaborado pela autora.
* Artigos com mais de 100 citagbes  ** Artigo com forga total de link acima de 20

Valor social dos robds de servicos.

No campo da social robética, Frennert e Ostlund (2014) identificam sete pontos de atencao
(matter of concerns) em relagéo ao uso de robds sociais no cuidado de pessoas idosas: (i) papel
dos rob6s na vida dos idosos; (ii) aceitagdo; (iii) deficiéncias no design de robds sociais; (iv)
antropomorfismo; (v) questbes éticas; (vi) pesquisas sobre a interacdo homem-rob6 e (vii)
dilema do determinismo técnico versus construcdo social de robds sociais para idosos. Neste
ultimo ponto, os rob6s sdo construgbes sociais cujo desenvolvimento depende das percepgdes
dos usuarios e dos contextos cultural, social e econémico envolvidos nas interagcdes. Neven

(2010) — um dos artigos mais citados no cluster — reforca a ideia do rob6 como uma construcéao
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social ao destacar como as concep¢des ligadas a idade influenciam tanto o design como a
implementacdo dos robds. Porém, em muitos casos, ha uma dissonancia entre o estereotipo
(e.g., fragilidade dos idosos) e as necessidades reais dos idosos. Outro estudo (Henkel et al.,
2020) ressalta o papel dos robos de servicos na superacdo de vulnerabilidades enfrentadas por
diferentes segmentos (criancas e idosos) durante a crise do Covid-19. Nessas situac¢des, 0s robos
foram capazes de assumir papéis de animadores, facilitadores sociais, mentores e amigos.
Porém, existem possiveis barreiras como desumanizacdo e perda de privacidade. Desta
maneira, robds oportunizam a oferta de servigos transformativos gerando bem-estar para 0s
individuos. Dentre os fatores que potencializam a percepcao de bem-estar estdo a reducao de
estresse, seguranca e sensacdo de independéncia ao realizar tarefas cotidianas com auxilio dos
robds (Alonso et al., 2019).

Criacéao e destruicéo de valor

Dois dos artigos com as maiores forcas de ligacdo no cluster discutem os rob6s sob a 6tica
da cocriacdo de valor. Por exemplo, Caic et al. (2019) apresentam uma definicdo para os robos
de servicos, priorizando a perspectiva da cognicao social ao sugerir que os robds oferecem valor
social as pessoas idosas devido aos seus recursos afetivos e cognitivos. Como resultado, os
valores pessoais dos usuarios sao atendidos por meio das interacdes com os robds de servicos.
Todavia, esta relacdo ndo € livre de conflitos de valor, pois os idosos podem se questionar sobre
a presenca social dos robés ou ter receios sobre suas privacidades. Em outro artigo (Caic et al.,
2018), a capacidade de criacdo ou destruicdo de valor dos robds de servi¢os em redes de atencao
aos idosos € discutida. Ao propor uma tipologia de papéis, 0s autores sugerem que 0s robos
cocriam valor quando assumem papéis de aliados, facilitadores e multiplicadores por meio de
atividades de colaboracdo e capacitacdo dos atores da rede. Porém, os robds tém também o
potencial de destruicdo de valor quando atuam para infantilizar os idosos, interferir
negativamente em seus espagos e restringir os controles mental e fisico de suas vidas. Este
artigo esta entre os mais citados da amostra e contribui para 0 campo da social robotica e por

introduzir a légica dominante de servigo nos estudos dos robds sociais.

Etica no uso dos robds de servigos.

Questdes éticas e morais assumem destaque no cluster. Vandemeulebroucke et al. (2018)

realizam uma revisdo para identificar as abordagens éticas (i.e, deontoldgica, principialista,
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objetivista e cuidado ético) usadas na anélise da interagdo homem-robé no contexto do cuidado
de idosos. No geral, o debate ético assume duas formas: i) uma avaliacdo ética ou (i) uma
reflexdo ética. Enquanto a primeira é mais limitada e focada na visdo racional e neutra do uso
dos robds; a segunda amplifica e questiona a influéncia dos robds no cuidado e na prépria
sociedade. Neste mesmo tema, Sharkey e Sharkey (2012a) destacam seis custos éticos no uso
dos robds, tais como (i) a reducdo na quantidade de contato humano; (ii) aumento dos
sentimentos de objetificacdo e perda de controle; (iii) perda de privacidade; (iv) perda da
liberdade pessoal; (v) engano e infantilizacdo e (vi) circunstancias em que idosos devem ser
autorizados a controlar rob0s. Estes custos podem ser complementados pelos achados de
Pedersen et al. (2018) que indicam que o controle, privacidade e consentimento devem ser
considerados aspectos éticos no que tange o uso de rob6s. Sem a mitigacdo desses custos, o

cuidado de idosos pode ser tornar estéril e automatizado (Sharkey, Sharkey, 2012b).

3.3.2.3 Cluster 3 — Barreiras e criticismo

O Cluster 3 (n6s azuis na Figura 3.3) engloba 24 artigos, sendo que 13 deles foram
publicados antes de 2015. Logo, o cluster inclui artigos que inicialmente discutiram a aceitacdo
de robds no cuidado de pessoas idosas. N&o obstante, alguns dos artigos mais citados da amostra
estdo neste cluster (ver Tabela 3.8). Por exemplo, Heerink et al. (2010) prop6em o Almere
Model, uma adaptacdo do modelo UTAUT (Unified Theory of Acceptance and Use of
Technology) para avaliar a aceitacdo de rob6s assistivos por idosos. Outro seminal artigo é
"Sparrow e Sparrow" (2006), que apresenta criticas (e.g., questdes éticas, diferencas entre
laboratério e vida real, defasagem tecnoldgica etc.) em relagdo a capacidade dos robds em
cuidar de idosos. Portanto, muitos artigos reforcam o criticismo nesta tecnologia, seja em
virtude de barreiras pessoais dos usuarios, ou dificuldades dos robds em interagir com idosos

com vulnerabilidades especificas. Esses dois temas séo discutidos a seguir.
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Tabela 3.8 - Cluster 3: Barreiras e criticismo

Forca de
Autor Titulo do Artigo Citacbes* ligacéo
total**
Robinson et al. (2014) The Role of Hea::t;c;? /F;oRbg\t/si;?vr Older People at 160 53
Challenges for Service Robots - Requirements of
Korchut et al. (2017) Elderly Adults with cognitive Impairments 31 46
o At
Pino et al. (2015) A(e we ready for robots that care fc_>r us’ A_ttlyudes and 127 35
opinions of older adults toward socially assistive robots
Does the Robot Have a Mind? Mind Perception and
Stafford et al. (2014)  Attitudes Towards Robots Predict Use of an Eldercare 78 32
Robot
. Acceptance of Social Robots by Elder People: Does
Baisch et al. (2017) Psychosocial Functioning Matter? 27 30
The Attitudes and Perceptions of Older Adults With
Wuetal. (2016) Mild Cognitive Impairment Toward an Assistive Robot 65 23
. Assessing Acceptance of Assistive Social Agent
Heerink et al. (2010) Technology by Older Adults: the Almere Model 385 19
Persuasive robotic assistant for health self-management
Looije et al. (2010) of older adults: Design and evaluation of social 112 13
behaviors
Sparrow and Sparrow In the hands of machines? The future of aged care 251 4

(2006)
Fonte: Elaborado pela autora.
* Artigos com mais de 100 citagBes  ** Artigo com forca total de link acima de 20

Barreiras pessoais ao uso dos robos.

A revisdo de Robinson et al. (2015) analisa como os robds de servicos podem auxiliar 0s
idosos na superagdo de declinios fisicos, funcionais, cognitivos e psicossociais decorrentes do
envelhecimento. Apesar de realizarem atividades (e.g., mobilidade, treinamento cognitivo,
etc.), fornecerem informacdes (e.g., alertas para medicacdo) e atuarem como atores sociais; 0s
robds de servicos, no geral, possuem caracteristicas reativas e pouco contribuem para a
prevencdo desses declinios. Logo, futuros desenvolvimentos de robds deveriam ter funces
ligadas a prevencdo e serem testados em longos periodos de convivio com idosos. Baisch et al.
(2017) realizaram experimentos com rob6s de companhias que exigiam diferentes habilidades
dos usuérios. Os resultados mostram que as variaveis psicossociais (soliddo, humor e satisfagdo
com a vida) sdo importantes influenciadores na aceitacdo de robds. Além disso, 0s autores
destacam a relevancia do ajuste entre usuario e tecnologica. O estudo de Heerink et al. (2010)
indica que fatores pessoais como género, idade e experiéncias com computadores podem atuar
como barreiras a aceitacdo dos robds de servigos. Por fim, Stafford et al. (2014) investigaram
as capacidades de agéncia (fazer coisas) e sociais (sentimentos) dos robés de servigos. Como

esperado, a afinidade do idoso com a tecnologia aumenta a propensdao em aceitar os robds, 0
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que esta também alinhado a Baisch et al. (2017). Porém, idosos que percebiam altos niveis das
capacidades nos robés tinham menor propensdo em usa-los, sugerindo autopreservacéo, medo

ou falsas expectativas quanto aos desempenhos funcionais e sociais dos robds.

Robds no cuidado de idosos com comprometimento cognitivo.

Pino et al. (2015) investigaram a aceitacdo dos SARs em trés grupos: idosos saudaveis,
idosos com comprometimento cognitivo (deméncia leve) e cuidadores. Apesar de 0s grupos
mostrarem tendéncias de aceitacdo dos SARS, as caracteristicas sociais (e.g., voz, tracos de
personalidade, empatia, expressdes faciais, etc.) dos robds foram mais valorizadas por
cuidadores e idosos com comprometimento cognitivo, ja que essas caracteristicas ajudam na
estimulacdo de idosos com deméncia leve. Ademais, 0 artigo aponta para 0s riscos de
infantilizacdo e a incapacidade dos SARs em atenderem todas as expectativas funcionais e
sociais dos idosos daquele grupo. Condi¢des cognitivas também influenciam na escolha do
tipo de robd, como apontado por Looije et al. (2010). Assim, 0s idosos com cogni¢cdo mais
preservada preferiram os rob6s com texto, enquanto os com declinio cognitivo preferiam os
personagens. Outro artigo que foca em idosos com deméncia é Korchut et al. (2017). Os
resultados evidenciam requisitos funcionais e sociais a serem atendidos pelos SARs a partir de
estudos conduzidos na Espanha e Pol6nia. No geral, as prioridades sdo: (i) suporte em situacoes
de emergéncia; (ii) detectar/retirar obstaculos; (iii) lembrar sobre ingestdo de medicamentos;
(iv) desligar o gas e as luzes; (v) operacdo por voz e capacidade de responder perguntas simples.
Interessante, é que essas prioridades diferem entre os grupos pesquisados em virtude da
heterogeneidade do processo de envelhecimento e de influéncias socioculturais de cada pais.
Por fim, Wu et al. (2016) apontam que idosos com comprometimento cognitivo tém barreiras
pessoais a aceitacdo de rob6s (e.g., dificuldades de expressarem necessidades, aversdo a
contatos, desejo de autonomia e dificuldade de percepcao de valor no uso do robd). Assim, este
tipo de populacdo parece ndo serem receptivos as tecnologias assistivas, apesar dos potenciais
beneficios no uso dos robds de servicos. Portanto, os resultados dos artigos deste cluster

mostram resultados conflitantes.

3.3.2.4 Cluster 4 — Efeitos, eficacia e impacto do uso de robos.

O cluster 4 (nés amarelos da Figura 3.3) é formado por 25 artigos, sendo que 18 deles foram

publicados entre 2017 a 2019. Este cluster discorre sobre os efeitos do uso de robés no cuidado
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de pessoas idosas, sobretudo nos &mbitos psicoldgico, emocionais e cognitivos (Joranson et al.,
2016a; Abdi et al., 2018; Abbott et al., 2019; Leng et al., 2019; Pu et al., 2019). E interessante
que muitos estudos deste cluster focaram sua atencéo nos efeitos dos Robopets (robbs que
possuem forma fisica de animais) ja que eles fortalecem a afetividade nas interacdes com
pessoas idosas (Joranson et al., 2016a; Bradwell et al., 2019; Leng et al., 2019; Hung et al.,
2019; Pu et al., 2019).

Tabela 3.9 - Cluster 4: Efeitos, eficacia e impacto do uso de robds

Forca de
Autor Titulo do Artigo Citacdes* ligacdo
total**

Effects on Symptoms of Agitation and Depression in Persons With

Joranson et Dementia Participating in Robot-Assisted Activity: A Cluster- 105 47

al. (2015) Randomized Controlled Trial
Abbott et How do robot pets impact the health and well-being of residents in
care homes? A systematic review of qualitative and quantitative 31 42
al. (2019) .
evidence
Abdi etal. Scoping review on the use of socially assistive robot technology in
133 42
(2018) elderly care
Joranson et  Change in quality of life in older people with dementia participating 55 40
al. (2016a) in Paro-activity: a cluster-randomized controlled trial
Leng et al. Pet robot intervention for people with dementia: A systematic review 37 38
(2019) and meta-analysis of randomized controlled trials
Puetal. The Effectiveness of Social Robots for Older Adults: A Systematic 112 37
(2019) Review and Meta-Analysis of Randomized Controlled Studies
Hung etal.  The benefits of and barriers to using a social robot PARO in care
L : . 46 34
(2019) settings: a scoping review
Companion robots for older people: importance of user-centred
Bradwell et design demonstrated through observations and focus groups 27 33
al. (2019) comparing preferences of older people and roboticists in South West
England
Robinson et Psychosocial Health Interventions by Social Robots: Systematic 32 29
al. (2019) Review of Randomized Controlled Trials
Liang et A Pilot Randomized Trial of a Companion Robot for People With 71 27
al. (2017) Dementia Living in the Community
Moyle et Using a therapeutic companion robot for dementia symptoms in long- 33 24
al. (2019a) term care: reflections from a cluster-RCT
Moyle et al. Use of a Robotic Seal as a Therapeutic Tool to Improve Dementia 9% 24
(2017) Symptoms: A Cluster-Randomized Controlled Trial
Chu et al. Service innovation through social robot engagement to improve
. ; 38 24
(2017) dementia care quality
Khoslaet  Human Robot Engagement and Acceptability in Residential Aged
29 24
al.(2017) Care
Joranson et Group activity with Paro in nursing homes: systematic investigation 28 23
al. (2016b) of behaviors in participants
Movle et She Had a Smile on Her Face as Wide as the Great Australian Bite: A
al (5/019b) Qualitative Examination of Family Perceptions of a Therapeutic 25 22

Robot and a Plush Toy
Moyle et al. Care staff perceptions of a social robot called Paro and a look-alike
(2018b) Plush Toy: a descriptive qualitative approach
Fonte: Elaborado pela autora.
* Artigos com mais de 100 citacbes ** Artigo com forga total de link acima de 20

41 21
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Caracteristicas antropomorficas e efeito.

Abdi et al. (2018) por meio de uma revisdo de escopo analisaram a utilidade dos SARs e
seus resultados clinicos associados. Neste caso, 0s SARs podem exercer cinco papéis no
cuidado dos idosos: terapia afetiva, treinamento cognitivo, facilitacdo social, companhia e
terapia fisiologica. Os autores concluem que os SARs tém vantagens da multifuncionalidade
em comparagdo a outras alternativas terapéuticas consideradas (e.g., brinquedos, placebos ou
software de computador). Porém, podem ser substituidos por op¢fes mais baratas em caso de
terapias afetivas (brinquedos) e treinamentos cognitivos (softwares). Bradwell et al. (2019)
avaliaram os efeitos do design de robos de companhias em dois grupos: idosos e
desenvolvedores de robds. Enquanto os idosos prefeririam interagir com rob6s com formatos
de gatos e cachorros; desenvolvedores optaram por robds no formato de foca (como o Paro).
Portanto, os resultados demonstram como o proprio design influencia na capacidade do rob6
em cumprir seus papéis. Por outro lado, Chu et al. (2018) apontam que 0s robds com
caracteristicas humanas evidenciam qualidades de comunicacdo e sdao melhores para exercer
funcBes de interacdo social no cuidado de pessoas com deméncia, superando os robds com
formatos de animais. O estudo de Khosla et al. (2017) vai nesta mesma linha ao avaliar a
eficacia do engajamento de idosos com deméncia com um rob6 social chamado Matilda (em
formato ndo humanoide) durante um periodo prolongado (trés anos). Os resultados do estudo
indicaram que ha uma melhora no engajamento emocional, visual e comportamental de idosos

com robds sociais ao longo dos anos.

Em particular, rob6s como o Paré (no formato de foca) tém despertado o interesse dos
pesquisadores. Mervin et al. (2018) testaram o efeito de diferentes formas de robds (incluindo
o Paro) e pellcias convencionais, e concluiram que o custo-eficacia dessas SARs em
comparagdo ao uso de uma peldcia, é praticamente 0 mesmo. Para determinar o custo-eficéacia,
foram considerados os gastos da instituicdo com a aquisic¢do do Paro e da pelUcia convencional,
assim como o gasto com os medicamentos e os cuidados habituais, a partir da comparacao da
melhoria na agitacdo e comportamentos psicossociais entre o grupo que interagiu com o Paro e
0 grupo que interagiu com a pelucia. Porém, outros estudos encontraram evidéncias positivas
em relacdo a comparacdo de uso entre Paro e pellcias. Moyle et al. (2018b) e Moyle et al
(2019b) compararam as percepcdes de diferentes grupos de ligados as pessoas idosas em
relacdo ao uso de pellcias convencionais e do rob6 Paro no cuidado dessas pessoas. Para 0s
cuidadores, o Paro seria a melhor escolha, visto que a pellcia possui limitagdes funcionais

(MOYLE et al., 2018b). Para familiares, o Paro contribuiu mais para melhorias no humor,
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diminuir a agitacdo, melhorar a capacidade de expresséo e comunicacgéo dos idosos envolvidos
no estudo. Logo, a falta de movimentos e de expressdo das peltcias foram avaliadas
negativamente, justificando a melhor avaliagdo do Paro. Sendo assim, ambos 0s grupos
acreditam que os movimentos, expressdes e interatividade do robd Paro influenciam

positivamente, em comparacéo a peldcia.

Efeitos de robds pets em idosos com comprometimento cognitivo.

Além de explorar diferentes caracteristicas antropomorficas dos robés de servicos, varios
estudos deste cluster enfatizaram os efeitos de rob0s terapéuticos no formato de animais no
cuidado de idosos com comprometimento cognitivo. Por exemplo, os estudos conduzidos por
Joranson (JORANSON et al., 2015; 2016a, 2016b) avaliaram os efeitos do uso do Paro junto a
idosos e grupos de cuidadores, concluindo que o Pard: (i) € uma ferramenta Util na pratica
clinica e adequado para tratamentos ndo-farmacol6gicos para idosos com sintomas
neuropsiquiatricos (Joranson et al., 2015); (ii) melhora a qualidade de vida (diminui¢do da
tensdo e aumento de bem-estar) de idosos com deméncia grave, levando a diminuicdo de
medicamentos psicotropicos em alguns casos (Joranson et al.; 2016a) e, (iii) tem resultados
mais positivos para idosos com graus leves e moderados de deméncia, o que pode indicar que
idosos com deméncia grave tém mais dificuldades em se engajar (Joranson et al.; 2016b).
Resultados semelhantes séo evidenciados por Hung et al. (2019), que investigaram 0S
beneficios e as barreiras no uso do Paro. Dentre os beneficios estdo (i) reducdo de emocdes
negativas e sintomas comportamentais, (ii) melhora do engajamento social e promocédo de
humor positivo e (iil) aumento da qualidade da experiéncia do cuidado. Todavia, ha barreiras
como (i) os custos desses robds; (iii) preocupagdes quanto a possibilidade de transmisséo de
infeccdes e (iii) questdes éticas relacionadas aos rob6s. Porém, ha artigos com resultados menos
otimistas, como o estudo de Moyle et al. (2019a), que destacam que os resultados positivos do
uso do Paro para fins terapéuticos em idosos com deméncia ndo podem ser generalizados, ja
que os autores encontraram variagdes nas respostas dadas pelos investigados, influenciadas pela
deméncia, agitacdo e humor no dia, indicando entdo a necessidade de avaliagfes continuas
sobre a interacdo que pessoas idosas com deméncias apresentam frente ao rob6. Além disso,
Moyle et al. (2019b) reforgam que robds pets, como o Paro, ndo substituem cuidadores
humanos, tanto no que tange o cuidado, quanto a interacao social, e sim s&o considerados uma
ferramenta de apoio, como em momentos em que o cuidador esta realizando outras tarefas, ou

para entreter a pessoa idosa.
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Algumas revisdes (ver Tabela 3.9) buscam sistematizar os conhecimentos ja produzidos.
Por exemplo, Abbott et al. (2019) e Liang et al. (2017) concluem que robds como o Paro tém
potencial para reduzir a soliddo e a agitacdo, aumentar a interacdo social e proporcionar
conforto e prazer em idosos institucionalizados. Contudo, esses efeitos positivos séo moderados
por historias pessoais dos idosos (e.g., o0 fato de gostar ou ndo de animais) e por caracteristicas
do robd que influenciam de forma diferente homens e mulheres. No geral, mulheres idosas
interagem e criam afetividade com o robé pet como um animal de verdade, enquanto homens
idosos os tratam como brinquedos. Robinson et al. (2019) também trazem consideragdes
referentes ao uso de medicamentos, indicando que foi necessaria menor administracdo de
medicamentos para dor e distlrbios comportamentais durante o periodo de testes dos robds,
além da melhora na cognicdo, sintomas depressivos, soliddo e agitacdo. A meta-analise
conduzida por Leng et al. (2019) confirma os efeitos positivos dos robos pets na diminuicédo de
sintomas comportamentais e psicologicos da deméncia (agitacdo e depressdo), tanto em
intervencgdes individuais quanto em grupo, ja que o robd estimula a liberagdo de ocitocina
(hormonio ligado a sentimentos de amor, unido social e bem-estar). Outra meta-analise (Pu et
al., 2019) comprova que robds pets tém o potencial de reduzir o uso de medicamentos, como
analgésicos e psicotrdpicos, e melhorar a qualidade de vida, engajamento, interacdo social e
sono. Apesar desses efeitos positivos, os artigos sugerem mais estudos para analisar a eficacia
dos robds no cuidado de idosos com diferentes estagios de comprometimento cognitivo.

3.3.2.5 Cluster 5 — Uso terapéuticos de robds.

O cluster 5 (n6s roxos na Figura 3.3) é composto por 22 artigos. Dois temas principais sao
percebidos neste cluster. O primeiro aborda diversos beneficios percebidos pelo uso de robos
de servicos, evidenciando melhorias no humor e reducédo de sintomas de ansiedade e depressédo
(e.g., Kachouie et al., 2014; Chen et al., 2018). Além disso, ndo sdo apontados apenas
beneficios para as pessoas idosas, mas também para os cuidadores, principalmente o que tange
a reducéo na sobrecarga de trabalho (Shibata, Wada, 2011; Kachouie et al., 2014). Por fim, o
segundo tema diz sobre a comparacdo do efeito terapéutico entre robbs pets e animais vivos
(e.g., Banks et al., 2008; Shibata, 2012). Portanto, os artigos deste cluster guardam grande
proximidade tematica com os artigos do cluster 4 ao enfatizar a perspectiva da salde na

investigacao dos rob6s de servigos, como podera ser visto a seguir.
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Tabela 3.10 - Cluster 5: Uso terapéutico de rob0s em pessoas idosas

. . Citacdes Fprga de
Autor Titulo do Artigo . ligacdo
total**
Kachouie et al. Socially Assistive Robots in Elderly Care: A Mixed- 154 67
(2014) Method Systematic Literature Review
Therapeutic Seal Robot as Biofeedback Medical Device:
Shibata (2012) Qualitative and Quantitative Evaluations of Robot 99 37
Therapy in Dementia Care
Shibata and Wada  Robot therapy: a new approach for mental healthcare of 178 34
(2011) the elderly - a mini-review
Robinson et al. The Psychosocial Effects of a Companion Robot: A 293 33
(2013a) Randomized Controlled Trial
Bemelmans et al. Socially Assistive Robots in Elderly Care: A Systematic 259 29
(2012) Review into Effects and Effectiveness
Pfadenhauer and Robot Caregiver or Robot-Supported Caregiving? The
Performative Deployment of the Social Robot PARO in 40 29
Dukat (2015) .
Dementia Care
Mordoch et al. Use of social commitment robots in the care of elderly 138 27
(2013) people with dementia: A literature review
Robinson et al. Suitability of Healthcare Robots for a Dementia Unit and 53 23
(2013b) Suggested Improvements
Gustaésg;)g)et al. Using a Robotic Cat in Dementia Care A Pilot Study 41 23
Robinson et al. Group sessions with Paro in a nursing home: Structure, 31 23
(2016) observations and interviews
Behavioral Responses of Nursing Home Residents to
Thodberg etal. Visits From a Person with a Dog, a Robot Seal or a Toy 43 22
(2016) Cat

Fonte: Elaborado pela autora.
* Artigos com mais de 100 citacbes ** Artigo com forga total de link acima de 20

Beneficios psicoldgicos, comportamentais e sociais.

A revisdo realizada por Kachouie et al. (2014) sistematizou os resultados de estudos em
grupos (86 artigos), concluindo que 0s SARs tém o potencial de melhorar o bem-estar de idosos
em diferentes aspectos (emo¢des positivas, engajamento, relacdes sociais, sentido, realizacao e
outros). Além deste, outros artigos concentraram no uso terapéutico dos robés com formatos
de animais (e.g., Shibata, 2012; Mordoch et al., 2013; Robinson et al., 2013a; Robinson et al.,
2013b; Pfadenhauer, Dukat, 2015; Gustafsson et al., 2015). Por exemplo, Robinson et al.
(2013a) € um dos artigos mais citados (ver Tabela 10) e comprovaram que robds semelhantes
a animais podem melhorar questfes psicossociais e funcionar como animais de estimagéo,
diferentemente dos celulares que ndo geram percepcao de presenca social. Nesta linha, Shibata
e Wada (2011) e Shibata (2012) apontam que a interacdo de idosos com o Paro é capaz de
diminuir os efeitos de depressao, reduzir a agitacéo e recuperar distdrbios da fala. Além disso,
indicam o potencial que estes robds tém em alterar o humor e 0 comportamento de idosos com

deméncia, como uma abordagem nédo farmacologica. Mais importante ainda é que a reducao do
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sentimento de solid&o foi percebida em diversos estudos (Shibata, Wada, 2011; Bemelmans et
al., 2012; Shibata, 2012; Robinson et al., 2013a; Robinson et al., 2016).

Além de indicar a influéncia positiva do uso de robés nas pessoas idosas, alguns artigos deste
cluster também exploram os beneficios que o uso dos robds por pessoas idosas proporciona
para os cuidadores de idosos. Por exemplo, Shibata e Wada (2011) afirmam que cuidadores tém
sobrecargas fisicas e psicoldgicas no exercicio do cuidado, sobretudo, para cuidar de idosos que
residem em instituicdes de longa permanéncia e, portanto, vivem sem ou com pouca interacao
com seus familiares. Com os beneficios vistos com o uso dos rob6s pets, como menor agitacdo
e melhoria de humor, também o entretenimento gerado pelo uso, a rotina de cuidado pode ser
facilitada, reduzindo a sobrecarga percebida pelos cuidadores. Mordoch et al. (2013) indicam
em sua revisdo de literatura que ha evidéncias de que o uso de robds reduziu os niveis de

Burnout entre os profissionais da equipe de cuidados.

Rob0s pets versus animais Vvivos.

Alguns estudos deste cluster (Banks et al., 2008; Shibata, 2012) fazem comparacdes entre
robds pets e animais reais. Algumas diferencas foram identificadas, sendo elas: (i) possibilidade
de acidentes com o uso terapéutico de cées e gatos, ja que eles podem esbocar comportamentos
agressivos; (ii) idosos podem ser alérgicos ou ndo conseguirem manter a interacdo desejada
com animais; (iii) problemas de adaptac@o de animais aos ambientes de cuidado (hospitais); e
(iv) necessidade de higienizac¢do constante dos animais para se evitar a transmissao de doencas
(Banks et al., 2008; Shibata, 2012). Outro estudo que aborda esta questdo € o de Thodberg et
al. (2016), que fizeram um estudo comparativo entre a interagdo de pessoas idosas e um
cachorro real, um gato de pelicia e o robé Pard. Como resultado, o PARO e cachorro geraram
maior interacdo com os idosos; ainda que o interesse dos idosos pelo cachorro se mostrou mais

duradouro.

4.3.2.6 Cluster 6 — Percepcao dos profissionais e servigos de saude.

O cluster 6 (n6s de cor azul claro na Figura 3.3) é composto por apenas seis artigos. Sdo
artigos que abordam temas proximos a outros clusters, como o0 1 (aceitacéo) e 5 (uso terapéutico
do robd), o que é comprovado por sua posi¢do intermediaria entre esses clusters (Figura 3.3).
Com isso, alguns artigos do cluster concentraram nas percepgdes de funcionarios de servigos
de saude e assisténcia social sobre o uso de SARs no cuidado da pessoa idosa (e.g., Lee et al.,

2018a; Papadopoulos et al., 2018; Johnson et al., 2020; Tan et al., 2020). Por exemplo, Johnson
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et al. (2020) investigaram as tarefas que robds de servigos poderiam assumir segundo visoes de
idosos, médicos e cuidadores. Um consenso entre esses grupos é a contribuicdo dos rob6s de
servigos para a saude mental dos idosos. Todavia, idosos tendem a valorizar mais com a
manutencdo da autonomia e convivéncia, enquanto profissionais da salde levaram em
consideracdo a manutencdo da salde e a rotina de cuidados. Outro resultado interessante é
evidenciado por Papadopoulos et al. (2018), que mostram que os profissionais de saude que
tiveram interacdo com os robds sao mais propensos a sua aceitacao, enquanto a nao-interagdo
pode gerar percepcdes positivas, mas também aumenta sentimentos de hesitacdo quanto a ética,

perda de privacidade e dificuldade de aceitag&o.

Outros dois artigos (Moyle et al., 2013; Petersen et al., 2017) avaliam os efeitos do uso de
robds pet no tratamento de idosos com deméncia. Petersen et al. (2017) concluem que o uso do
Paro diminuiu o estresse e a ansiedade no grupo de tratamento e resultou na reducdo do uso de
medicamentos psicoativos e analgésicos em idosos com deméncia. Moyle et al. (2013)
compararam dois grupos de pessoas com deméncia moderada e grave, um que interagiu com o
Paro e um grupo interativo de leitura sobre emocdes, interacdo social e observacdo de fotos
para identificacdo de sentimentos. O grupo que interagiu com o Paro teve maiores escores de
prazer e menores niveis de ansiedade em comparagdo ao outro grupo. Os autores perceberam
que o uso de robds incentiva maior socializacao entre as pessoas idosas. O fato de a intervengéo
ter sido mais benéfica para o grupo que utilizou o Paro em comparac¢do ao outro grupo, pode
estar associado aos fatores proprios do comprometimento cognitivo, como a reducdo da
atencdo, compreensao e linguagem, indicando entdo robds pets, como o Paro, como uma boa

estratégia para uso por pessoas idosas com deméncia em estagios moderados e avangados.

Tabela 3.11 - Cluster 6: Percepc¢do dos profissionais e servicos de salde

Forca de
Autor Titulo do Artigo Citagdes* ligacdo
total**

Papadopou Views of nurses and other health and social care workers on the use

losetal. of assistive humanoid and animal-like robots in health and social 23 34

(2018) care: a scoping review
Johnson et Task and Design Reqpirements for an Affordable Mobile Se_rvice
al. (2017) Robot for Elder Care in an All-Inclusive Care for Elders Assisted- 62 20

Living Setting
Exploring the Effect of Companion Robots on Emotional
Expression in Older Adults with Dementia: A Pilot Randomized 141 17
Controlled Trial

Moyle et
al. (2013)

Petersen et
al. (2017)

Fonte: Elaborado pela autora.

* Artigos com mais de 100 citacbes ** Artigo com forga total de link acima de 20

The Utilization of Robotic Pets in Dementia Care 109 4
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3.4. Avenidas para pesquisas futuras
A Tabela 3.12 mostra as oportunidades futuras para o0 avanco da pesquisa da pesquisa sobre

robds em servicos no cuidado de pessoas idosas em cada cluster.

Tabela 3.12 - Questdes para pesquisas futuras emergentes de cada cluster

Questdes para pesquisas futuras Autores
Cluster 1

Como os stakeholders impactam a aceitacdo de robds? Podem ser
facilitadores e/ou barreiras?

Qual o impacto de fatores como idade, condicGes de salde e Whelan et al. (2018);
heterogeneidade da populacédo idosa na aceitacdo e uso de robds por este Zafrani, Nimrod (2019);
publico? Quais sdo as percepcdes de profissionais da  Papadopoulos et al. (2020).

saude e assisténcia social sobre SAHR's, e como essas influenciam na
aceitacdo e implementacéo de robds nos servigos?

Cluster 2
Quais consideragdes éticas afetam as avaliaces do potencial de
cocriacao/destruicdo de valor? . )
Determinados design e caracteristicas de rob6s podem levar ao engano do Caic etEta zla{I (%gég()),)Henkel

consumidor?
E ético implantar robds sociais como substitutos humanos?

Cluster 3

L . x - - . o Baisch et al. (2017);
!) L
Quais as implicagdes da inclusdo de robds no cotidiano de idosos frageis? Garcia-Soler et al, (2018).

Como as questdes psicoldgicas e emocionais de pessoas idosas
influenciam na interacdo com robds sociais?

Cluster 4
Qual o impacto a longo prazo do uso de robopets?
Como se da a influéncia de robds emocionais na qualidade de vida de Joranson et al.(2016a);
idosos com diferentes niveis de deméncia? Abbott et al. (2019); Leng
Quial tipo de deméncia e/ou graus de gravidade de deméncias podem se et al. (2019).

beneficiar mais dos rob6s de estimacao?

Cluster 5
O robd Paro pode ser utilizado como ferramentas terapéuticas para
transtorno de estresse pds-traumatico ou dor crénica em idosos?
Quais os efeitos de rob6s sociais em idosos com sintomas clinicos Lane et al. (2016); Chen et
depressivos? al. (2018).

Cluster 6
Como a cultura afeta as crencas de saide de uma pessoa, mecanismos de
enfrentamento, praticas preventivas e formas de restaurar sua satide? )
L L Ly N . Papadopoulos et al. (2018);
Quais sdo os desafios éticos e praticos do uso de robds para o cuidado de
. Tan et al. (2021).
pessoas idosas?
Qual o custo-beneficio do uso de robds no cuidado de pessoas idosas?

Fonte: Elaborado pela autora.

No cluster 1, cujo tema central é aceitagdo, estudos ainda indicam a necessidade de mais
pesquisas sobre como condicBes especificas de comprometimento cognitivo (e.g., estagios de

deméncia, condicdes psicoldgicas do paciente, etc.) (Lee, Riek; 2018b). Também sobre como
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fatores culturais (diferengas entre culturas nacionais), influéncias governamentais (e.g.,
legislagBes de salde, pressdo de profissionais) ou evolugdo da prépria tecnologia afetam a
aceitabilidade do uso dos robos de servicos (Whelan et al., 2018; Papadopoulos et al., 2020).
Outra oportunidade de pesquisa futura € como aumentar a colaboracdo entre os robds e 0s
cuidadores e profissionais de saude, reduzindo medos e ampliando a qualidade do cuidado
(Latikka et al., 2018; Zafrani; Nimrod, 2019). E importante também observar o relacionamento
dos rob6s de servigos e demais atores em pesquisas longitudinais, uma vez que grande parte

dos artigos focam na aceitacdo ou sdo baseados em curtos periodos de uso.

No cluster 2, que tem como tema central o papel social e os valores éticos associados ao
uso de robos, é reforcada a importancia em compreender fatores éticos como potenciais
influenciadores na cocriacdo de valor (e.g., facilitar o contato com familiares em caso de
emergéncias) ou destruicdo de valor (e.g., robds com linguagens e caracteristicas infantilizadas,
falta de privacidade) (Caic et al., 2018). Esta questdo é complementada pela indicacdo de
Henkel et al. (2020), sobre a necessidade de identificar como diferentes design e caracteristicas
de robbs podem cocriar ou destruir valor (e.g., um robé com design e sons com caracteristicas
infantis podem néo ser adequados para pessoas idosas, principalmente para as ltcidas ou com
baixo comprometimento cognitivo). Além disso, 0s autores propdem a investigacdao sobre a
ética associada a possivel substituicdo de humanos por rob6s sociais (e.g, cuidadores de idosos
e idosos criam um laco afetivo, que favorece principalmente a pessoa idosa, sendo assim, a

insercdo de robds em determina

Em relacdo ao cluster 3, cujo tema central sdo as barreiras e criticismo, mais pesquisas
acerca dos fatores intrinsecos e extrinsecos que implicam, principalmente de forma negativa,
na aceitacdo e uso de robds por pessoas idosas séo indicadas, como a forma que estes robos
podem ser implementados no cuidado de pessoas idosas frageis e seus possiveis
desdobramentos (Garcia-Soler et al., 2018), e também sobre a forma que questdes psicologicas
e emocionais podem influenciar no uso de robds, visto a heterogeneidade de fatores que podem
interferir ou motivar (e.g., traumas e lembrancas de situagdes vividas, niveis de escolaridade,
condicBes sociodemogréaficas, expressdo de sentimentos, graus de declinios cognitivos) (Baisch
etal., 2017).

Dentro do cluster 4, que possui como tema central os efeitos, a eficacia e o impacto do
uso de rob6s em pessoas idosas, 0s robos pets sdo objeto de estudo em algumas investigacoes.
Neste ambito, sdo indicadas pesquisas para compreensdo dos impactos que estes robbs possuem

a longo prazo (Abbot et al., 2019), o que seria interessante para compreender se 0s efeitos
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positivos deste tipo de robd séo duradouros, ou se s&éo movidos pelo fato de serem uma novidade
para o publico. Além disso, sdo sugeridas investigagdes que avaliem o uso de robos pets por
pessoas idosas com diversos graus e tipos de deméncias, para identificar os beneficios desta
pratica, tanto no que tange os efeitos, quanto pelo tempo de uso (Leng et al., 2019). Ainda no
que tange o uso de robds por pessoas com deméncias, € apontada a necessidade de investigacdes
que ndo foquem apenas nos beneficios psicoldgicos (e.g. reducdo de ansiedade e agitacdo,
melhora de humor), mas também na qualidade de vida desses idosos (Joranson et al., 2016a),

visto que esta considera outros dominios de vida além da satde mental.

No cluster 5, cuja temética central é o uso terapéutico de robds em pessoas idosas, 0 uso
de robds pets € novamente indicado como objeto de estudos futuros, como a necessidade de
identificar a eficacia do uso do robd Paro em terapias para além dos beneficios comportamentais
e emocionais, como em casos de transtorno de estresse pos-traumatico e dor cronica (Lane et
al., 2016). Além disso, também é reforcada a importancia em investigar os efeitos de robos
sociais em idosos que possuem o diagnostico e sintomas clinicos de depressdo, ndo

considerando apenas mudancas de humor (Chen et al., 2018).

Por fim, o cluster 6, que tem como tema central as percepcdes de profissionais de
servicos de salde e assisténcia social, alguns pontos explorados em outros clusters sao
retomados neste, associados a visdo destes profissionais. Desta forma, é proposto que mais
estudos investiguem o real custo-beneficio do uso de rob6s, que pode ser influenciado por
diversos fatores (e.g., custo de aquisicdo e manutencdo destes robds, eficacia dos robés,
sustentabilidade do uso a longo prazo, nivel de aceitacdo das pessoas idosas) (Tan et al., 2021).
Também ¢é reforcada a questdo ética que envolve o uso de rob6s no cuidado, assim como
identificar os desafios ocorridos nessa pratica, retomando tdpicos como efetividade, eficicia e
também a aceitacdo, por parte de profissionais e idosos. Associado a isso, a questao de cultural
e vivéncias pessoas sdo colocadas como importante objeto de estudo, visto sua influéncia na

aceitacdo do uso de robos, por profissionais e idosos (Papadopoulos et al., 2018).

3.5. Concluséao, contribuigdes e limitagdes da pesquisa

O aumento nos anos vividos e na proporcéo de pessoas idosas na populagdo orientam
as adaptaces e criagdes de servicos e recursos para atender as maltiplas demandas deste
publico (Cylus et al., 2022; Paho, 2019). Dentre eles, encontra-se a tecnologia, que pode atuar

de diferentes formas no que tange o cuidado da pessoa idosa, sendo que 0s robds estdo
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recebendo papel de destaque por instituicdes de cuidado e pesquisadores, contribuindo para a
literatura cientifica internacional (Balasubramanian; Beaney; Chambers, 2021) Robds de
servigos possuem tecnologia para desempenhar acdes e interagir com as pessoas, podendo ter
diferentes funcgdes, caracteristicas, design e objetivos, tendo potencial papel assistivo (Wirtz et
al., 2018). Este estudo se trata de uma revisdo bibliométrica, orientada por palavras-chaves
inspiradas em estudos anteriores, com posterior analise baseada nos critérios de elegibilidade,
e acoplamento bibliografico, com consequente formacao dos clusters por proximidade tematica.
Esta revisdo buscou identificar os principais assuntos associados ao uso de robos de servico no
cuidado de pessoas idosas, assim como as oportunidades de pesquisas futuras indicadas pela

literatura.

A partir dos resultados obtidos, seis clusters foram estabelecidos, sendo eles (i)
aceitacdo e design de rob6s; (ii) papel social e valores éticos (iii) barreiras e criticismo; (iv)
efeitos, eficacia e impacto do uso de robds.; (v) uso terapéutico de rob0s e (vi) percepcdes dos
profissionais e servigos de satde. Diante disso, foi possivel identificar que as caracteristicas do
robd e seu design sdo elementos importantes para a aceitacdo, tanto por parte de profissionais
da saude (e.g., humanizacéo, design agradavel e seguro) quanto para idosos (e.g., usabilidade,
afetividade, intencéo de uso. Ainda associada a aceitacdo, as barreiras para o uso sao levantadas
e identificadas de forma multidimensional, ou seja, aspectos como afinidade com tecnologia
pode ser um facilitador ou uma barreira, assim como fatores como cultura, género e
escolaridade. Também, foi levantada a questdo da ética associada ao uso de robos, envolvendo

topicos como seguranca, privacidade, e interferéncia nas relacfes pessoais.

Em relacdo a eficacia do uso de robds sociais, principalmente os robds pets, diversos
estudos indicam que esses rob6s influenciam positivamente na satide mental de pessoas idosas,
especialmente nas institucionalizadas, as quais apresentaram reducdo de depressao, ansiedade,
soliddo, agitacdo e demais comportamentos decorrentes de deméncias, assim como melhorias
nos desempenhos cognitivos, socializacdo e comunicacdo. Os beneficios tambem foram
investigados pela optica dos cuidadores, ao passo que se beneficiam desta interacdo, visto a
reducdo da sobrecarga do trabalho. As visdes de profissionais da satde e da assisténcia social
sobre o0 uso de robos reforcou a responsabilidade ética que hé dentro da tematica, apontando
que a tecnologia deve ser resolutiva, segura, respeitosa e ndo limitar a autonomia e

independéncia das pessoas idosas.

Sendo assim, esta revisao bibliométrica, ao mapear a literatura referente a tematica e

identificar questdes para investigacdes futuras, contribui para que estudos sejam encorajados e
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realizados em diferentes vertentes, cenarios e localidades. Também, orienta a industria de robds
sobre as consideracdes do publico alvo, assim como inspira servicos de salde a pensar na
melhor forma de incorporar tecnologias, e sobretudo, os robds, como ferramenta de apoio no
cuidado da pessoa idosa. E importante ressaltar que a revisdo da literatura realizada possui
algumas limitagGes. Primeiramente, utilizamos apenas uma base de dados (Web of Science) para
selecéo de artigos que compuseram esta revisdo. Dessa forma, artigos relacionados ao tema
principal podem estar fora da analise, apesar da base escolhida ser a mais utilizada para estudos
bibliométricos nas areas de gestdo. Em segundo lugar, devido ao método de busca ser baseado
em palavras-chave aplicadas as publicacdes, é possivel que alguns artigos que estdo
relacionados ao foco da pesquisa foram excluidos. Por fim, temos ciéncia de que as conclusdes

desta revisdo dependem da educacéo e experiéncia dos pesquisadores.
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4. ARTIGO Il — Tecnologia a Servigo da Longevidade: Explorando a Aceitacao de
Robos de Servico Social no Contexto do Cuidado e Apoio as Pessoas Idosas no
Brasil

4.1 Introducéo

Mudancas demograficas e epidemioldgicas tém elevado a expectativa de vida (Dogra et
al., 2022). Com isso, devemos ter mais de 2 bilhdes de pessoas com 60 anos ou mais até 2050,
0 que representard a um quinto da populacdo mundial (UNITED NATIONS, 2023). Ainda que
0 avango da longevidade seja positivo, 0 envelhecimento traz desafios para a sociedade
(Oliveira, 2019; He et al., 2023). Entre eles, a escassez de recursos humanos formais (e.g.,
cuidadores) e informais (e.g., familiares e amigos) para atender a populacdo idosa, que
demandard maiores cuidados de salde, atencdo nas atividades da vida didria e suporte
emocional (Barber et al., 2022; He et al., 2023).

Como alternativa a escassez de recursos humanos, pesquisas tém avaliado como a
tecnologia e, em especial, os robds podem apoiar o cuidado de pessoas idosas. (Abdi et al.,
2018; Vercelli et al., 2018; He et al., 2023). Wirtz et al. (2018) definem os robds de servico
como “interfaces autonomas e adaptaveis baseadas em sistemas que interagem, comunicam e
fornecem servigo aos clientes de uma organizacéo” (p. 909). Os robds de servigos podem
também ser caracterizados como robds socialmente assistivos (Socially Assistive Robotics -
SARs), uma vez que nao apenas executam tarefas, mas podem promover suporte emocional,
interagir e fazer companhia a outras pessoas (Caic et al., 2019; Li et al., 2023; He et al., 2023).
Assim, neste artigo é utilizado o termo rob6 de servigos sociais (social service robots - SSR)
para designar agentes robdticos que podem fornecer tanto suporte operacional como social no

cuidado e auxilio a pessoas idosas.

Os SSRs vém sendo empregados em diferentes contextos de servigos, tais como
hotelaria e varejo (e.g., Lu et al., 2020), seguranca (e.g., Karthy et al., 2021); educacéo (e.g.,
Guggemos et al., 2020) e entretenimento (e.g., Bogue; 2021). Outro setor que se destaca no uso
da robdtica é o setor de saude (Vasco et al., 2022; Lee et al., 2021). Durante a pandemia da
Covid-19, houve a intensificacdo do uso dos SSRs, especialmente para pacientes frageis, como

as pessoas idosas (Henkel et al. 2020; Getson, Nejat, 2021).

Como tecnologias assistivas e sociais, 0s SSRs tém o potencial de auxiliar idosos em
executar tarefas operacionais como administrar medicamentos, realizar compras, emitir alertas,

etc. (Vercelli et al., 2018; Perotti, Strutz, 2023). Também, podem compreender sinais sociais
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por meio de tecnologias de reconhecimento facial e de voz, permitindo interacdo social (Abdi
et al., 2018; Lin et al., 2021). Além disso, os SSRs podem reduzir a carga de trabalho de
profissionais de salde, cuidadores ou familiares (Santos et al., 2021; Kruger et al., 2021,
Persson et al., 2022).

A pesquisa sobre aceitacdo e uso de SSRs no cuidado de pessoas idosas tem crescido
desde a publicacdo dos primeiros artigos sobre o tema (e.g., Heerink et al. 2010; Broadbent et
al., 2012; Sharkey, Sharkey, 2012). Nesses estudos, porém, o conceito de SSR era ainda distante
da realidade atual, o que exigia um grande esforco dos participantes para imaginar 0s SSRs e
suas implicacfes. Atualmente, porém, os SSRs estdo mais presentes, o que contribui para que
a cognicdo humana esteja mais preparada para avaliar seus impactos no cuidado de pessoas
idosas (Garcia-Haro et al., 2020). Consequentemente, muitos artigos recentes tém analisado a

aceitacdo dos SSRs no cuidado de pessoas idosas, como mostra a Tabela 4.2.

Entretanto, os estudos ainda mostram resultados conflitantes. Enquanto estudos
confirmam que os SSRs tém o potencial de melhorar a qualidade do cuidado para as pessoas
idosas (Santos et al., 2021; Yamazaki et al., 2021) e aliviar o 6nus de cuidadores (Persson et
al., 2022; Asgharian et al., 2022); outros revelam percepc@es negativas (e.g., medo, ansiedade,
insatisfacdo) das pessoas idosas em relagcdo aos SSRs (Huang, Huang, 2021; Koh et al., 2021).
Ademais, existem questdes éticas e de privacidade, as quais contribuem para questionar a sua
utilizacdo (Sharkey, Sharkey, 2012; Alaiad, Zhou, 2014). Portanto, em relagdo a aceitacdo dos
SSRs, ha fatores que influenciam positivamente e outros cujo impacto é negativamente

percebido pelas pessoas idosas.

A aceitacdo dos SSRs € também afetada por questbes de contorno, tais como idade e
género (Heerink et al., 2010), capacidade cognitiva (Yu et al., 2022) e grau educacional (Huang,
Huang, 2021). Estudos também tém considerado a influéncia da cultura nacional na aceitacédo
de SSRs. Por exemplo, Chi et al. (2023) investigaram chineses e americanos, revelando que a
atitude em relacdo ao antropomorfismo dos robos é afetada por seus valores culturais. Fracasso
et al. (2022) também apresentaram diferentes niveis de aceitacdo de rob6s sociais entre pessoas
idosas da Itdlia e Alemanha. Portanto, diferengas na aceitacdo podem também estar

condicionadas as caracteristicas nacionais (Coco et al., 2018; He et al., 2023).

Este trabalho endereca as lacunas de pesquisa descritas acima. Primeiro, estudos
apontam para resultados contraditérios sobre quais fatores contribuem para a aceitacdo dos
SSRs pelas pessoas idosas (Andtfolk et al., 2022; He et al., 2022). Segundo, sdo necessarias

mais evidéncias sobre 0s consequentes da aceita¢do, ou seja, se 0 uso pretendido do SSR é mais
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voltado para a realizacdo de atividades operacionais ou emocionais (Chu et al., 2019). Por fim,
o0 contexto cultural influencia na aceitacdo dos SSRs (Coco et al., 2018; He et al., 2023). Neste
caso, ndo ha pesquisas sobre a aceitacdo dos SSRs para o cuidado de pessoas idosas no Brasil.
Este contexto € interessante, ja que os brasileiros mostram uma forte tendéncia de adocao de
novas tecnologias, tais como 0 acesso a internet (84,3% da populacdo), o uso de celulares
(102,4%) e o engajamento em redes sociais (70,6%) (Global Digital Reports, 2023).

O objetivo do artigo é avaliar o impacto de fatores funcionais, socioemocionais e
relacionais na intencdo de uso dos SSRs por pessoas idosas em suas residéncias. Baseado no
Modelo de Aceitacdo de Robds de Servico (SRAM) (Wirtz et al., 2018), foi adotada uma
abordagem multimétodo. No Estudo I, os dados foram coletados por meio de uma survey com
potenciais usuarios de SSRs (publico 50+). No Estudo I, grupos focais foram realizados para
discussao dos resultados do Estudo 1. Sdo trés as principais contribui¢fes deste artigo. Primeiro,
ele atende o chamado de mais pesquisas para compreender os fatores que influenciam na
aceitacdo dos SSRs por pessoas idosas (Andtfolk et al., 2022; Tan et al., 2021). Segundo, ele
contribui para elucidar o valor funcional e emocional que os SSRs geram para pessoas idosas
(Whelan et al., 2018; Zafrani, Nimrod, 2019; Papadopoulos et al, 2020). Terceiro, trata-se de

uma pesquisa em um contexto pouco evidenciado na literatura, que é o contexto brasileiro.

4.2. Revisdo exploratoria
4.2.1 SSRs e o cuidado de pessoas idosas

Os SSRs sdo agentes autbnomos que podem perceber as condigdes do ambiente,
processar informacdes e executar tarefas (Jorling et al., 2019; Wirtz et al., 2018; Akdim et al.,
2023). Com os avancos do processamento de linguagem natural e da inteligéncia artificial, os
SSRs tém ampliado suas capacidades de comunicacdo (Zhu et al., 2022; Soori et al.,2023;
Vempralaetal., 2024). Na literatura, os SSRs tém sido associados ao cuidado de pessoas idosas,
jaque sdo projetados para interagir com as pessoas, provendo-lhes apoio emocional, terapéutico
ou educacional (Sawik et al., 2023). Os SSRs englobam caracteristicas de dois tipos de robés:
robds de servicos e robds companheiros (He et al., 2023). Enquanto os robds de servigos (e.g.,
robds assistentes, robds pessoais, robds de telepresenca etc.) ajudam os idosos em suas rotinas
diarias; os rob6s companheiros oferecem apoio emocional e companhia aos idosos
(Papadopoulos et al., 2018; Sawik et al., 2023).
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Devido as limitagdes do envelhecimento, as pessoas idosas podem precisar de apoio
para a realizacdo de Atividades Bésicas de Vida Diaria (ABVD): tomar banho, escovar 0s
dentes, vestir-se, alimentar-se, mover-se com seguranga, etc. (Lawton, Brody, 1969; Katz,
1963). Idosos também precisam de apoio para as Atividades Instrumentas de Vida Diaria
(AIVD): gerir financas; fazer compras, administrar medicamentos e utilizar meios de
comunicacgédo (Lawton, Brody, 1969; Katz, 1963). Quando usados em residéncias, 0s SSRs
auxiliam no monitoramento da residéncia, identificam situacGes de risco e contatam servicos
de emergéncia (Ribeiro et al., 2021; Asgharian et al., 2022). Oferecem também servigos de
telepresenca, permitindo que as pessoas idosas interajam com amigos, familiares e profissionais
de satde (Vercelli et al., 2018). Além dessas tarefas operacionais, estudos apontam o suporte
emocional dado pelos SSRs as pessoas idosas (Yamazaki et al., 2021; Gasteiger et al., 2021).
Assim, eles podem oferecer interacdo por meio de conversas, narracao de historias, tocar musica
e estimular a realizacéo de exercicios fisicos leves (Calatrava-Nicolas et al., 2021). Portanto,
um SSR também desempenha um papel social, podendo ser tornar um companheiro, reduzindo

sentimentos como a solidao (Tobis et al., 2023; Yamazaki et al., 2021).

4.2.2 Aceitacdo de robos de servico no cuidado de pessoas idosas

Os modelos de aceitacdo e uso de tecnologias tém como objetivo prever como 0s
usudrios responderdo a uma nova tecnologia, identificando os fatores que influenciam nesta
deciséo (Davis, 1989; Venkatesh et al., 2003). Em pesquisas sobre SSRs, diversos modelos de
aceitacdo de tecnologia tém sido utilizados (Quadro 4.3). Um dos mais tradicionais € o Modelo
de Aceitacdo de Tecnologia (Technology Acceptance Model - TAM), proposto por Davis (1989),
que tem sido usado para avaliar se 0s SSRs sdo percebidos como Uteis e faceis de usar. Um
achado importante desses estudos € que a percepc¢do de facilidade aumenta a propensdo de
aceitacdo dos SSRs pelas pessoas idosas (e.g., Koceski e Koceska, 2016; Beer etal., 2017; Chen
etal., 2017).
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Referéncia Modelo Conclus6es
Comparadas as avalia¢Oes de aceitacdo de robds por pessoas idosas e jovens,
Ezer et al. TAM indicando que a idade ndo possui efeito significativo nas percepcdes. Os
2009 resultados também mostraram que a percepcao de utilidade e facilidade séo
determinantes da aceitacdo e atitude de uso.
Prop6em o Modelo Almere baseado no UTAUT, mas consideram outros fatores
. (ansiedade, atitude em direcéo a tecnologia, adaptabilidade percebida, prazer
Heerink et . s . . X
Almere percebido, sociabilidade percebida, presenca social e confianca. Entre esses, 0s
al., 2010 bl . o . ~
resultados destacam a influéncia da atitude (cognitiva e afetiva) em relacdo aos
robds.
Fatores como facilidade de uso, influéncia social, prazer e ansiedade tém mais
Wu et al influéncia na aceitacdo de SSRs. Todavia, 0s participantes demonstraram baixa
" Almere intencdo de uso em um contexto real, mas acharam o uso do robd uma
2014 S . x - - A
experiéncia divertida. A intengéo de uso pode ser incentivada com a influéncia
social.
Avaliam quais tarefas que pessoas idosas tendem a aceitar que sejam realizadas
Almere e U o BN A
Smarr et Domestic Robot por robds, indicando uma preferéncia pela assisténcia do rob6 em tarefas
al., 2014 Ecolo domeésticas e gestdo da informacédo. Para cuidados pessoais e atividades de lazer,
gy houve preferéncia pelo auxilio humano.
. Cuidadores e pessoas idosas indicaram positivamente a influéncia da utilidade e
Koceski; - . - - - .
facilidade de uso. Porém, cuidadores ressaltaram funcionalidades que auxiliam
Koceska, TAM L . . ~
2016 nas tarefas diarias do cwgiado, enquanto as pessoas idosas aprovaram funcgdes que
permitem a manutenc¢o do contato social.
Os antecedentes considerados foram expectativa de desempenho, expectativa de
Fan et al esforco, atitude e autoeficacia, sendo esses avaliados positivamente pelas pessoas
B Almere idosas com e sem comprometimento cognitivo apds a interacdo real com o robd.
2017 AP . ~ .
Todavia, ha diferengas entre esses dois grupos em funcéo das tarefas exercidas
pelo robd.
Ao comparar os resultados pré e pds uso do rob6, a facilidade de uso percebida
Chenetal., RPN . . e
2017 TAM teve aumento significativo ap6s 0 Uso, enquanto 0s _den_1a|s fatores néo tiveram
melhora estatisticamente significativa.
TAM e Teoria | Percepcao de utilidade e facilidade de uso foram mais positivas ap6s 0 uso do
Beer et al., AP - . . o . o
2017 da Difusdo de robo_. A capam_dade do robd em auxiliar as pessoas idosas na regllzagao de tarefas
Inovacéo foi 0 que mais chamou a atengdo dos usudrios, aumentando a intencéo de uso.
Direcionadores para a aceitacdo dos rob6s foram atitudes em relacéo a tecnologia,
Keetal., utilidade e facilidade percebida, autoeficacia, ansiedade e condi¢des facilitadoras.
STAM . . o ~
2020 As pessoas idosas que tiveram contato com o rob6 tiveram melhor percepcdo de
facilidade de uso, assim como atitude positiva em relaco a tecnologia e utilidade.
He et al Os resultados mostram que a aceitacdo foi influenciada pela utilidade, facilidade
2023 B Almere e prazer percebidos no uso, atitude e experiéncia prévia com dispositivos moveis,
como smartphones, computadores e rob0s.

Fonte: Elaborado pela autora.

Outro modelo de aceitagdo comumente utilizado € a Teoria Unificada da Aceitagéo e
Uso de Tecnologia (Unified Theory of Acceptance and Use of Technology - UTAUT),
desenvolvido por Venkatesh et al. (2003). O UTAUT analisa o impacto de fatores como

expectativa de desempenho, expectativa de esforco, a influéncia social e condicdes facilitadoras

na intencdo e uso de novas tecnologias. Também, considera moderadores como género, idade,

experiéncia previa e voluntariedade de uso (Venkatesh et al. 2003). Baseados no modelo
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UTAUT, Heerink et al. (2010) propuseram o Modelo Almere, que também inclui fatores como
ansiedade, confianga, atitude em direcdo a tecnologia, adaptabilidade percebida, prazer
percebido, sociabilidade percebida e presenca social. O Modelo Almere ganhou grande
reputacdo em estudos envolvendo SSRs e pessoas idoas (e.g., Smarr et al., 2014; Wu et al.,
2014, Fan et al., 2017; He et al., 2023), sendo aplicado em diversos contextos, tais como a
experiéncia em situacdes potenciais e reais de uso (Wu et al., 2014); diferencas de percepcdes
entre idosos saudaveis e com comprometimento cognitivo (Fan et al., 2017) e como a inten¢éo

de uso é influenciada pelas tarefas que o rob6 é capaz de desempenhar (Smarr et al., 2014).

A Tabela 4.13 também apresenta estudos que propuseram varia¢es dos modelos dos
tradicionais (TAM, UTAUT e Almere) como, por exemplo, o Modelo de Aceitacdo de
Tecnologia Sénior (STAM) (Ke et al., 2020) ou 0 Domestic Robot Ecology (DRE), que foram
usados para testar aceitacdo de SSRs especificamente em ambientes domesticos (Smarr et al.,
2014). Neste artigo, porém, adotamos um modelo de aceitacdo da tecnologia diferente dos
mostrados na Tabela 4.13. O Modelo de Aceitacdo de Robds de Servico (Service Robot
Acceptance Model - SRAM) foi proposto por Wirtz et al. (2018) e baseado no TAM e na Teoria
do Papel (Solomon et al., 1985). A premissa deste modelo é que os SSRs podem exercer
diferentes papéis sociais (como propfe a Teoria do Papel), dependendo do contexto e das
interacdes com os humanos. Com isso, eles podem ser usados tanto para a execucéo de tarefas
operacionais como contatos sociais (Wirtz et al., 2018). No sRAM, a aceitacdo do rob6 de
servico seria influenciada pela sua capacidade de atender necessidades funcionais,

socioemocionais e relacionais dos usuarios (Wirtz et al., 2018).

4.3. Modelo conceitual e hipoteses

A Figura 4.5 mostra 0 modelo conceitual proposto para este artigo. No modelo,
consideramos nove fatores antecedentes (construtos exdgenos) da intencdo de uso, 0s quais se
relacionam com trés dimensdes da aceitacdo (funcionais, socioemocionais e relacionais). O
principal construto enddgeno € a intencdo de uso (resposta atitudinal), que, por sua vez, leva a
dois potenciais tipos de uso: suporte operacional (uso para atividades da vida diaria e
instrumentais) e suporte emocional (interacdo social). Ademais, sdo testadas varidveis
moderadoras (nivel educacional, género, idade e poder aquisitivo dos participantes) nesta

ultima relacéo.



63

Figura 4.5 - Modelo conceitual da pesquisa
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Fonte: Elaborado pela autora.

4.3.1 Dimensao Funcional

A dimenséo funcional envolve trés construtos. A facilidade de uso percebida (FAC)
aborda a expectativa dos usuérios sobre a facilidade de interagir e usar uma nova tecnologia
como 0s SSRs (Heerink et al., 2010; Venkatesh et al., 2012). Diversos estudos tém apontado
que a facilidade de uso tem um impacto positivo sobre aceitacdo de SSRs em pessoas idosas
(Heerink et al., 2010; Beer et al., 2017; Ke et al., 2020). A utilidade percebida (UTI), por sua
vez, refere-se ao grau em que as pessoas idosas acreditam que 0 uso dos SSRs pode atender as
suas necessidades (Heerink et al., 2010; Venkatesh et al., 2012; Alaiad, Zhou, 2014). Embora
estudos apontem para um impacto positivo da utilidade na aceitacdo dos rob6s por pessoas
idosas (e.g., Ke et al., 2020; He et al., 2023), estudos também mostram que a utilidade pode ser
dependente da tarefa e da personalidade do usuério (e.g., Hebesberger et al, 2017). Por Gltimo,
0 construto normas sociais (NOR) avalia como a opinido de outras pessoas e valores sociais
podem interferir na decisdo de uso de um rob6 de servico (Heerink et al., 2010; Venkatesh et
al., 2012; Alaiad, Zhou, 2014). Portanto, esses fatores formam a dimensé&o funcional do modelo

e foram testados neste estudo. Com isso, apresentamos as seguintes hipéteses:

H1. Fatores funcionais como percepcéo de facilidade de uso (a), utilidade percebida (b) e
normas sociais subjetivas (c) influenciam positivamente a intencdo de uso de SSRs no cuidado

de pessoas idosas.
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4.3.2 Dimensao Socioemocional

Trés construtos formam a dimenséo socioemocional. A humanidade percebida (HUM)
engloba a percepc¢do das pessoas em relacdo as caracteristicas antropomorficas (aparéncia e
comportamentos) de um SSR (Wirtz et al., 2018). Na literatura sobre cuidado de pessoas idosas,
Pino et al. (2015) e Vandemeulebroucke et al. (2021) apontam que ndo haver um consenso
sobre a aparéncia do robd. Engquanto resultados mostram que alguns idosos preferem rob6s com
carateristicas mais humanas, outros estudos relatam sentimentos de estranheza e desconforto
quando os robés sdo muito parecidos com os humanos (uncanny valley). O construto é presenca
social percebida (PSP) diz respeito a medida em que o rob6 faz as pessoas sentirem que estdo
na presenca de outro humano (Heerink et al., 2010; Wirtz et al., 2018). Igualmente, os estudos
revelam resultados divergentes. Heerink et al. (2010) apontam que quanto mais socialmente
expressivo for o robd, maior a sua maior intengdo de uso. Nesta linha, Conde et al. (2024)
relatam que robds de telepresenca aumentam a percepcdo de presenca social entre idosos.
Porém, outros estudos (e.g., Torta et al., 2014; Zhu et al., 2022) revelam que as pessoas idosas
preferem os cuidados de pessoas em vez do uso de robds, o que indica um impacto menor da
presenca social no uso de SSRs. Por fim, o construto € interatividade social percebida (INTER)
é definido como a percepcéo de que o robd exibe acGes e emocOes apropriadas de acordo com
normas sociais (Wirtz et al., 2018). Logo, se o rob6 de servico interage exibe habilidades sociais
e tem uma atitude agradavel, sua atratividade aumenta (Vandemeulebroucke et al., 2021).
Todavia, estudos também mostram que idosos temem que a interagcdo com SSRs contribua para
a reducédo da interacdo social e aumente a soliddo (Wu et al., 2014; Fracasso et al., 2022).
Portanto, esses fatores formam a dimenséo socioemocional do modelo e foram testados neste

estudo. Com isso, apresentamos as seguintes hipéteses:

H2. Elementos socioemocionais como humanidade percebida (a), interatividade social (b) e
presenca social (c) influenciam positivamente a intencé@o de uso de SSRs no cuidado de pessoas

idosas.

4.3.3 Dimensao Relacional

A dimensdo relacional também é formada por trés fatores. O construto confianca
(CONF) representa a crenca de que o SSR atuara de forma confidvel no cuidado com a pessoa
idosa (Wirtz et al., 2018). Embora, confianca seja central na aceitacdo de SSRs por pessoas
idosas (Heerink et al., 2010; Zafrani et al., 2023), estudos demonstram que tanto idosos como
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cuidadores séo céticos em relacdo ao uso dos SSRs. Por exemplo, participantes idosos do estudo
de Stuck e Rogers (2018) relataram ter pouca confianca nos robds. Outros estudos também
descrevem uma posicdo neutra dos participantes em relacédo a confianca (e.g., Backonja et al.,
2018; Olde Keizer et al., 2019). Por outro lado, Zafrani et al., (2023) apontam que 0s idosos
tendem a confiar mais nas capacidades funcionais dos rob6s em comparagéo as sociais. Outro
achado interessante é que existe forte relacdo entre medo da tecnologia e confianca. O construto
é Relacionamento (REL) envolve a ideia de uma conexdo entre o rob6 e a pessoa idosa,
indicando que a interacdo entre eles pode ser agradavel, prazerosa e simpatica (Wirtz et al.,
2018; Henkel et al, 2020). Muitos estudos adotam o termo prazer (enjoyment) para se referir a
este fator (e.g., Heerink et al., 2010; Ke et al., 2020). Assim, uma relacdo prazerosa com 0S
robds poderia ajudar a aliviar os efeitos negativos do isolamento social e fornecer tanto bem-
estar e conforto emocional (Henkel et al, 2020). No geral, as pesquisas mostram um resultado
positivo do relacionamento na intencao de uso (Heerink et al., 2010; Khosla et al., 2017; Ke et
al., 2020; He et al., 2023). Por fim, o construto privacidade e ética (EPC) engloba questdes de
seguranca e éeticas no uso dos SSRs no cuidado de pessoas idosas (Wirtz et al., 2018; Henkel et
al., 2020). Como os SSRs podem ser equipados com sensores e capacidades biométricas
avancadas, existe 0 medo de que a privacidade dos idosos seja violada. Por exemplo, Xu et al.
(2015) apontaram que a maioria dos participantes investigados apresentaram preocupacoes de
violagdo de privacidade. Di Nuovo et al. (2018) complementam ao mostrar que idosos com
menor grau de educacao tém mais maiores preocupacdes com seguranca. Outra questdo é que
0 uso de SSRs levanta questdes éticas. Por exemplo, os idosos temem que 0s rob6s substituam
0 contato com cuidadores e, consequentemente, aumentem mais sua soliddo (Caic et al., 2018;
Vandemeulebroucke et al., 2021). Também ha receios de aumento da sensacdo de objetificacéo,
perda de empregos, falta de controle, perda de privacidade, reducdo de liberdade pessoal,
despersonalizacdo e infantilizacdo (Caic et al., 2018; Yu et al., 2022). Portanto, esses fatores
formam a dimensdo relacional do modelo e foram testados neste estudo. Com isso,

apresentamos as seguintes hipoteses:

H3. Elementos relacionais como confianga (a), relacionamento (b) e privacidade e ética (c)

influenciam positivamente a inten¢éo de uso de SSRs no cuidado de pessoas idosas.
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4.3.4 Intencéo de Uso dos SSRs

A intencdo de uso de robds de servigo (USE) refere-se a disposicédo da pessoa idosa em
utilizar um SSR (Heerink et al., 2010; Pino et al., 2015; Chu et al., 2019). Neste estudo, a
intengdo de uso é resultado da influéncia dos fatores funcionais, socioemocionais e relacionais.
Entende-se que quando as pessoas idosas tém uma alta intencdo de usar os SSRs, eles tendem
a se engajar mais ativamente com esta tecnologia em suas vidas. Porém, avancamos ao analisar
0 impacto da intencdo de uso (atitude) em dois grupos de tarefas. O primeiro grupo refere-se ao
uso do rob6 para suporte operacional (OPER), ou seja, 0 uso do robd para tarefas ligadas as
atividades essenciais e instrumentais da vida diaria, o que tem sido corroborado por diversos
estudos (e.g., Wilson et al., 2019; Garcia-Haro et al., 2020; Barber et al., 2022). O segundo
grupo de tarefas refere-se ao suporte emocional, ou seja, 0 uso do SSRs para suprir atividades
sociais (Calatrava-Nicolas et al., 2021). Neste ponto, 0 uso de SSRs apresenta resultados
divergentes (Caic et al., 2018; Yu et al., 2022). Portanto, avangamos ao qualificar a intencédo de

uso dos SSRs e, por isso, apresentamos as seguintes hipoteses:

H4. A intencdo de uso do robd de servico esta associada ao seu uso para suporte operacional

(a) e suporte emocional aos idosos (b).

4.4. Método de pesquisa
4.4.1 Coleta de dados e amostra

Em paises em desenvolvimento como o Brasil, as Na¢des Unidas definem as pessoas
idosas como aquelas com 60 anos ou mais (WHO, 1990). Além deste publico, também
incluimos na pesquisa, pessoas acima dos 50 anos como sugerido por outros artigos (Biswas et
al., 2020; Chiu, Hsieh, Li, 2021) por duas razdes: (i) proximidade de idade dos adultos seniores
com a populacdo idosa e (ii) sdo individuos que ja manifestam preocupacdes com o
envelhecimento (Neumann, Albert, 2018; Chiu, Hsieh, Li, 2021). Portanto, os dados primarios

foram coletados entre de pessoas com 50 anos ou mais.

A coleta de dados comecou pela realizagéo do Estudo 1 (survey). Assim, pessoas com mais
de 50 anos que pertenciam a diversos grupos sociais (e.g., Universidades Abertas da Terceira
Idades e programas municipais) foram identificadas nas redes sociais (e.g., Facebook).
Também, foram adotadas técnicas de Snowball, na qual os respondentes eram encorajados a

compartilhar o questionario da pesquisa para amigos e familiares, desde que eles se
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enquadrassem no perfil desejado (Oliveira; Fernandes, 2022; Oliveira et al., 2019). Mensagens
com os objetivos da pesquisa foram enviadas a esses individuos, convidando-os a participar. O
questionario foi disponibilizado em formato eletronico para os respondentes, que deveriam: (i)
ter idade igual ou superior a 50 anos; (ii) residir no Brasil; e (iii) concordar em participar da
pesquisa dando anuéncia ao Termo de Consentimento Livre e Esclarecido. A pesquisa foi
autorizada pelo Comité de Etica e registrada sob o Parecer: 5.480.028.

Os respondentes deveriam ler as instrucGes de aplicacdo do questionario e assistir ao video
criado pelos pesquisadores. Este video mostrava o uso de SSRs no cuidado de pessoas idosas.
O uso de videos sobre SSRs antes de pesquisas de aceitacdo tem sido empregado em Varios
estudos (e.g., Smarr et al., 2014; Asgharian et al., 2022; Li et al., 2023). Com base nesses
procedimentos, 105 questionarios foram coletados entre julho a agosto de 2023. Todavia, dez
questionarios foram descartados. Assim, a amostra final foi formada por 95 questionarios
validos. Esta amostra atende a duas regras para a definicdo do tamanho da amostra: (i) aamostra
deve ser igual ou maior que dez vezes o numero de caminhos apontando para o principal
construto no modelo estrutural, e (ii) 0 método do minimo R-quadrado e o método do inverso

da raiz quadrada (Hair et al., 2017). A tabela 4.1 fornece as caracteristicas dos participantes.
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Caracteristicas Descricéo Quantitativo Porcentagem
Sexo Feminino 59 62%
Masculino 36 38%
‘Estado Civil Casados 45 48%
Solteiros 12 13%
Divorciados 27 28%
Vilvos 8%
Unido Estavel 3%
Faixa etaria '50 a 54 anos 13 14%
55 a 59 anos 18 19%
60 a 64 anos 25 26%
65 a 69 anos 17 18%
70 a 74 anos 11 12%
75a 79 anos %
80 anos ou mais 4 4%
‘Com que mora 'Sozinho 24 25%
Com cbnjuge 41 43%
Com familiares 28 30%
Outros 2%
‘Renda 'Até 1 SM 5% '
Até 2 SM 15 16%
2a4 SM 28 29%
4a6SM 18 19%
7a9SM 16 17%
10 ou mais 13 14%
‘Escolaridade EF incompleto 5%
EF completo 5%
EM incompleto 2 2%
EM completo 26 28%
ES incompleto 9 9%
ES completo 27 29%
Pds graduacéo 21 22%

Legenda: SM - Salario Minimo; EF - Ensino Fundamental; EM - Ensino Médio; ES - Ensino superior.

Fonte: Elaborado pela autora.

Para o Estudo 2 foram realizados dois grupos focais, envolvendo 12 participantes que

também tinham participado do Estudo 1. A Tabela 4.14 apresenta o perfil dos participantes dos

grupos focais. A fim de preservar suas identidades, cada participante sera representado por
codigos (P1, P2, P3, P4, P5, P6, P7, P8, P9, P10, P11 e P12). A realizacdo dos grupos seguiu

um roteiro semiestruturado baseado no questionario adotado no Estudo 1 e, portanto, questfes

sobre 0 uso dos SSRs no cuidado de pessoas idosas eram feitas abertamente aos participantes.
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Os grupos tiveram dura¢do media de 120 minutos (Grupo 1 = 106 minutos; Grupo 2 = 127
minutos) e tinham o objetivo captar opinides dos entrevistados acerca dos fatores que
impactariam em suas decisdes de uso de SSRs. Portanto, esta etapa buscava aprofundar os

resultados do Estudo 1.

Tabela 4.14 — Caracteristicas dos participantes do grupo focal

Identificacdo Grupo Género Idade Ocupagéo Estado civil Moradia

P1 ' G1 "Feminino 72 anos 'Aposentada ‘Casada ‘Marido e filhos
P2 Gl Feminino 72 anos Pesquisadora Divorciada  Sozinha

P3 Gl Feminino 60 anos Empreséria Divorciada  Sozinha

P4 Gl Masculino 64 anos Aposentado Divorciado  Sozinho

P5 Gl Masculino 68 anos Aposentado Divorciado  Sozinho

P6 G2 Masculino 76 anos Aposentado Vilvo Sozinho

P7 G2 Feminino 64 anos Aposentada Casada Marido

P8 G2 Feminino 72 anos Aposentada Casada Marido

P9 G2 Feminino 66 anos Aposentada Casada Sozinha

P10 G2 Masculino 74 anos Aposentado Casado Esposa

P11 G2 Feminino 73 anos Aposentada Casada Marido e filha
P12 G2 Masculino 72 anos Aposentado Vilvo Sozinho

Fonte: Elaborado pela autora.

4.4.2 Operacionalizacdo das variaveis.

O modelo conceitual da pesquisa (Figura 4.5) avanca o SRAM (Wirtz et al., 2018) em duas
maneiras. Primeiro, sugere itens de mensuracao para os construtos originais do SRAM voltados
para a aceitacdo de SSRs no cuidado de pessoas idosas. Segundo, avanga ao propor um novo
construto: privacidade e ética. Com isso, 0 modelo é composto por nove construtos reflexivos
de primeira ordem e trés construtos endégenos formativos de primeira ordem (Hair et al., 2018).

O Apéndice 1 apresenta os construtos, seus itens de medicdo, afirmacdes e referéncias-chave.

A dimenséao funcional do modelo é composta por trés construtos inspirados em diversos
trabalhos (Heerink et al., 2010; Venkatesh et al., 2012; Alaiad, Zhou, 2014; Fernandes,
Oliveira, 2021). A Utilidade Percebida (UTI) refere-se a efetividade do SSR e foi medido por
cinco itens. A Facilidade de Uso Percebida (FAC) avalia o0 quanto a pessoa idosa acredita ser
facil interagir com o SSR, sendo avaliado por cinco itens. Por fim, o construto Normas Sociais
Subjetivas (NOR) foi medido por cinco itens que avaliam a influéncia de outras pessoas na
deciséo de aceitacdo dos SSRs. A dimensao Social do modelo € composta por trés construtos
inspirados em Blut et al. (2021), Fernandes e Oliveira (2021), Heerink et al (2010) e Dootson
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et al. (2021). A Humanidade Percebida (HUM) foi medida por cinco itens enderecando as
caracteristicas antropomorficas esperadas para um SSR. A Interatividade Social Percebida
(INTER) foi medida por quatro itens que se referem a capacidade do SSR em exibir acdes e
emoc0Oes adequada as normas sociais. A Presenca Social Percebida (PSP) refere-se a percepgéo
de que a pessoa idosa esta interagindo com uma outra pessoa e foi medido por quatro itens. A
dimensao relacional do modelo foi formada por trés construtos baseados em diversos trabalhos
(Alaiad, Zhou, 2014; Blut et al., 2021; Fernandes, Oliveira, 2021). O construto Confianga
(CONF) foi medido por cinco itens e refere-se a crenca das pessoas idosas de que o SSR
funciona de forma confidvel durante o cuidado. Com quatro itens, o construto Relacionamento
(REL) considera as interagOes e conexdes entre 0 SSR e a pessoa idosa. O construto Privacidade
e Etica (EPC) foi formado por itens que avaliam a percepcao de seguranca que as pessoas idosas

tém na interacdo com 0s SSRs.

O construto enddgeno Intencdo de uso (USE) foi medido por trés itens e trata da disposicao
de uma pessoa idosa em aceitar o0 SSR (Heerink et al., 2010 e Dootson et al., 2021). Também,
consideramos dois consequentes da intencédo de uso. O Suporte Operacional (OPE) é formado
por dois itens (Beer et al., 2017), enquanto que o Suporte Emocional (EMO) foi avaliado por

um anico item (Tobis et al., 2023).

4.4.3 Instrumentos de pesquisa

Para coleta de dados do Estudo 1, foi criado um questionario composto por seis se¢des. A
primeira apresentava 0s objetivos da pesquisa. A segunda secdo exibia o Termo de
Consentimento Livre e Esclarecido, que indicava o aceite do respondente em participar da
pesquisa. A terceira secdo continha informacges sobre o video elaborado pelo Grupo de Estudo
e Pesquisa em Servicos, com demonstragdes e explicagdes de como um SSR pode ser aplicado
no cuidado de pessoas idosas. A quarta secdo buscava entender o perfil dos participantes
(Tabela 4.14). A quinta se¢éo era composta por questdes referentes ao modelo conceitual. Nesta
secdo, os participantes avaliavam as afirmages em uma escala Likert de 7 pontos, variando de
1 (discordo totalmente) e 7 (concordo totalmente). Essas respostas indicavam o grau de
concordancia do respondente com as afirmacbes feitas. A Ultima secdo apresentava o
agradecimento pela participa¢do e um espaco para o0s participantes deixarem comentarios que

julgassem pertinentes.
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Antes da aplicacéo final, foi feito o pré-teste do questionario em grupo de pessoas idosas e
académicos cujas respostas ndo foram incluidas na amostra final. Apds esse pré-teste, foram
realizadas pequenas modificacdes no questionario (e.g., substituicdes de palavras para garantir
maior clareza). A aplicacéo final seguiu as recomendacdes de Podsakoff et al. (2003) como i)
0 questionario foi desenvolvido com base na literatura; ii) foram realizados pré-testes; iii) a
ordem dos itens do questionério foi randomizada. Além disso, foi realizado o teste de Harman,
que obteve valor de 23,59%, abaixo do valor recomendado de 50% (Podsakoff et al., 2003).

Portanto, a variancia comum do método ndo € uma preocupagdo em nosso estudo.

Para o Estudo 2, adotou-se uma abordagem qualitativa com a realizagdo de grupo focais
seguindo um roteiro de questdes baseadas no modelo conceitual. No inicio dos grupos focais,
0 video sobre 0 uso de SSRs no cuidado de pessoas idosas era exibido novamente. Na sequéncia,
questdes (referente as dimensdes do modelo de aceitacdo) foram feitas aos participantes de
forma aberta a fim de fomentar multiplas opinides. As sessdes foram gravadas em audio e

transcritas.

4.4.4 Andlise de Dados

No Estudo 1, os dados foram analisados por meio da técnica de Modelagem de Equacdes
Estruturais (Hair et al., 2018) com o suporte do software Smart-PLS, que emprega 0 método de
Minimos Quadrados Parciais (PLS). Antes, porém, foi realizado o processo de limpeza dos
dados. Neste caso, dez questionarios foram descartados (oito com dados faltantes e dois
outliers), o que resultou em uma amostra final com 95 questionarios para a realizacéo dos testes
ligados aos modelos de mensuracao e estrutural. No Estudo 2, as entrevistas foram transcritas
e analisadas por meio de técnicas de andlise de conteudo, seguindo uma abordagem dedutiva
(Bardin, 1977).

4.4.5 Confiabilidade e validade

No modelo de mensuracgdo, testes sobre a confiabilidade e validade do modelo foram
realizados para construtos de primeira ordem do modelo (Hair et al., 2018). Neste processo,
seis itens (UTI4, HUM®6, PSP5, EPC3, EPC4 e EPC5) foram removidos para melhor ajuste do
modelo. O construto ética e privacidade ficou com apenas dois itens (EPC1 e EPC2) e, portanto,

abaixo do numero recomendado de trés itens por construtos (Hair et al., 2018). Assim, optou-
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se por remover completamente este construto do modelo. A Tabela 4.15 apresenta os resultados

do modelo de mensuragéo.

Tabela 4.15 — Confiabilidade e validade

Caraas sewvig Alfade  Confiabilidade Vmﬂi‘ga
Constructos Codigos gas ~. Cronbach  Composta . R2 Q2
Fatoriais padrao (CA) (CR) Extraida
(AVE)
FACL 0879 5463 1962  0.925 0.943 0.770
Percepcéo FAC2 0.907 5.042 1913
de
Facilidade ~ FAC3 0846 4937 2.102
de Uso
(FAC) FAC4 0832 5926 1712
FAC5 0919 5200 2.189
UTIL 0.945 5116 2102  0.939 0.956 0.814
UTI2 0.955 5042 2.205
Utilidade
Percebida  UTI3 0.924 5.158 2.048
(UTI)
UTI5 0.701 3.705 2.357
UTI6 0.958 5.147 2.102
NOR1  0.894 4421 2140 0913 0.935 0.743
NOR2 0876 4.189 2.178
Normas
Sociais NOR3  0.882 4.105 2.278
Subjetivas
(NOR) NOR4 0.808 3.621 2.290
NOR5  0.848 3.547 2.251
HUM1 0871 2.600 2.028  0.909 0.932 0.733
HUM2 0858 2642 2.127
Humanidade
Percebida HUM3 0.818 4.074 2.442
(HUM)
HUM4  0.896 3.232 2203
HUM5  0.833 3.074 2.182
INTERT 0.864 3579 2443  0.907 0.935 0.783
Interatividad |\TERy 0939 4568 2324
e Social
Percebida  |NTER3 0833 3.874 2.385
(INTER)
INTER4 0900 4.884 2.303
PSP1 0.894 2895 2169  0.872 0.912 0.723
Presenca  pgpy 0742 4726 2.110
Social
Percebida  pgp3 0.865 2221 1.848
(PSP)
PSP4 0.891 2347 1.817
Confianca CONF1 0904 4.053 2159  0.909 0.933 0.736
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(CONF) CONF2 0738 3347 2091
CONF3  0.853 4.905 1.990
CONF4 0884 4179 2.167

CONF5 0.899  4.095 2177

REL1  0.889 2768 2044 0934 0.953 0.835
Relacioname REL2 0914 2989 2.075
nto
(REL) REL3 0923 2663 2.081
REL4 0928 2432 1.988
USE1 00942 4937 2122 0921 0.950 0.863 0.836 0.677
Intencdode  ysEr 0916 4842 2129
uso (USE)
USE3 0929 4495 2.298
Suporte OPE1 0924 4937 2339  0.787 0.903 0824 0.536 0.593
Operacional
(OPE) OPE2  0.891 4474 2321
Suporte
emocional EMO1  1.000 1.000 0.000  1.000 1.000 1.000 0.428 0.470
(EMO)

Fonte: Elaborado pela autora.

Os resultados da Tabela 4.15 indicam que os critérios de confiabilidade foram satisfeitos.
Enquanto que os valores para o Alfa de Cronbach (CA) ficaram acima do valor esperado de
0.70; os valores da Confiabilidade Composta (CR) estdo acima do valor recomendado de 0.60
(Hair et al., 2018). Para a analise da validade convergente, foram considerados dois testes.
Primeiro, os valores das cargas fatoriais (fator Loadings) estdo acima do valor de 0.7 (Hair et
al., 2018). Segundo, os valores da Variancia Média Extraida (AVE) de todos os construtos

também apresentam valores acima do valor sugerido 0.5 (Hair et al., 2018).

Para a analise da validade divergente foram feitos dois testes. Na Tabela 4.16, a raiz quadrada
do AVE de cada construto (valores na diagonal) € maior do que os valores das correlagdes entre
os construtos (Fornell, Lacker, 1981; Hair et al., 2018), sugerindo que a validade discriminante
foi confirmada pelo critério Fornell-Larcker. Quanto ao HTMT, os valores na Tabela 4.17 estéo
abaixo do limite de 0,9, indicando também que a validade discriminante foi satisfeita por este
critério (Hair et al., 2017; Henseler et al., 2009).



Tabela 4.16 - Critério de Fornell-Larcker

Fornell OPE USE HUM INTER PSP UTI FAC REL EMO NOR COMF
OPER  0.908

USE 0.732 0.929

HUM 0.638 0.681 0.856

INTER 0.651 0.732 0.791 0.885

PSP 0.507 0.662 0.797 0.715 0.850

UTI 0.633 0.833 0.569 0.630 0.675 0.902

FAC 0.581 0.709 0.440 0.488 0.489 0.697 0.877

REL 0.461 0.580 0.774 0.689 0.791 0.530 0.311 0.914

EMO 0.567 0.654 0.733 0.790 0.757 0.558 0.377 0.781 1.000

NORM 0.545 0.786 0.592 0.658 0.663 0.820 0.564 0.562 0.541 0.862
CONF 0.732 0.826 0.701 0.807 0.731 0.747 0.637 0.596 0.774 0.690 0.858

Fonte: Elaborado pela autora.

Tabela 4.17 - Critério HTMT
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HTMT OPE  USE HUM INTER PSP UTlI FAC REL EMO NOR
OPER

USE 0.854

HUM 0.739 0.737

INTER 0.758 0.800  0.867

PSP 0592 0.717 0.898 0.799

UTI 0.729 0.895 0.628 0.693 0.726

FAC 0.665 0.759 0.465 0522 0.514 0.735

REL 0.527 0.621 0.840 0.750 0.884 0.578 0.324

EMO 0.628 0.682 0.762 0.830 0.806 0.584 0.385 0.807

NORM 0.635 0.857 0.648 0.726 0.719 0.883 0.602 0.608 0.568

CONF 0.852 0.892 0.760 0.888 0.809 0.806 0.673 0.653 0.821 0.749

Fonte: Elaborado pela autora.

4.5 Resultados

4.5.1 Modelo Estrutural

Primeiro, examinamos a colinearidade do modelo estrutural usando o fator de inflacdo da

variancia valores (VIFs internos) de cada construto exdégeno do modelo (Hair et al., 2018). Os

VIFs internos estéo abaixo do limite de 5,0 (o VIF mais alto o valor foi 4,032), o que confirma

a auséncia de problemas relacionados a colinearidade. Na sequéncia, foram estimados o0s

coeficientes de caminho (B) e a capacidade preditiva (R2) dos construtos exdgenos sobre os

construtos enddgenos. Para aumentar a confiabilidade dos valores estimados, foi realizado um

processo de bootstrapping com 5.000 subamostras (Hair et al., 2018; Henseler et al., 2015). A

Tabela 4.18 mostra os valores dos coeficientes de caminho e p-valores das relagdes observadas.
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Tabela 4.18 - Hipdteses da pesquisa

Desvio p
Hipoteses B Padrdo  valor Resultado
Hia. Percepcéo de Facilidade de Uso -> Intengéo de Uso 0178 0079  0.023 Confirmada
H1b. Utilidade Percebida -> Intencdo de Uso 0.286 0.102 0.005 Confirmada
H1c. Normas Sociais Subjetivas -> Intencdo de Uso 0.202 0.077 0.009 Confirmada
H2a. Humanidade Percebida -> Intengéo de Uso 0.191 0.095 0.045 Confirmada
H2b. Interatividade Social Percebida -> Intencdo de Uso  0.029 0.095 0.756  Nao confirmada
H2c. Presenca Social Percebida -> Inten¢éo de Uso -0.209 0.081 0.010 Confirmada
H3a. Confianca -> Intencdo de Uso 0.313 0.093 0.001 Confirmada
H3b.Relacionamento -> Intencdo de Uso 0.070 0.071 0.322  Nao confirmada
H4a. Intencéo de Uso -> Suporte operacional 0.732 0.067 0.000 Confirmada
H4b. Intencdo de Uso -> Suporte emocional 0.654 0.062 0.000 Confirmada

Fonte: Elaborado pela autora.

Na dimensao funcional, todas as hipdteses foram confirmadas. Os resultados mostram que
existe uma relagdo positiva entre a percepgao de facilidade de uso ¢ a intengdo de uso (Hla;
= 0,178, p-valor = 0,023); utilidade percebida e intengdo de uso (H1b; B = 0,286, p-valor =
0,005) e normas sociais subjetivas e a inten¢do de uso (H2c; p = 0,202, p-valor = 0,009). Na
dimensdo socioemocional, duas hipdteses foram confirmadas: (i) a influéncia positiva da
humanidade percebida na intengdo de uso (H2a; B = 0,191, p-valor = 0,045) e a influéncia
negativa da presenga social percebida na inteng¢ao de uso (H2c; p = -0,209, p-valor = 0,010).
Porém, a relacdo entre interatividade social percebida e Intencdo de Uso ndo foi confirmada
(H2b; B = 0,029, p-valor = 0,756). Na dimensdo relacional, apenas a hipdtese que mostra a
influéncia positiva da confianca na inten¢do de uso (H3a; B = 0,313, p-valor = 0,001) foi
confirmada. A hipotese 3b, que avaliava o impacto do relacionamento na intengdo de uso néo
foi confirmada (H3b; B = 0,070, p-valor = 0,322). Por fim, as hipoteses referentes a intengéo de
uso e o tipo de uso esperado foram testadas. Os resultados indicam uma relacdo positiva e
significativa entre intencdo de uso e suporte operacional (H4a; O = 0,732, p-valor = 0,000) e
intencdo de uso e suporte emocional (H4b; O = 0,654, p-valor = 0,000).

Para completar a andlise, os coeficientes de determinacdo (R2) e a relevancia preditiva (Q2)
foram calculados para demonstrar, respectivamente, o poder explicativo e preditivo do modelo
(Hair et al., 2018). Os resultados estdo disponiveis na Tabela 4.18. Os valores (R2) indicam até
que ponto a variancia de um construto endégena ¢é explicado pelos efeitos dos construtos
exogenas (Hair et al, 2018). Valores de R2 maiores que 0,26 sdo considerados significativos

para as ciéncias sociais (Cohen, 2013). Na Tabela 4, os valores de R2 sdo: intencéo de uso (R2
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=0,836), suporte operacional (R2 = 0,536) e suporte emocional (R2 = 0,428). Também testamos
os valores de Q2 para avaliar a relevancia preditiva do modelo, no qual valores acima de zero
devem ser obtidos (Hair et al, 2018). Como mostrado na Tabela 4, os valores alcancados

indicam a boa capacidade preditiva do modelo proposto e validado.

4.5.2 Resultados dos Grupos Focais

4.5.2.1 Dimensao funcional

As opinides dos entrevistados corroboram a confirmacéo das hipdteses H1la, Hlb e H1C. Em
relacdo a facilidade de uso percebida (H1a), os participantes reforcaram a importancia de que
0 SSR seja simples de operar em virtude das dificuldades das pessoas idosas em interagir com
novas tecnologias. Por exemplo, o participante P2 afirmou: “/../que o robé seja
autoexplicativo pra eu ndo sofrer né, eu ndo quero, com a minha faixa de idade, sofrer mais,
eu quero facilidade” (P2). Como sugestdes, 0s participantes apontaram que 0s SSRs deveriam
receber comandos de voz e ter instru¢@es simplificadas, como mostra a fala do participante P5:
“[...] os robos devem vir com a tecnologia de conhecer a voz [...] Ai eu posso utilizar sozinho,
porque ele vai conhecer minha voz, ai depois caberia no caso a adaptacdo da familia toda”
(P5). O participante P2 complementou: “/...] Ou entdo o proprio robé poderia ter um tutorial

e falar: “olha eu posso fazer isso e isso para vocé, se vocé quiser”. (P2).

Em relacdo a Utilidade percebida (H1b), os entrevistados ratificaram que um SSR poderia
ser Util na execucdo de servigos domésticos, auxilio em compromissos pessoais, monitoramento
de saude e apoio no cuidado de idosos. Assim, destacaram o0 uso do SSR para tarefas
operacionais. Por exemplo, “/...] Eu acho que para usar dentro de casa, seria otimo, se ele
fizesse todos os servigos da casa, lavar, passar, cozinhar, limpar, seria uma maravilha” (P11).
O participante P8 destacou: “/...] Acho que lembrar de algum medicamento, ou evitar alguma
queda, que é muito comum acontecer com 0 idoso que esta sozinho e ndo tem ninguém para
ficar se ele ndo tiver uma cuidadora” (P8). No caso do uso dos SSRs para suporte emocional
houve divergéncias de opinides. Por exemplo, um participante destacou que usaria 0 SSR para
suporte emocional: “/...] entdo as vezes um robé em casa seria util, muito util, porque ele seria
uma pessoa que poderia conversar com a gente [...] um robd que fica com a gente para dividir
emocdes porque tem a hora da tristeza, a hora da angiistia” (P5). E interessante a posi¢&o do
participante P2 ao definir a utilidade do robd como um assistente e amigo: “Fu acho que eu

queria um robd expert que me deixasse informada, que levantasse meu humor [...] Eu gostaria
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de ter um para buscar meu foco, eu tenho esse problema como idosa, ndo tinha antes, tenho
agora. Entdo meu robd seria interessante pra me buscar de volta e buscar o meu foco,
entendeu?” (P2). Porém, outro participante demostrou resisténcia a ideia do SSR como um
companheiro “/...] Eu aceitaria para servigos, ndo interagir [...] eu acho que para um servigo:

seria excelente, mas a intera¢do, mais para frente” (P3).

Por fim, quanto ao fator Normas sociais subjetivas (H1c), a maioria dos entrevistados
confirmou a influéncia de pessoas préximas (sobretudo, filhos) em suas motivacgdes de uso. Por
exemplo: “/...] meus filhos, eles se preocupam muito se eu estou bem porque eu moro sozinha
né, e moro longe deles, entdo meus filhos me motivariam para isso (P2). Outro participante
relata o conflito entre dependéncia e autonomia: “A gente sempre pede opinido né, minha filha
do meio, sempre que eu vou fazer alguma coisa, mas a decisao final € sempre minha (P11). Por
fim, o participante P5 manifestou receios sobre como o uso do SSR seria interpretado por seus
familiares, indicando: “Vai ter pessoas da familia que vao achar que esta trocando a pessoa

pelo robo, ou vai ter aquele amigo que vai achar que vocé quer se achar” (P5).

4.5.2.2 Dimens&o socioemocional

Em relacdo a Humanidade percebida (H2a), a maioria dos participantes expressou um
interesse de que o SSR tivesse caracteristicas humanas, ja que elas poderiam estimular a
interacdo. Alguns fragmentos de falas dos participantes refor¢cam esta percepcao. Por exemplo,
0 participante P4 afirmou: “Eu acho que o robé mais humanoide, pelo menos pra mim, eu me
sinto mais a vontade, de vocé conversar com um robé humanoide” (P4). O participante P10
exemplifica como o antropomorfismo sugere uma conexao mais proxima com o robd,
enxergando-0 ndo apenas cOMO uma magquina, mas como um companheiro com quem podem
se relacionar emocionalmente: “Fu sou mais a favor do robé humanoide, porque eles
expressam muito mais a vontade da gente, sentem muito mais a vontade, eu acho que teria mais
facilidade de interagir, com um robd de caracteristicas mais humanas, talvez até dé para

esquecer que é uma maquina” (P10).

O fator Presenca social percebida (H2c) apresentou uma relacdo negativa com a intencao
de uso em nosso estudo. Para os entrevistados, estar na presenca de um SSR e sentir que estd
em contato com um humano, é algo que causa estranheza. Alguns fragmentos ilustram os
achados: “Eu acho que preferiria uma maquina, ndo sei porque, acho que seria menos

impessoal, ele € uma maquina e pronto, nédo teria que ter uma aparéncia humana eu acho que
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preferiria uma mdquina com aparéncia de mdaquina do que de humana” (P11); *“(...) ndo tdo
humano (o rob6) porque é uma maquina né, a gente nao quer aquela perfei¢cdo de um humano ”
(P9). Portanto, a presenca social percebida diminuiu a intencdo de uso, de acordo com nossos

achados.

Também, a hipo6tese H2b (Interatividade Social Percebida) ndo foi confirmada no Estudo 1,
indicando que o relacionamento socioemocional dos SSRs com as pessoas idosas pode ser
complexo. Embora haja expectativas de que o SSR demonstre habilidades sociais, 0s
entrevistados expressaram a percepcao de que estariam interagindo com uma maquina em suas
residéncias. Por exemplo, o participante P11 ilustra esta situagdo: “Eu acho que depende do
que vocé tem em casa, se VOCé tem outras pessoas, vocé ndo precisa do robd para interagir, ele
ta 14 pra trabalhar. Se vocé for sozinho e tiver um robé em casa, ele pode servir para ajudar
essa pessoa e fazer companhia para ela, se ndo, ele esta ali pra fazer o servigo” (P11). Portanto,
existe uma conscientizacao critica de que a interacdo humana completa ndo pode ser totalmente

imitada pelo SSR.

4.5.2.3 Dimenséo relacional

As opinides dos entrevistados ilustram os resultados das hipoteses H3a e H3b. Em relacdo a
Confianca (Hipotese 3a), os entrevistados mostraram acreditar na capacidade do SSR em
desempenhar tarefas operacionais de forma eficaz como, por exemplo, a confianga na preciséo
das informagdes fornecidas (“um robé expert que me deixasse informada * — P2) e a capacidade
de lidar com situacfes de emergéncia e necessidade de suporte (“Eu tenho em mente que eu
ndo quero dar trabalho pra ninguém, e o robd estaria la e faria as coisas pra mim e ndo daria
trabalho pra ninguém” P5). Porém, os grupos focais revelaram dividas dos entrevistados ao
uso SSRs. O participante P9 questionou a autonomia do SSR (“Eu acho que ele ndo pode

’

invadir a minha privacidade, tem que ser eu que dou o comando ), enquanto que o participante
P1 alegou problemas de privacidade (“Para acessar o roboé teria uma senha? |[...] Entdo ndo
teria risco né, cada um teria o nome e uma senha’’). Por Ultimo, o participante P4 mencionou
a possibilidade de violagdo dos dados coletados pelo SSR: “Eu acho que do ponto de vista de
risco é a questdo da informacéo, tem o risco porque tem pessoas que ndo tém ética, a pessoa
que ndo tem limite vai usar para enriquecer ou prejudicar [...]” (P4). Portanto, apesar de
pessoas idosas demonstrarem confianga nos SSRs, elas também anteveem alguns potenciais

riscos. Todavia, isto ndo se configura como um impedimento para a aceitagdo dos SSRs.
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Em relacdo ao fator Relacionamento (H3b), os resultados do Estudo 1 sugerem a nao
confirmacédo da hipo6tese H3b, o que pode ser melhor compreendido pelas opinides coletadas
nos grupos focais. Vale resultar que elas vao também ao encontro da ndo confirmacdo da
hipdtese H2b (Interatividade Social Percebida), reforcando que os entrevistados ndo pretendem
construir um relacionamento profundo com os SSRs, apesar de julgarem positivamente suas
capacidades de mimetizar habilidades sociais. A opinido do participante P2: “eu ndo consigo
me privar do relacionamento humano, eu quero estar perto de gente.” € P5. “Entdo a gente
vai ter dentro de casa um amigo para conversar e contar historia que ele ndo vai contar pra
ninguém, mas tem o ser humano que existe, como diria, o toque, aquele que olha pra gente,
aquele que muitas vezes a gente pode olhar e transmitir emoc¢6es, tem muita gente que muitas
vezes com um abrago vocé cura uma pessoa, com um bom dia vocé cura uma pessoa, € com 0
robd a gente vai ter que notar que isso nao vai acontecer, a gente vai ter um terapeuta em casa,

mas sem aquele abrago.” ilustram isso.

4.6 Discussao e contribuicdes
4.6.1 Contribuicdes tedricas

Os resultados contribuem para a pesquisa sobre aceitacdo e uso de SSRs no cuidado de
pessoas idosas. Primeiro, adaptamos e validamos o modelo conceitual de Aceitacdo de Robds
de Servico (SRAM) de Wirtz et al. (2018) para o contexto do cuidado de pessoas idosas. Nossos
resultados demonstram a alta capacidade preditiva do modelo (83,6% da variancia). Assim,
oferecemos um modelo alternativo para aceitacdo e uso de SSRs no cuidado de pessoas idosas,
uma vez que o SRAM adaptado tem vantagens em relacdo aos modelos ja existentes (TAM,
UTAUT e Almere). Ele avanca 0 TAM (que se concentra em fatores funcionais) e o UTAUT
(que inclui fatores como influéncia social e motivacdo heddnica) ao incorporar elementos
socioemocionais e relacionais ligados a amigabilidade, prestatividade e sociabilidade nas
interacOes entre SSRs e pessoas idosas. Também amplia 0 modelo de Almere ao investigar o
impacto de caracteristicas antropomorficas do SSR, como a percepcdo de humanidade.
Portanto, 0 SRAM adaptado oferece uma estrutura conceitual que inclui condicdes de contexto,
caracteristicas do SSR e aspectos psicoldgicos e sociais especificos das pessoas idosas,
proporcionando uma analise mais profunda dos fatores que influenciam sua aceitagdo e uso

dessas tecnologias inovadoras.
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Segundo, os resultados comprovam o valor dos SSRs no cuidado de pessoas idosas, porém,
este potencial uso ndo esta livre de restricdes e preocupacGes. Um ponto positivo é que
participantes dos dois estudos confirmaram o valor funcional dos SSRs. Quanto a facilidade de
uso percebida ficou claro a necessidade de que o robd seja intuitivo e simples de operar, 0 que
esta alinhado a outros estudos (Beer et al., 2017; Ke et al., 2020; He et al., 2023). Em termos
de utilidade percebida, observamos que o uso dos SSRs tem forte orientacdo utilitaria, uma vez
que eles sdo pretendidos para apoiar atividades operacionais (Kim et al., 2019; He et al., 2023).
Ademais, os participantes demonstraram se importar com a opinido de pessoas proximas,
especialmente seus filhos, corroborando com outros estudos que apontam a influéncia das

normas sociais subjetivas na aceitacdo dos SSRs (Wu et al., 2014; Takanokura et al., 2021).

Os resultados para os fatores socioemocionais e relacionais demandam ponderacGes. Apenas
a influéncia da humanidade percebida (H2a) foi validada positivamente, uma vez que este
resultado sugere que os respondentes acreditam que 0os SSRs devem ser capazes de aprender e
resolver problemas; aparéncia préxima de um humano e expressar emog¢des como 0s humanos
(ver Tabela 4). Portanto, nossos resultados reforcam outros estudos que apontam que pessoas
idosas antropomorfizam SSRs para criar um senso de companhia e mitigar a solidao
(Papadopoulos et al., 2020; Baisch, Kolling, 2023). Por exemplo, Khosla e colaboradores
(2017) destacam que SSRs com caracteristicas semelhantes @ humanos permitem uma maior
aceitacdo e uso. Também reforcam a perspectiva de Tobis et al. (2023) sobre a possibilidade de
estabelecer amizade e relag6es positivas com o SSR. De fato, nossos resultados indicam que 0s
participantes usariam o SSR nédo apenas para realizacao de tarefas funcionais, mas também para

suporte e conforto emocional.

No entanto, o fator interatividade social percebida (H2b) n&o se confirmou e o fator presenca
social percebida (H2c) apresentou uma relacdo negativa. Esses resultados evidenciam que
embora os participantes valorizem certos niveis de humanidade nos SSRs, eles ndo o0s
consideram como pessoas reais e totalmente capazes de substituir o cuidado humano. Pelo
contrario, altos graus de antropomorfizacdo podem resultar em atitudes negativas, estranheza e
desconforto (uncanny valley) (Tinwell et al., 2011; Yam et al., 2021). Nossos resultados
também ratificam este sentimento de estranheza e, até mesmo, resisténcia. Uma possivel
explicacdo € que as pessoas idosas tém uma maior busca de satisfacdo emocional por meio das
interacdes humanas a medida que percebem a quantidade limitada de tempo que podem ter (Yu
et al., 2020; Tu et al., 2020). Ademais, nossos participantes (Estudos 1 e 2) sdo pessoas com

maior grau de escolaridade (ver Tabela 1). Portanto, a alta antropomorfizacao é menos utilizada
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como direcionador da aceitacdo jA que existe uma maior conscientizagdo de estar se
relacionando com uma maquina e que este tipo de interacdo, até 0 momento, ndo atende as

necessidades sociais das pessoas idosas (Mucchiani et al., 2021; Yam et al., 2021).

Nesta mesma linha, temos a ndo validacdo do fator Relacionamento (dimenséo relacional),
que denota a construcdo de uma relacdo de proximidade e amizade entre a pessoa idosa e o
SSR. Novamente, este resultado reforga uma relagéo superficial e que 0s SSRs néo serédo amigos
préximos das pessoas idosas. O unico fator da dimenséo relacional confirmado foi a confianca
(H3a). A seguranca e privacidade séo considerados fatores essenciais que envolvem a confianca
e impactam na adocao e aceitacdo de uma tecnologia (Asgharian et al., 2022). Aspectos éticos
em relagdo a privacidade, consentimento e controle podem interferir negativamente na
confianca dos usuarios (Pedersen et al., 2018). Entretanto, os participantes do nosso estudo
manifestaram confiar em informac6es que os SSRs fornecerem, atendendo as expectativas e
funcionalidades esperadas pelos usuérios. O estudo de Poulsen e colaboradores (2018)
corrobora com nossos resultados, o qual comparou a confiangca em SSRs para cuidados
domiciliares e obversou que pessoas mais velhas tem maior confianca em ser cuidado por um

SSRs quando comparado a pessoas mais jovens.

Terceiro, a literatura que analisa o impacto de valores culturais nacionais na aceitacdo dos
SSRs é ainda incipiente e demanda mais investigacdes (Papadopoulos et al., 2018). Assim,
nosso estudo, que é o primeiro a ser realizado no Brasil, acrescenta ao apresentar fatores que
mais influenciam na aceitacdo do SSRs por pessoas idosas neste contexto especifico. Nossos
resultados estdo alinhados com alguns estudos realizados com idosos de outros paises. Por
exemplo, He et al. (2023) destacam a experiéncia previa do povo chinés com dispositivos
inteligentes atua para facilitar esta aceitacdo assim como o papel preponderante de elementos
funcionais (facilidade de uso e utilidade) na aceitacdo dos SSRs por idosos chineses. Tais
condicdes foram também observadas em nosso estudo, mas mais pesquisas sao necessarias para
confirmar essa hipotese. Interessante também é o resultado para o fator confianca. Fracasso et
al. (2022) apontam que idosos italianos pareciam ser um pouco mais confiantes em relagdo aos
SSRs, enquanto que idosos alemdes se mostraram menos confiantes aos SSRs. Pode-se
especular que povos latinos (brasileiros e italianos) tendem a valorizar mais as relagGes
interpessoais assim como sdo mais abertos a aceitacdo de incerteza (Gattermann-Perin et al.,
2023). Como resultado, eles tendem a aceitar mais riscos e confiar mais em novas tecnologias

como 0s SSRs (Gattermann-Perin et al., 2023). Portanto, este estudo atende aos chamados de
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mais pesquisas sobre a aceitacdo e uso de SSRs entre diferentes paises (Papadopoulos et al.,
2018; He et al., 2023), fornecendo evidéncias em relacdo ao contexto brasileiro.

4.6.2 ContribuicGes préticas

Por fim, testamos empiricamente o modelo de Wirtz e colaboradores (2018), que se
diferencia por incluir fatores emocionais e relacionais na aceitagdo de tecnologias e atendendo
a sugestdes de pesquisas na area do tema (Fernandes, Oliveira, 2022). Por fim, o estudo traz
contribuicdes praticas visando ampliar a aceitacdo dos SSRs no cuidado de pessoas idosas.
Primero, desenvolvedores podem compreender os fatores que motivariam a aceitacdo de SSRs.
Os resultados revelam que a intengdo de uso dos SSRs é impulsionada, principalmente, por
elementos funcionais. Assim, o valor utilitario associado a conveniéncia (comando de voz,
inteligéncia artificia, etc.) deve ser enfatizado como forma de prover mais autonomia ao idoso
e apoiar o trabalho de cuidadores. Segundo, 0s nossos resultados também destacam que 0s SSRS
podem fornecer suporte emocional aos idosos. Todavia, diferente do esperado (Whelan et al.,
2018; Papadopoulos et al., 2020) muitos dos fatores socioemocionais e relacionais
(interatividade social, presenca social e relacionamento) ndo tém uma influéncia direta na
intencdo de uso, indicando que o relacionamento entre SSR e pessoa idosa tem natureza
superficial e consciente. Assim, 0s SSRs precisam evoluir para suprir necessidades emocionais
mais profundas, tais como expressar calor humano, demonstrar preocupacédo e criar afeto e
empatia. Por fim, a alta demanda por cuidadores é uma realidade ndo somente no Brasil, mas
em todo o mundo. O uso de SSRs pode ser uma das alternativas para solucionar este problema.
Hé paises, como por exemplo o Japdo, que ja estdo estruturados para a implementacdo de SSRs
por meio de politicas publicas, mas ha um custo de investimento da tecnologia. Nosso estudo,
pode, entdo, contribuir com formuladores de politicas publica interessados nesta alternativa.

4.6.3 Limitagdes e trabalhos futuros

Identificamos algumas limitagOes no trabalho que merecem consideragdo. Primeiro, futuras
pesquisas podem ampliar o tamanho da amostra tanto dos estudos quantitativo e qualitativo,
aumentando a representatividade e validade da amostra. Adicionalmente, reconhecemos que
outras condicdes relevantes poderiam ter sido exploradas como possiveis moderadores, tais
como ansiedade, nivel cognitivo e suporte social. Portanto, sugerimos que pesquisas futuras

sobre a aceitacdo de SSRs por pessoas idosas incorporem a avaliacdo desses aspectos, bem
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como da funcionalidade familiar e qualidade de vida, por meio da aplicagdo de instrumentos
especificos para investigar essas variaveis. Terceiro, consideracdes sobre contexto brasileiro
foram baseadas na pesquisa realizada e ndo considerou instrumentos ja aplicados em outros
paises. Lo0go, pesquisas entre paises poderiam seguir a mesma metodologia para se garantir

maior comparabilidade entre os resultados.
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5. CONCLUSAO

Esta dissertacao teve como objetivo avaliar a aceitacdo de SSRs para o auxilio e cuidado
de pessoas idosas no contexto brasileiro. Para alcancar tal objetivo, forma feitos dois artigos,
cujos resultados e contribuicdes, respondem a este objetivo geral. O primeiro artigo, um estudo
de revisdo bibliométrica da literatura, teve a finalidade de identificar e mapear os principais
topicos na literatura acerca do tema dispostos na literatura internacional. No segundo artigo foi
adotado dois métodos de pesquisa. Primeiro, uma pesquisa do tipo survey, constituiu na
aplicacdo de um modelo de aceitacdo tecnoldgica adaptado em pessoas com 50 anos mais,
residentes no brasil, com a proposta de identificar os principais fatores que influenciam a
aceitacdo de robds de servico. Também foi executada uma pesquisa com grupos focais para se
aprofundar nos resultados encontradas na etapa anterior. A seguir sao apresentados os principais
resultados e contribuigdes do trabalho. Na sequéncia, as limitagdes e sugestdes para estudos

futuros.

5.1 Implicacdes tedricas e préticas

Na primeira etapa da pesquisa, identificamos os principais temas da literatura acerca do
uso de robds no cuidado as pessoas idosas. Seis clusters emergiram do nosso estudo, sendo eles
(i) aceitacdo e design de robos; (ii) papel social e valores éticos (iii) barreiras e criticismo; (iv)
efeitos, eficacia e impacto do uso de rob6s.; (v) uso terapéutico de robds e (vi) percepcdes dos
profissionais e servicos de saude. Assim, observamos fatores chaves da literatura do estudo,
como as caracteristicas do rob6 e seu design sdo elementos que impactam de forma significativa
a aceitacdo para o usuéario (pessoas idosas e outros stakeholders), fatores facilitadores e barreiras
para o uso e como podem se modificar de acordo com o contexto, como por exemplo afinidade
com tecnologia, cultura, género e escolaridade. Também, foi levantada a questdo da ética
quanto ao uso de robds, considerando topicos como seguranca, privacidade, e interferéncia nas
relacOes pessoais. Ainda, verificamos a eficacia do uso de robds sociais e a influéncia positiva
na saude mental de pessoas idosas, especialmente as institucionalizadas, e os beneficios do uso
pela Optica de cuidadores formais e informagdes. Por fim, ao mapear a literatura referente a
tematica, foi possivel identificar questdes para investigacdes futuras. E importante que estudos
futuros investiguem como fatores culturais, éticos e individuais (considerando aspectos
multidimensionais) impactam na aceitacdo de usuarios e stakeholders, o desafio de diminuir

barreiras e integrar melhor profissionais de satde e rob6s para oferta de um cuidado qualificado,
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estudos longitudinais que acompanhem por longos periodos o uso de robds por pessoas idosas
em seus ambientes reais de vida e o real custo-beneficio do uso de robds.

Na segunda e terceira etapa de nossa pesquisa, adaptamos e validamos o modelo conceitual
de Aceitacdo de Robds de Servico (SRAM) de Wirtz et al. (2018) para o contexto do cuidado
de pessoas idosas, com resultado de alta capacidade preditiva do modelo (83,6% da variancia).
Assim, oferecemos uma estrutura conceitual que inclui condi¢BGes de contexto, caracteristicas
do SSR e aspectos psicoldgicos e sociais especificos das pessoas idosas, proporcionando uma
analise mais profunda dos fatores que influenciam sua aceitacdo e uso dessas tecnologias
inovadoras. Com isso, observamos que o0s participantes de ambos 0s estudos (survey e grupo
focal) confirmaram o valor funcional dos SSRs, destacando a necessidade de que o robd seja
intuitivo e simples de operar e que seu uso tem forte orientacdo utilitaria. Quanto aos fatores
socioemocionais, apenas a influéncia da humanidade percebida (H2a) foi validada
positivamente, a partir da observacao de que os respondentes acreditam que 0s SSRs devem ser
capazes de aprender e resolver problemas e apresentar aparéncia proxima de um humano, além
de expressar emocdes como 0s humanos, indicando a utilizacdo nao apenas para realizacdo de
tarefas funcionais, mas também para suporte e conforto emocional. Entretanto, o fator
interatividade social percebida (H2b) ndo se confirmou e o fator presenca social percebida
(H2c) apresentou uma relagcdo negativa. Esses resultados evidenciam que embora o0s
participantes valorizem certos niveis de humanidade nos SSRs, eles ndo 0s consideram como
pessoas reais e totalmente capazes de substituir o cuidado humano. Também, temos a nao
validacdo do fator Relacionamento (dimensdo relacional), que denota a construcdo de uma
relacdo de proximidade e amizade entre a pessoa idosa e 0 SSR. Novamente, este resultado
reforca uma relacdo superficial e que os SSRs ndo serdo amigos proximos das pessoas idosas.
O Unico fator da dimenséo relacional confirmado foi a Confianca (H3a), no qual pudemos
observar que os participantes do nosso estudo manifestaram confiar em informac6es que os
SSRs fornecerem, atendendo as expectativas e funcionalidades esperadas pelos usuarios. Por
fim, realizamos a investigacdo da aceitacdo do uso de SSRs no contexto nacional brasileiro,
mas ainda é preciso estudar de forma mais profunda como fatores culturais impactam a

aceitabilidade.

Assim, contribuimos de forma pratica para orientar a industria de rob0s sobre as
consideragcbes do publico alvo. Desenvolvedores podem, por meio de nosso estudo,
compreender os fatores que motivariam a aceitacdo de SSRs, com foco especialmente em

elementos funcionais. Os nossos resultados também destacam que os SSRs podem fornecer
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suporte emocional aos idosos. Por fim, a alta demanda por cuidadores é uma realidade nédo

somente no Brasil, mas em todo o mundo. Alguns paises, como por exemplo o Japdo, ja

estruturam politicas publicas para implementacéo de prestacdo de cuidado a populagéo aliado

ao uso de SSRs. Nosso estudo, pode contribuir com formuladores de politicas publica

interessados nesta alternativa, especialmente em contexto nacional brasileiro. Além disso,

podemos inspirar servigos de salde (privados e/ou publicos) a pensar na melhor forma de

incorporar tecnologias (sobretudo os rob6s) como ferramenta de apoio no cuidado da pessoa

idosa.

5.2 Limitacdes e pesquisas futuras

As principais limitagdes encontradas no desenvolvimento do estudo foram:

Utilizamos apenas uma base de dados (Web of Science) para selecdo de artigos que
compuseram a revisdo bibliométrica da literatura, dessa forma, artigos relacionados
ao tema principal podem estar fora da analise, apesar da base escolhida ser a mais
utilizada para estudos bibliométricos nas areas de gestéo;

O método de busca na revisdo bibliométrica da literatura foi baseado em palavras-
chave aplicadas as publicacGes, assim, é possivel que alguns artigos que estdo
relacionados ao foco da pesquisa tenham sido excluidos;

O tamanho de nossa amostra total, assim como a do grupo focal, pode ser
considerado uma restricdo, potencialmente afetando a representatividade dos
resultados. Além disso, a auséncia de participantes da regido nordeste do Brasil
pode comprometer ainda mais essa representatividade;

Reconhecemos que outras condi¢des relevantes poderiam ter sido exploradas como
possiveis moderadores, tais como presenca de ansiedade e depressao, nivel
cognitivo e suporte social.

Conclusdes desta revisdo dependem da educacéo e experiéncia dos pesquisadores.

Desse modo, recomenda-se como estudos futuros:

A ampliacdo da revisdo bibliométrica considerando outras bases de dados;
A ampliagdo da amostra por meio de um maior numero de participantes, garantindo

maior representatividade da populacgdo brasileira e suas diferentes regides;
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A inclusdo de aspectos multidimensionais, para conhecer o perfil dos respondentes
acerca de suas condicdes de saude, psicoldgicas e sociais, bem como da
funcionalidade familiar e qualidade de vida, por meio da aplicacdo de instrumentos

especificos para investigar essas variaveis.
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CONSTRUTO

AFIRMACOES NO QUESTIONARIO DE PESQUISA

REFERENCIAS

Facilidade de Uso
percebida (FAC)

Eu acredito que conseguiria utilizar o robd sem ajuda de outras pessoas

Eu acredito que ndo teria dificuldades para interagir com robd

A disponibilidade de informacdes sobre como usar o rob6 me ajudaria a
utiliza-lo melhor

Eu acredito que ndo teria dificuldades em aprender sobre como usar o robd

Eu acredito que o robd seria facil de utilizar

Heerink et al.,2010;
Venkatesh et al.,
2012; Alaiad, Zhou,
2014; Fernandes,
Oliveira, 2021.

Utilidade
Percebida (UTI)

Eu acredito que o robd seria Gtil para mim

Eu acredito que seria bom ter um robd

Eu acredito que o robd poderia me ajudar em muitas tarefas do dia a dia

Eu acredito que utilizar o robd poderia me ajudar nas minhas atividades do
dia a dia

Eu acredito que o robd poderia me fazer companhia

Heerink et al.,2010;
Venkatesh et al.,
2012; Alaiad, Zhou,
2014; Fernandes,
Oliveira, 2021.

Normas Sociais

Eu acho que causaria uma boa impressao se eu utilizasse o robd

Eu acho que meus familiares gostariam que eu utilizasse o robd

Heerink et al.,2010;
Venkatesh et al.,

Subjetivas Pessoas proximas me sugeririam utilizar o rob6 para me auxiliar 2012; Alaiad, Zhou,
(NOR) Eu acredito que usar um robd de servico me daria uma boa reputacéo 2014; Fernandes,
Pessoas gue eu valorizo a opinido sugeririam gue eu utilizasse o robd Oliveira, 2021.
Eu acredito que os robds deveriam expressar emocfes como 0s humanos
Hsg;ggé?jge Eu acredito que o robd deveria ser capaz de aprender, raciocinar e resolver | Blut et al., 2021
roblemas ivei
(HUM) p Fernandes, Oliveira,

As vezes eu acho que o robd deveria ter sentimentos como 0s humanos

Eu gostaria de pensar no robd como se ele fosse uma outra pessoa

Eu acredito que o robd deveria ter uma aparéncia préxima de um humano

2021.

Interatividade
Social Percebida
(INTER)

Eu gostaria gue o robd me entendesse

Eu gostaria de um robb com o qual pudesse ter conversa agradavel

Eu gostaria de um robé cuja interacdo fosse divertida

Eu gostaria que a interacdo com o rob6 fosse agradavel

Heerink et al.,2010;
Fernandes, Oliveira,
2021.

Presenca Social

Quando eu estiver interagindo com o rob6, eu acho que ele estara
realmente interagindo comigo

Eu acho que vou identificar o robd como uma pessoa de verdade

Heerink et al.,2010;

Percebida —— - A ; Fernandes, Oliveira,
(PSP) Quando eu estiver interagindo com o robd, eu acho que sera como 2021
conversar com uma pessoa real '
Eu posso imaginar o robd como uma criatura viva
. Eu confiaria em uma informacdo do robd
Confianga Eu seguiria um conselho do robb Alaiad, Zhou, 2014;
(CONF) , ) ;

Eu acho que o rob0 ird ter um bom funcionamento

Eu acho que o rob6 atenderd minhas necessidades e expectativas

Eu acho que o robd seria configvel

Fernandes, Oliveira,
2021

Relacionamento
(REL)

Eu acho gue eu me sentiria proximo do rob6

Eu acho que podera existir um "vinculo" entre o robd e eu

Eu acho que o rob6 poderia ser como um amigo préximo

Eu acredito que desenvolveria um bom relacionamento com o robd

Bersechied et al.,
1989; Blut et a.,
2021; Fernandes,
Oliveira, 2021.

Intencédo de Uso

Eu acho que vou recomendar gue outras pessoas utilizem robés

Eu tenho percepcdes positivas em relacdo ao uso de robds para me auxiliar

Fernandes, Oliveira,

(USE) Eu acho que usarei robds no futuro 2021,
Eu acho que aceitaria ajuda do robd para sair da cama, ir ao banheiro,
Suporte cuidar da aparéncia, alimentar-se, tomar banho, vestir-se e andar, caso eu
Operacional venha precisar de ajuda para realizar essas atividades
(OPE) Eu acho que aceitaria ajuda do robé para tomar medicamentos, pagar Papadopoulos et al.,
contas, pegar transporte e fazer compras, caso eu venha precisar de ajuda 2018; Blut et al.,
para realizar essas atividades 2021
Suporte
Emocional Eu acho que o rob6 poderia ser como um amigo préximo

(EMO)
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APENDICE B — Termo de Consentimento Livre e Esclarecido - TCLE
TERMO DE CONSENTIMENTO DE PARTICIPA(;AO EM PESQUISA

O (a) Senhor (a) esta sendo convidado (a) para participar da pesquisa “Intencao e
experiéncia de uso de robds e servigco no cuidado de pessoas idosas”.

O objetivo deste estudo é identificar a aceitacdo dos robds de servigos para o cuidado e
auxilio de pessoas idosas no Brasil e investigar os fatores (requisitos e percepcdes de qualidade)
que mais influenciariam a experiéncia do usuario. O (a) senhor (a) foi selecionado (a) por ter
idade igual ou superior a 60 anos. Sua participacao é voluntaria, isto €, a qualquer momento o
(@) senhor (a) pode desistir de participar e retirar seu consentimento. A sua recusa nao trara
nenhum prejuizo na sua relacdo com o pesquisador.

A coleta de dados sera composta por um questionario para ser preenchido digitalmente
que visa coletar informacdes sobre seu perfil socioecondmico e suas percepcbes em relacdo a
intencdo de uso de robds de servico para o auxilio e cuidados em saude. O tempo utilizado para
preenchimento do questionario sera de aproximadamente quinze minutos. Dando anuéncia a
este termo virtual de consentimento livre e esclarecido, vocé aceita participar do questionario
virtual. Entretanto, vale ressaltar que fica reservado a vocé o direito de negar essa participagdo
a qualquer momento, caso assim o queira. Além disso, nenhuma questdo do questionario é
obrigatéria. O (@) senhor (a) tem o direito de ndo responder a qualquer questdo, sem
necessidade de explicacdo ou justificativa para tal.

Suas respostas serdo tratadas de forma anénima e confidencial, ou seja, em nenhum
momento serd divulgado seu nome em qualquer fase do estudo. Quando for necessario
exemplificar determinada situacdo, sua privacidade serd assegurada. Os dados coletados
poderdo ter seus resultados divulgados em eventos, revistas e/ou trabalhos cientificos. E
assegurado o seu direito em acessar os resultados desta pesquisa. Ap6s término, os resultados
estdo disponiveis em www.geps.dep.ufscar.br.

O preenchimento destes questionarios nao oferece risco imediato ao (a) senhor (a),
porém considera-se a possibilidade de um risco subjetivo, pois algumas perguntas podem
remeter a algum desconforto, evocar sentimentos ou lembrancas desagradaveis ou levar a um
leve cansaco ap6s responder os questionarios. Caso algumas dessas possibilidades ocorram, o
senhor (a) podera optar pela suspensao imediata do preenchimento do questionario. O (a) senhor
(@) podera contatar o pesquisador principal através do contato telefénico ou via e-mail para
relatar o ocorrido. O pesquisador ird orienta-lo (a) e encaminha-lo (a) para profissionais
especialistas e servigos disponiveis, se necessario, visando o seu bem-estar.

O senhor (a) ndo tera nenhum custo ou compensacao financeira ao participar do estudo,
a ndo ser os custos envolvidos para acessar 0 presente questionario (utilizar equipamento
eletronico como computador ou celular e acesso a internet). VVocé tera direito a indenizagéo por
qualquer tipo de dano resultante da sua participacdo na pesquisa.

Também o (a) senhor (a) ndo terd nenhum beneficio direto. Entretanto, este trabalho
podera contribuir de forma indireta na ampliacdo do conhecimento sobre o uso de tecnologia
robotica para auxiliar no cuidado em saude de pessoas idosas.

O(a) senhor(a) ao clicar em "Aceito participar da pesquisa" ira:

1. Eletronicamente aceitar participar da pesquisa, 0 que correspondera a assinatura deste
termo (TCLE), o qual podera ser impresso ou solicitado ao pesquisador via endereco de email
fornecido, se assim o desejar.


http://www.geps.dep.ufscar.br/
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2. Responder ao questionario on-line que terd tempo gasto para seu preenchimento em
torno de 15 minutos.

Caso nédo concorde, basta fechar a pagina do navegador. Caso desista de participar
durante o preenchimento do questionario e antes de finaliza-lo, os seus dados ndo serdo
gravados, enviados e nem recebidos pelo pesquisador e serdo apagados ao se fechar a pagina
do navegador. Vale destacar que apdés a finalizacdo do preenchimento e envio de suas respostas
do questionério, ndo sera possivel descartar os seus dados, pois o questionario ndo é identificado
com o0 seu nome ou qualquer outra identificacdo que possibilite a recuperacdo e descarte das
respostas. VVocé poderd imprimir uma via deste termo, ou se desejar, 0 pesquisador podera
encaminhar uma via assinada por email ou da maneira como preferir.

Este projeto de pesquisa foi aprovado por um Comité de Etica em Pesquisa (CEP) que
é um 0Orgéo que protege o bem-estar dos participantes de pesquisas. O CEP é responsavel pela
avaliacdo e acompanhamento dos aspectos éticos de todas as pesquisas envolvendo seres
humanos, visando garantir a dignidade, os direitos, a seguranca e 0 bem-estar dos participantes
de pesquisas. Caso vocé tenha duvidas e/ou perguntas sobre seus direitos como participante
deste estudo, entre em contato com o Comité de Etica em Pesquisa em Seres Humanos (CEP)
da UFSCar que esta vinculado a Pré-Reitoria de Pesquisa da universidade, localizado no prédio
da reitoria (&rea sul do campus Séo Carlos).  Endereco: Rodovia Washington Luis km 235 -
CEP: 13.565-905 - Séo Carlos-SP. Telefone: (16) 3351-9685. E-mail: cephumanos@ufscar.br.
Horario de atendimento: das 08:30 as 11:30.

O CEP esta vinculado & Comissdo Nacional de Etica em Pesquisa (CONEP) do
Conselho Nacional de Saude (CNS), e o seu funcionamento e atuacdo sdo regidos pelas
normativas do CNS/Conep. A CONEP tem a funcdo de implementar as normas e diretrizes
regulamentadoras de pesquisas envolvendo seres humanos, aprovadas pelo CNS, também
atuando conjuntamente com uma rede de Comités de Etica em Pesquisa (CEP) organizados nas
instituicGes onde as pesquisas se realizam. Endereco: SRTV 701, Via W 5 Norte, lote D -
Edificio PO 700, 3° andar - Asa Norte - CEP: 70719-040 - Brasilia-DF. Telefone: (61) 3315-
5877 E-mail: conep@saude.gov.br.

Dados para contato (24 horas por dia e sete dias por semana):

Pesquisador Responsavel: Larissa Cayla Cesario

Endereco: Rodovia Washington Luis km 235 - CEP: 13.565-905 - Sdo Carlos-SP.
Contato telefonico: (16) 3351-8236 E-mail: laricesario_geronto@outlook.com

(Assinatura do Pesquisador)

1 () Declaro ter recebido esclarecimentos sobre a natureza da pesquisa, seus objetivos,
métodos, beneficios previstos, potenciais riscos e o incomodo que esta possa acarretar e aceito
participar (Ir para o questionario)

2 () Nao aceito os termos de participacdo dessa pesquisa. Prefiro ndo participar (encerrar
a pesquisa)


https://www.google.com/search?q=departamento+de+engenharia+de+produ%C3%A7%C3%A3o+ufscar&oq=departamento+de+engenharia+de+produ%C3%A7%C3%A3o+ufscar&aqs=chrome..69i57j46i175i199i512j0i22i30.8275j0j7&sourceid=chrome&ie=UTF-8
mailto:laricesario_geronto@outlook.com
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APENDICE C — QUESTIONARIO SURVEY

Apresentacdo — Sessao 1

Ola! Esta € uma Pesquisa desenvolvida pela Universidade Federal de Séo Carlos -
UFSCar, do Grupo de Estudo e Pesquisa em Servicos, sob responsabilidade do Prof. Dr.
Glauco Henrique de Sousa Mendes (http://www.geps.dep.ufscar.br/).

O objetivo da pesquisa ¢ identificar a “aceitacdo dos robds de servicos para o cuidado e
auxilio de pessoas idosas no Brasil e investigar os fatores que mais influenciariam a
aceitacdo desta tecnologia.” Os resultados da pesquisa podem auxiliar no desenvolvimento
de robds de cuidado para pessoas idosas residentes no Brasil. Esta pesquisa é destinada as
pessoas com 50 anos ou mais. Por isso, gostariamos de solicitar a sua participa¢éo no
preenchimento do questionario da pesquisa.

Importante:

A) A sua participacao € voluntaria e tem total garantia de sigilo, nenhum dado individual sera
divulgado. Esta pesquisa tem aprovacao do Comité de Etica da UFSCar (Parecer 5.480.028)

B) N&o existe resposta certa ou errada. Nosso objetivo é registrar sua percepgdo sobre 0 uso
de rob6s para auxilio e cuidado em saude.

C) O tempo estimado para responder as perguntas é de aproximadamente 20 minutos. Este
formulario estard aberto para resposta até 31/08/2023.

Desde ja agradecemos sua colaboracdo e nos colocamos a disposicdo para esclarecimentos
através dos seguintes contatos:

Larissa Cesario (16) 99644-1997
laricesario geronto@outlook.com

Prof. Dr. Glauco Henrique de Sousa Mendes
glauco@dep.ufscar.br

Termo de Consentimento Livre e Esclarecido — Sessao 2

(Ver anexo I)

Dados sociodemograficos — Sessédo 3

Qual seu género?

Qual seu estado civil?

Qual sua faixa etaria?

Telefone ou email de contato

Com quem o(a) Sr.(a) reside?

Qual sua renda familiar? (Salario Minimo = R$1.320,00)
Qual sua escolaridade?

NoakowhE


http://www.geps.dep.ufscar.br/
mailto:laricesario_geronto@outlook.com
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8. Em qual regido do Brasil o(a) Sr.(a) reside?

Sessdo 4 — Entendendo 0 que € um robd de servico

Link do video apresentado: https://www.youtube.com/watch?v=0_X8rOEwtbQ

Sessao 5 — Sua percepcao sobre robos

Agora imagine que vocé tenha um robd em sua residéncia parecido com os da imagem a
seguir. Assinale a alternativa que melhor representa SUA OPINIAO em relagio AO USO DE
ROBOS DE SERVICOS PARA AUXILIO EM SUAS ATIVIDADES DA VIDA DIARIA E
NO CUIDADO DE SUA SAUDE.

Use a escala a seguir para registrar sua opinido, de acordo COM O SEU GRAU DE
CONCORDANCIA.

Discordo Totalmente 12345 6 7 Concordo Totalmente

4"

\‘.. /

("

Eu acredito que o robd seria util para mim

Quando eu estiver interagindo com o robd, eu acho que ele estara realmente interagindo
comigo

Eu acredito que conseguiria utilizar o robd sem ajuda de outras pessoas

Eu acredito que seria bom ter um rob6

Eu acredito que ndo teria dificuldades para interagir com rob6

Eu acredito que o rob6 poderia me ajudar em muitas tarefas do dia a dia



https://www.youtube.com/watch?v=O_X8rOEwtbQ
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A disponibilidade de informacdes sobre como usar o robd me ajudaria a utiliza-lo melhor

Eu acho que causaria uma boa impresséo se eu utilizasse o robd

Eu acredito que néo teria dificuldades em aprender sobre como usar o robd

Eu acredito que o robd seria fécil de utilizar

Eu acredito que utilizar o robd poderia me ajudar nas minhas atividades do dia a dia

Eu acho que meus familiares gostariam que eu utilizasse o rob6

Pessoas proximas me sugeririam utilizar o rob6 para me auxiliar

Eu acredito que os robds deveriam expressar emoc¢des como 0s humanos

Eu acredito que o rob6 poderia me fazer companhia

Eu acredito que o rob6 deveria ser capaz de aprender, raciocinar e resolver problemas

Eu acredito que usar um robd de servico me daria uma boa reputacao

As vezes eu acho que o robd deveria ter sentimentos como os humanos

Pessoas que eu valorizo a opinido sugeririam que eu utilizasse o robd para me auxiliar

Eu gostaria de pensar no robd como se ele fosse uma outra pessoa

Eu gostaria que o robd me entendesse

Eu acredito que utilizar o robd poderia aumentar minha capacidade no dia a dia

Eu acredito que o rob6 deveria ter uma aparéncia préxima de um humano

Eu acho que o robd poderia ter grande capacidade de socializacdo

Eu gostaria de um robd com o qual pudesse ter conversa agradavel

Eu confiaria em uma informacéo do robd

Eu gostaria de um robd cuja interacdo fosse divertida

Eu gostaria que a interacdo com o rob6 fosse agradavel

Eu ficaria preocupado em relacdo aos erros que o robd poderia cometer

Eu acho que vou identificar o robd como uma pessoa de verdade

Eu seguiria um conselho do robd

Eu acho que o robd vai parecer ter sentimentos verdadeiros

Eu acho que o rob0 ira ter um bom funcionamento
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Eu acho que aceitaria ajuda do robé para sair da cama, ir ao banheiro, cuidar da aparéncia,
alimentar-se, tomar banho, vestir-se e andar, caso eu venha precisar de ajuda para realizar
essas atividades

Quando eu estiver interagindo com o rob6, eu acho que serd como conversar com uma
pessoa real

Eu acho que o robd atendera minhas necessidades e expectativas

Eu posso imaginar o robd como uma criatura viva

Eu acho que o robd seria confiavel

Eu ficaria preocupado de o robd substituir o trabalho de um profissional de saude no futuro

Eu ficaria preocupado de o robd mudar o comportamento ao longo do tempo

Eu acho que eu e o rob6 poderiamos nos tornar intimos

Eu ficaria preocupado de o robd utilizar minhas informacdes indevidamente

Eu acho que eu me sentiria proximo do rob6

Eu acho que aceitaria ajuda do robd para tomar medicamentos, pagar contas, pegar transporte
e fazer compras, caso eu venha precisar de ajuda para realizar essas atividades

Eu acho que podera existir um "vinculo™ entre o robd e eu

Eu acho que vou recomendar gque outras pessoas utilizem robos

Eu tenho percepcdes positivas em relacdo ao uso de robbs para me auxiliar

Eu acho que o robd poderia ser como um amigo proximo

Eu acredito que desenvolveria um bom relacionamento com o robd

Eu ficaria preocupado de fornecer informacdes pessoais para o robd por causa do que outras
pessoas podem fazer com ela

Eu acho que usarei robds no futuro

Sessao 6 — Finalizacao e agradecimentos

Agradecemos sua importante participacdo nesta pesquisa. N&o se esqueca de clicar em
ENVIAR para concluir a pesquisa!
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APENDICE D - QUESTOES APRESENTADAS AO GRUPO FOCAL

PARTE 1- APRESENTACAO DOS GRUPO E PESQUISADORES
Breve apresentagéo do objetivo da pesquisa, etapas e apresentacdo dos pesquisadores e grupo

de pesquisa.

PARTE 2- REAPRESENTACAO DO VIDEO SOBRE ROBOS

Apresentacdo de conceitos chave do tema de pesquisa e apresentacdo do video sobre o tema
(Link do video apresentado: https://www.youtube.com/watch?v=0_X8rOEwtbQ).

PARTE 3 - QUESTOES ABERTAS PARA DISCUSSAQ

Alguém aqui ja interagiu com um rob6? VVocé aceitaria ser atendido por um robd? Qual
contexto?

Vocé gostaria de ter um robé dentro de casa?

Vocé acha que um rob6 dentro de casa seria Util?

Vocé acha que conseguiria utilizar sozinho o robd?

O que vocé acha que outras pessoas pensariam sobre vocé utilizar um robd?

Vocé preferiria um robd com aparéncia de maquina ou mais parecido com humanos? Ele teria
humor? Como seria?

Vocé confiaria em uma informagdo que o robo fornecer?

Vocé consegue imaginar o rob6 como uma entidade, que se faz presente e interage?

Quais os limites éticos no uso de robds de servicos?

PARTE 4 - AGRADECIMENTOS E ENCERRAMENTO
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