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Mūsdienās daudzi dažāda tipa roboti tiek pielietoti ne tikai dažādu kaišu kā piemēram insulta,
Pārkinsona slimības, sklerozes, mugurkaula ievainojumu un galvas traumas gadījumos bet arī, lai
veicinātu rehabilitācijas treniņus, inovatīvā jautrā un draudzīgā veidā. 

Vairāk un vairāk tehnoloģijas tiek ieviestas rehabilitācijas sfērā, lai atbalstītu speciālistu, ārstu un
fizioterapeitu aktivitātes- rehabilitācijas nākotne un izaicinājums balstās uz robotikas attīstību. 

Pastāv dažādas robotu kategorijas rehabilitācijas un asistentes nolūkiem: eksoskeleti, galapunkta
roboti, humanoīdi roboti un daudzi citi. Fokusējoties uz humanoīdo robotu kategoriju, ir iespējams redzēt
dažādus šo robotu, piemēram, “Nao”, “Pepper”, “Sanbot”, “Paro”, “Kaspar” un citu, pielietojumus
strādājot ar gados vecāka gājuma cilvēkiem, kuri sirgst ar demenci, to starpā Alcheimera slimību, vai ar
fiziskām problēmām, piemēram, sarkopēniju, vai arī strādājot ar bērniem, kuriem ir kāds no autiskā
spektra traucējiem, neiromuskulārām slimībām un citām kaitēm. 

Šajā rakstā mēs aprakstīsim divus dažādus projektus ko veica Scuola di Robotica, kas izskata divu
dažādu humanoīda tipa robotu (“Pepper” un “Nao”) pielietojumus divos dažādos rehibilitācijas un
aprūpes kontekstos. Pirmajā gadījumā mēs aprakstīsim “Pepper” robotu kā rehabilitētāju, kontrolieri un
vingrojumu demonstrantu priekš pacientiem, kuri sirgst ar patoloģisko slimību sarkopēniju un otrajā
gadījumā mēs aprakstīsim humanoidā robota “Nao” pielietojumu trenera un izklaidētāja lomā, kas
strādātu ar cilvēkiem, kuri slimo ar Alcheimera slimību. 

Humanoīdais robots “Pepper”, ko izgatavoja franču kompānijā SoftBankRobotics, ir pirmais humanoīdais
robots, kas ir spējīgas atpazīt cilvēku sejas un emocijas, pataisot tā komunikāciju ar cilvēkiem, kas ir tam
apkārt, cik vien iespējams dabīgu; tas ir apgādāts ar planšeti, vairākiem taustes sensoriem, lāzeriem un
kamerām, kas atļauj robotam mijiedarboties ar apkārtējo vidi. 

Robotu “Pepper” Scuola di Robotica, Dženovas “Galliera” slimnīca, un Dženovas universitāte izvēlējās kā
instruktoru un rehibilitatoru, lai veicinātu cilvēku grupas pildīt dažādas fiziskās aktivitātes, kas ir speciāli
veidotas lai palīdzētu pretoties sarkopēnijas slimības simptomiem. Projekts, kas iekļauj humanoīdo
robotu “Pepper”, School ofRobotics, geriatrijas, ortogeriatrijas un rehabilitācijas (CUROGE)
departamentu Dženovas “Galliera” slimnīcā un indžinierijas, arhitektūras un dizaina departamentu
(DIBRIS) Dženovas universitātē. 

Vārds Sarkopēnija tiek izmantots lai aprakstītu progresīvu un kopēju muskuļu masas zudumu, ko pavada
mazināšanās muskuļu spēkā un dabrbībā, kas nāk ar gadu pieaugumu [V. Malafarina, F. Úriz-Otano, R.
Iniesta, and L. Gil-Guerrero, "Sarcopeniaintheelderly: diagnosis, physiopathologyandtreatment,"
Maturitas, vol. 71, no. 2, pp. 109-114, 2012]. 



Sarkopēnija ir slimība, kas ievērojami pieaug korelācijā ar straujo gados vecas paaudzes pieaugumu.
Pētījumi rehabilitācijas jomā atklāj, ka, lai novērsu šo muskuļu masas zudumu, ir svarīgi pildīt fiziskus
vingrinājumus, kas izmanto augšējās un apakšējas ekstremitātes. Tikai ar periodiskām fiksētām
aktivitātēm ir iespējams uzlabot vecāka gada gājuma dzīvošanas apstākļus un paaugstināt viņu
patstāvību. Cilvēki paši izdomā veikt regulārus vingrinājumus un treniņus bez nekādas ārējas
uzraudzības. Pētījumi, slimības novēršanas inovatīvo tehniku īstenošana un terapeitiskā iejaukšanas ir
pašlaik lielākie izaicinājumi sarkopēnijas skarto lielā cilvēku skaita un ar to saistīto komplikāciju un
invaliditātes dēļ.  

Pateicoties Scuola di Robotica, kas ir aktīva daudzos projektos, kur tiek pētīta humanoīdo robotu
pielietošana klīniskajā, izglītības un viesmīlības publiskajās un privātajās sfērās, atbalstam un
pieredzei, projekts R.O.S.A piedāvā inovatīvu metodi, lai novērsu Sarkopēnijas simptomus. 

Šī metode ierosina specifiskas fiziskās aktivitātes, kas iekļauj sevī augšējo un apakšējo ekstremitāšu
kustību, bet tā vietā, lai šos vingrinājumus cilvēki pildītu patstāvīgi mājās, šie vingrinājumi būs veikti
humanoīdā robota “Pepper” uzraudzībā interaktīvā veidā. Proti, tika izveidota platforma, kas sastāv no
humanoīda robota, kas ilustrē, demonstrē vingrinājumus un kontrolē, lai aktivitātītes iesaistītās
personas tos pildītu, no ārējas kameras, kas video formātā notver, kuri cilvēki ir klātienē vingrojumu
sesijas laikā; ekrāns, kas, būdams lielāks nekā planšetdators ar ko ir aprīkots pats “Pepper”, palīdz
robotam demonstrēt skaidras grafiskas instrukcijas kā pareizi pildīt vingrojumus, rādot
demonstrācijas video ar pieredzējušiem fizioterapeitiem.  



Robots ir ieprogrammēts tā, lai pildītu vingrojumus kopā ar cilvēkiem tajā pašā laikā un uzraudzītu
vingrojumu izpildi un pabeigšanu, dodot reāllaika atsauksmes katrā sesijas laikā.  

Lai nodrošinātu pareizu kustību uzraudzību, ko pilda katra persona, tiek izmantota ārēja kamera, kas
iegūst video datus un caur bezmarķiera analīzes metodi, rekonstruējot personas skeletu un uzraugot
visu ķermeņu locītavu kustību, izvērtē vai un kā kustības tika veiktas un pabeigtas. 

Robots reāllaikā uzrauga, lai visi dalībnieki pilnībā izpildītu visus pieprasītos vingrojumus un iedrošina
dalībniekus, kuri apstājas vai paliek lēnāki, turpināt aktivitāšu izpildi. 

Pēc tam, pateicoties detalizētai bezsaistes video apstrādei, kas tika uzņemts sesijas laikā, ir iespējams
iegūt informāciju par vingrojumu izpildes kvalitāti, izceļot izdarīto kustību skaita tehniskos parametrus,
simetriju starp labās un kreisās puses kustībām, pašu svarīgāko locītavu kustību diapazonu un
sinhronizāciju starp robotu un dažādajiem dalībniekiem, pēdējam parametram ļaujot novērtēt vai
dalībnieki seko instrukcijām un ātrumam, ko dod robots. 

Rezultāti, kas tika iegūti pirmā eksperimenta sesijas laikā ar platformu priekš sarkopēnijas skartajiem
“Galliera” slimnīcā, parādīja robota augstas pakāpes pieņemšanu, ko izrādīja dalībnieki piedaloties
treniņu sesijās, kā arī augstu kustību sinhronizāciju starp robotu un cilvēkiem.  

Robota īpašības un tā forma izradījās ļoti atbilstoša šim pētījumam: cilvēkiem “Pepper” robots šķita kā
lielisks treneris, kas bija spējīgs tiem parādīt visus vingrojumus ļoti saprotamā veidā un vadīt tos izpildīt
vingrojumu protokolu, ievērojot laika ierobežojumus, jautrā manierē. 



Neskatoties uz to, humanoīdie roboti nav tikai pielietojami kā fizioterapeiti rehabilitācijas un fizisko
treniņu kontekstā. Pēdējā laikā vairākos piemēros humanoīdie roboti tiek lietoti to mijiedarbības
modularitātes dēļ un tiek izmantoti gan lai samazinātu apātiju, gan arī lai vadītu mācību aktivitātes un
atmiņas nostiprināšanas vingrojumus.  

Šajā sakarā, parunāsim par otro projektu, kas īstenoja humanoīdā robota “Nao” pielietojumu priekš
cilvēkiem, kuri ir skarti ar Alchaimera slimību. Šajā kontekstā humanoīdais robots “Nao” ir nodarbināts
kā izklaides nodrošinātājs un kā platforma spēlēm un prāta spēju atbalstam. 

Projekts notika Itālijā, IlPaeseRitrovato, Monzā, mazā pilsētā kur cilvēki ar Alchaimera slimību vada
normālu dzīvi, jūtoties kā mājās, tajā pašā laikā saņemot vajadzīgo atbalstu. 

“Īsta vieta, kas vēlas palēnināt prāta spēju deģenerāciju un samazināt invaliditāti ar ko var saskarties
ikdienā, piedāvājot rezidējošajām personām iespēju turpināt dzīvot bagātu dzīvi, kas ir atbilstoša viņu
spējām, vēlmēm un vajadzībām” 

Projekta mērķis bija nodrošināt PaeseRitrovato iedzīvotājus ar rotaļu aktivitātēm, prāta spēju
stiprināšanas darbnīcām un gudrām spēlēm, kas tika izveidotas ar humanoīdo robotu “Nao”. 
Projekta dalībnieki bija IlPaeseRitrovato iedzīvotāji, as kopā ar operatoriem, terapeitiem un psihologiem
veica dažāda tipa grupas aktivitātes. Šīs aktivitātes iekļāva sevī fāzes ar zināšanām un mutisku dialogu
starp iedzīvotajiem un spēlēm, kā piemēram “Uzmini dzīvnieku”, “Pabeidz teicienu”, “Dziedi”, “Atceries
dažas receptes” u.c. 



Eksperimenta pirmās fāzes beigās, teātra terapiste PaolaPerffeti, kas apmeklēja aktivitāšu sesijas kopā
ar iedzīvotājiem, ziņoja: “ Ietekme uz iedzīvotajiem bija ļoti pozitīva, jau no brīža, kad izņēmām robotu
ārā no kastes viņu priekšā. Mēs varam to aprakstīt kā tēlu, kas veicina labsajūtu, kas ir tik jauks, ka pat
operators, kurš to pavada, ir jauks. Nao ir spējīgs stimulēt jaunus eksperimentus, ne tikai strādājot ar
grupā, bet arī individuāli, tas ir spējīgs stiprināt attiecībās starp iedzīvotāju un operatoru. Nao ir kā
labvēlīga vide, kā emocionālais mediators. IlPaeseRitrovatoiedzīvotaji to redz kā smieklīgu, kā
cilvēcisku un tas veicina saziņu un mijiedarbību.” 

Mēs labi sapratām, ka jauno tehnoloģiju un humanoīdo robotu izmantošana, lai atbalstītu vārgus un
vecus lietotājus, ir devusi fantastiskus un iedrošinošus rezultātus priekš iespējamas nākotnes
pielietošanas. 
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