FAROMIR - das sagen die Benutzer

»FAROMIR kann eine tolle Unterstiitzung sein. Zwar wird
der Roboter unsere Arbeit nicht ersetzen, eine grofse
Arbeitsentlastung erhoffe ich mir dadurch jedoch schon.«
Angelika Steffl, Wohnbereichsleitung im Pflegeheim Oberhausen

»Meine Mutter ist schon seit einigen Jahren an Alzheimer
erkrankt. Einen Heimaufenthalt hinauszogern kann man als
Angehériger nur mit Hilfe ambulanter Pflegedienste, Essen
auf Rddern und personlicher Pflege. Fiir die Zeit von ca. zehn
Stunden am Tag ist der Pflegebediirftige aber alleine zu Hause.
Hierfiir gibt es Hausnotrufsysteme. Diese Systeme setzen aber
voraus, dass der Pflegebediirftige das System auch im Notfall
aktivieren kann. Meine Mutter hat aber in drei Fillen das
System nicht aktiviert, weil sie es einfach vergessen hat.

Hier sehe ich fiir den Einsatz eines medizinischen Assistenz-
roboters wie FAROMIR ein grofies Potenzial.

Klaus Stegemann, Sohn einer betagten Mutter

»Der Ansatz, aus der Analyse von Korperhaltungen die
Hilfsbediirftigkeit von Menschen zeitnah zu erkennen,
verbessert die Betreuungssituation von dlteren Menschen.
Meine Schwiegermutter wire mit einem Assistenzroboter
wie FAROMIR nach ihrem Sturz viel schneller gefunden

worden.“

Dr.-Ing. Giinter Pfeiffer, Rentner
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Nach einer reprisentativen Studie des F.A.Z.-Instituts
haben acht von zehn Befragten in der mittleren Alters-
gruppe den Wunsch, im vertrauten Umfeld alt zu werden.
In der Altersgruppe ab 70 Jahren ist dieser Anteil mit

90 Prozent sogar noch hoher. Um diesen Anforderungen
gerecht zu werden, bedarf es unter anderem technologischer
Neuerungen, die intelligente Kommunikationstechnologien
im Alltag so platzieren, dass sowohl eine intuitive Unter-
stiitzung ermoglicht wird als auch aktiv auf Hilfsbediirftig-
keit reagiert wird. Die Universitit Duisburg-Essen hat in
einem Kooperationsprojekt der Lehrstithle Mechanik und
Robotik, Mechatronik und Fertigungstechnik und der
InnovationsFabrik FAROMIR entwickelt. FAROMIR ist
ein autonomes Assistenzrobotersystem, welches vornehm-
lich fiir den Einsatz im medizinischen Umfeld konzipiert
wurde. Es begleitet betagte Menschen durch ihren Alltag
und entlastet damit Pflegepersonal und Angehorige.

=

Kamerasystem

» Tiefenkamera liefert Informationen pro Pixel
in Echtzeit

» Unempfindlich gegentiber Schatten, kaum
Stérungen durch bewegte Hintergriinde

» Infrarot- und Farbkamera mit 640x480 Pixel
und einer Framerate von 30 fps

Gestenbasierte Interaktion

» Visualisierung und Parametrisierung der
Skelettstruktur

» Erfassung von bis zu drei Personen zeitgleich

» Analyse von Koérperhaltungen

Auswertung und Echtzeitiiberwachung
der Korpersilhouetten

» Identifizierung von Koérperhaltungen

» Erkennung von Stiirzen und Hilfsbediirftigkeit

Erkennen von Notfillen

» Alarmierung einer zentralen Notfallstation

» Ubermittlung von Positionsdaten

» Versenden von E-Mails oder SMS via WLAN
oder UMTS ggfs. mit Farbbild

Kommunikation mit Hilfsbediirftigem
» Reaktion auf Handzeichen

» Zukiinftige Spracherkennung via Richtmikrofon

Statische Wegplanung

» Einlesen eines Wohnungsgrundrisses
» Rasterbildung des Umfeldes

» Einbindung der Potentialfeldmethode

A—

Dynamische Wegplanung

» Sechs Ultraschallsensoren zur
Rundumiiberwachung

» Integration eines Kompassmoduls

» Echtzeitiiberwachung der Wegstrecke

Ausgereiftes Ladekonzept

» Einsatz von Lithium-Polymer-Akkumulatoren
» Uberwachung des Ladezustandes

» Autonomer Auflademodus

Innovatives Design

» Zukiinftige variantenreiche Auswahl an
Designkonzepten

» Omnidirektionale Untersektion

» Zukiinftiges eigenstindiges Aufrichten

nach einem Umfallen




