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WiMiCare

Serviceroboter zur Haushalts- und Pflegeunterstutzung

UMSETZUNG DER EINSATZSZENARIEN AUF
DEM SERVICEROBOTER CARE-O-BOT" 3

\

~ Fraunhofer

15.9.2011 WiMi-Care Abschlussworkshop IPA



Inhalt
WiMiCare

e Der Serviceroboter Care-O-bot® 3

 Weiterentwicklung des Care-O-bot® 3 in Hinblick auf die
Szenarien

e Durchfihrung von Praxistests im Pflegeheim
 Ergebnisse der Praxistests
e Fazit und Ausblick

\

~ Fraunhofer

15.9.2011 WiMi-Care Abschlussworkshop IPA



Roboterassistent Care-O-bot”
Vision und Entwicklungshistorie WiMiCare

* Haushaltsunterstitzung
* Hol- und Bringdienste
* Multimedia, soziale Integration 2008 Care-O-bot” 3
* Sicherheit, Monitoring \
* Home management

1o

2002 Care-O-bot”

1998 Care-O-bot” |

Produktvision

Gehhilfe, Manipulation
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Care-O-bot” 3
Interaktions- und Sicherheitskonzept WiMiCare

e Butler-Design, nicht humanoid, um beim

) Benutzer keine falschen Erwartungen

\' hervorzurufen

ﬁ e Trennung von Arbeits- und

l Interaktionsseite

" — Roboterarm »hintenc

— Mensch-Roboter-Schnittstelle »vorne«

— Sensoren im Kopf konnen von einer
Seite zur anderen gedreht werden

e Sichere Objektibergabe durch Vermeiden
des direkten Kontakts zwischen Mensch
und Roboterarm

* |ntuitive Interaktion mittels eines Tabletts

~ Fraunhofer
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Care-O-bot” 3
Komponenten und Fahigkeiten

Sensorkopf mit Stereo-
kamerasystem und
3-D-Sensor:

Erkennung von
Gegenstanden und Personen

Arm und Greifer: /

Greifen von Gegenstanden
und Abstellen auf dem
Tablett

\

Mobile Plattform mit
Navigationssensoren:
Autonome Fahrt zum Ein-

satzort, Hindernisumfahrung
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WiMiCare

Beweglicher Oberkorper mit
integrierten Lautsprechern:
Positionierung der Sensoren,
Kbrpergesten, Ansprechen
von Personen

T

\ Tablett mit integriertem
Touchscreen:
Ubergabe von
Gegenstanden, Eingabe
von Auftragen, Interaktion

\
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Anforderungen aus den Szenarien

WiMiCare

e Getrankeszenario
— Zapfen eines Getranks an einem Wasserspender

— Transport des Bechers liber einen Flur zu einem
Sitzbereich, Hindernissen ausweichen

— Heranfahren an eine Person und Anbieten des
Getranks

— Erotokollierung der Trinkmenge bei erfolgreicher
Ubergabe

e Unterhaltungsszenario
— Fahren Uber einen Flur zu einem Sitzbereich

— Auswahl eines geeigneten Spiels durch die
Pflegekraft

— Spielen am Touchscreen im Tablett des Roboters

~ Fraunhofer
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Weiterentwicklung des Care-O-bot” 3 in
Hinblick auf die Szenarien

 Exakte Positionierung vor dem
Wasserspender mit Hilfe von Kameras

e Bedienung des Wasserspenders mit dem
Roboterarm

e Gesichtserkennung zur ldentifizierung von
Bewohnern

 Implementierung einer Datenbank fir
Trinkmengen

e Sensoren im Tablett, um festzustellen, dass
etwas heruntergenommen wurde

* |ntegration der grafischen
Benutzeroberflache
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Praxisevaluationen im Pflegeheim
WiMiCare

e Durchfihrung zweier einwochiger Praxisevaluationen
e 1. Praxistests nach der Halfte der Projektlaufzeit (Mai 2010)
— Evaluation der technischen Machbarkeit
— Sammeln von Anforderungen fir die Weiterentwicklung
e 2. Praxistests zum Ende der Projektlaufzeit (Juni 2011)
— Beurteilung der technischen Reife des Serviceroboters
— Evaluation der Nutzerakzeptanz (Pflegekrafte/Bewohner)
e Jeweils Einrichtung eines zeitlich begrenzten ,,Regelbetriebs”

mit festen Ablaufen und Testzeiten
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Ergebnisse der 2. Praxistests
Getrankeszenario WiMiCare

Sichere Navigation unter Erfolgreiche Erkennung und
Menschen bei wechselnden Bedienung des Wasserspenders
Hindernissen  Verbesserung der Genauigkeit
 Personen, Handwagen, durch Kameraeinsatz
Rollstiihle auf Fluren e Bej Schwierigen
e Stuhie, abgestelite Rollatoren Lichtverhaitnissen teilweise
in den Sltzberelchen unzuverlassig
| =
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Ergebnisse der 2. Praxistests

Getrankeszenario

Erfolgreiche Identifizierung von
Bewohnern

e Abgleich von Trinkmengen mit
einer Datenbank
* Bei schwierigen

LILIILVEI HdIUIIbbEII LEIIWEIbE
unzuverlassig
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WiMiCare

Uberzeugendes Auftreten beim
Anbieten und Ubergeben des
Getranks an die Bewohner

e Mehrfaches
Nachfragen/Motivieren

® UELIdlIK Ill UEII IIIEIbLEH raiiE'r
genommen und getrunken
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Ergebnisse der 2. Praxistests E
®
Unterhaltungsszenario WiMiCare

() | AuGEMELDET ALS IRNA PETROVA [ARE-D-BOT10 W 143206 EEEEY

Aufruf von Unterhaltungs-
funktionen durch die Pflegekrafte

e Memory spielen auf dem
Touchscreen im Tablett

e Gemeinsames Singen im
Rahmen der Ergotherapie
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Fazit und Ausblick
WiMiCare

e Einsatz des Care-O-bot® 3 zur Entlastung von Pflegekraften aus
technischer Sicht sehr erfolgreich

e Positive Bewertung durch Pflegekrafte und Bewohner

— Hohe Akzeptanz des Roboters

— Entlastung durch Einsatzszenarien bestatigt
 Herausforderungen zur Erreichung der Produkttauglichkeit:

— Entwicklung kostenglinstiger, spezialisierter Serviceroboter mit
reduzierter Komplexitat

— Steigerung der Robustheit und Zuverlassigkeit

e Ziel: Langzeittests/Pilotinstallation = Einbinden eines
Serviceroboters in den Alltag von Bewohnern und Pflegekraften

 Technische Weiterentwicklung von Care-O-bot® im Rahmen anderer
Projekte
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Projekt ,,SRS”
WiMiCare

SRS = Multi-Roles Shadow Robotic System for Independent Living

Ziel: Entwicklung eines teilautonomen Roboter zur Unterstutzung alterer und
behinderter Menschen bei komplexen Haushaltsaufgaben

Remote Site Local Site

__....-""
Geférdert durch die EU, ICT-2009.7.1, Laufzeit 02/2010 — 01/2013 % F ra u n hOfe r
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Projekt , SRS“

Einsatzfelder im hauslichen Umfeld WiMiCare

i
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Projekt ,,Accompany” °
WiMiCare

Accompany = Acceptable robotiCs COMPanions for AgeiNg Years

Ziel: Entwicklung neuer Schnittstellen und Komponenten zur Benutzerinteraktion, so
dass die Verstandigung zwischen Mensch und Roboter in einer intuitiven und sozial
vertraglichen Weise erfolgt

Integration & Integration & Integration &
showcase showcase showcase

Project
milestones

Technology
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Projekt ,, Tech4P“ .
WiMiCare

Ziel: Entwicklung und Erprobung von Szenarien und Strategien fir den
Technologieeinsatz, insbes. den Einsatz von Servicerobotern, bei der Gestaltung
personenbezogener Dienstleistungen.

Fa"StUdien .Komplexitit der Wertschdpfung*

Wie kénnen kemplexe, technologiebasierte
Interaktionsprozesse in zukiinftigen
Dienstleistungssystemen integrativ gestaltet

werdsn?
N

Delphi-Studie

» Technikaffinitat”
Wie konnen Nutzer zur
Anwendung von Technologien
hingefiihrt und

qualifizlert warden? |

» Technisierung®
Wie konnen Automatisierung und
Technik wertschépfunassteigernd

und zugleich personengerecht
I slngesetzt werden?

Roadmap fiir den
Technologieeinsatz in
Personenbezogenen Dienstleistungen

Expertisen

-gef@4P
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