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Initiative Service Roboter
im Gesundheitswesen

Dipl. Ing. D. Hau / Prof. Dr. F. Ernst / Prof. Dr. E. Rickert
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Inspiriert durch Josie Pepper
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Entwicklung bis heute

* |dee zur Fihrung sehbehinderter Menschen am UKSH
 Kontaktaufnahme zum Institut fir Robotik und kognitive Systeme
 Recherche eines geeigneten Roboters

 Entwicklung und Fortfihrung des Aktionsplans

 Laborversuch mit Probandin

* Untersuchung von Bedarf und Mdéglichkeiten

* Viel Vorleistung der Initiatoren
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Rollentausch: Patient im neuen UKSH

Was fiihlen wir? Moglichkeiten der Robotik

* Verunsicherung in neuer Umgebung?  Empfangen und Informieren

* Angst vor anstehendem Termin? * Sympathisch, geduldig, nicht dominant
* Aufregung und Reiztberflutung? * Ablenken und beruhigen

e CQOrientierung suchend? * Orientieren, navigieren, begleiten

* Informations- und Hilfe suchend? e Helfen und transportieren

Vorteile fiir Gebaude und Betrieb

Ersatz von Bodenindikatoren fiir sehbehinderte Menschen (Hygiene, Reinigung, Komfort, Reparatur)
Effiziente Verkehrsfiihrung mindert Storung der Ablaufe VerknlUpfung mit ortlicher Infrastruktur
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Wir stellen vor

LOOMO
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R Roboter als persdnlicher Assistent .

UND KOGNITIVE SYSTEME

Segway Roboter

Schon heute
vielseitig und
begabt
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UND KOGNITIVE SYSTEME

Kommunizieren Transportieren

LOOMO GO
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Unsere Vision

Entwicklung eines sympathischen, interaktiven Assistenten als Auskunfts-,
Orientierungs- und Transporthilfe
in Gebauden und abgegrenzten AuRenbereichen
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Roboter als personlicher Assistent Deutschland

FORSCHUNGSPROJEKT

Prof. Dr. rer. nat. Floris Ernst
Prof. Dr. techn. EImar Rickert

LOOMO ALS PERSONAL ASSISTENT IN
KRANKENHAUSERN
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ND KOGNITIVE SYSTEN

Funktion & Technik

Erfassung der Umgebung (SLAM)

Spracherkennung und Synthese
Mensch-Maschine-Interaktionen und Emotionen
Objekterkennung

Ferngesteuerte Fortbewegung

Programmierbarkeit Gber Standard-API (Android Studio)
Erweiterbar Uber USB

Vernetzt Gber WiFi
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Deutschland

NSTITUT FUR ROBOTIK Roboter als persdnlicher Assistent

ND KOGNITIVE SYSTEN
g
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T Roboter als personlicher Assistent

A : Touch to Stoo
Touch Point links \e @ \» Transform-Button

USB-C

Lautsprecher ’,’) Tragegriff
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Navigation (SLAM)

Das einzige Problem das in der Robotik wirklich gelost ist.

Ansatz: Bayes optimale Kombination der internen Karte und
aktueller Messwerte.

T

Kinematisches
Roboterbew. Model
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Deutschland

Navigation (SLAM)

Das einzige Problem das in der Robotik wirklich gelost ist.

< Fehler zw. wahrer Messung
und der internen Karte

i

1

pe = iy + K (ze — h(fie))

Kalman Gain J
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NaVigation (SLAM) (ﬂﬁ'r@l HD Kamera

Forschungsziel: Robuste und =" Intel RealSense
praxistaugliche Sensorfusions- Ultraschallsensor
. . IR-Sensoren '
und Kartierungslosung.
IMUs
\ / GPS Wlan

Odometrie

Rueckert E. 2010. Simulatenous Localisation and Mapping,
M.Sc. Thesis, Technische Universitdt Graz.
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UND KOGNITIVE SYSTEME

Personenlokalisation (speaker

tracking)

Akustisch mittels Mikrophon-Array und visuell.

pitch frequency [Hz]

DoA [deg]

20° 40° G0 B0° 100% 120° 140° 160° 180° 200° 220° 240° 260° 280° 300° 320° 340° 360*

Rueckert E., L. Ottowitz, M. Kepesi, 2008. Fast and robust realtime
speaker tracking using multichannel audio and a partikel filter,
Technical Report, Technische Universitat Graz.
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Spracherkennung und Synthese
Mittlerweile sind Al basierende Systeme sehr verlasslich (Siri).

CMUSphinx Downloads Tutorial FAQ ContactUs About

New 27k words 70h German model released
Sep 5, 2016

Google: Spracherkennung wird Open Source

Das praziseste Spracherkennungstool von Google, SyntaxNet, steht ab

sofort Open Source zur Verflgung.

W bam

Deutschland
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Gemeinschaftsprojekt
Roboter als personlicher Assistent

UNIVERSITAT ZU LUBECK

Applikation im Gesundheitswesen

Personal Guide — Fiihrt Patienten z.B. von der Aufnahme
zur Station oder von der Station zu Untersuchungen

Unterstltzt Besucher auf Anforderung z.B. an zentralen
Informationspunkten als Avatar

Optimiert den Verkehr von Patienten und Besuchern

Transportiert Gerate, Unterlagen, Material oder
Personen

Unterstltzt das Krankenhauspersonal durch
Informations- und Transportdienste
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Laborversuch mit sehbehinderter Probandin

Video &
Feedback
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lhre Meinung?

Dipl. Ing. (FH) D. Hau
BAM Deutschland AG

Prof. Dr. F. Ernst
Prof. Dr. E. Rlckert

Universitat zu Libeck

Vielen Dank

Gemeinschaftsprojekt
Roboter als personlicher Assistent

Action Editing

W bam

Deutschland



