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W dzisiejszych czasach wiele réznych typéw robotéw znajduje zastosowanie nie tylko w przypadku choréb,
powodujacych wysoki stopnien niepetnosprawnosci, takich jak udar, choroba Parkinsona, stwardnienie rozsiane,
urazy rdzenia kregowego i urazy gtowy, ale takze do przeprowadzania rehabilitacji w innowacyjny, zabawny i

przyjazny sposodb.

Coraz czegs$ciej w dziedzinie rehabilitacji wprowadzane sg technologie wspierajgce dziatalno$¢ specjalistow, lekarzy i

fizjoterapeutow; przysztos¢ i kolejne wyzwania rehabilitacji polegaja na rozwoju robotyki.

Istniejg rézne kategorie robotéw wspomagajacych rehabilitacje: egzoszkielety, roboty koricowe, roboty
humanoidalne i wiele innych. Koncentrujgc si¢ na kategorii robotéw humanoidalnych, mozemy zaobserwowac
wykorzystanie robotow takich jak Nao, Pepper, Sanbot, Paro, Kaspar, ktore asystujg osobom starszym, z demencja,
chorobag Alzheimera lub z problemami fizycznymi, powodowanymi przez Sarkopenig, ale takze z dzie¢mi ze spektrum

zaburzen autystycznych, chorobami nerwowo-migsniowymi i innymi niepetnosprawno$ciami.

W tym artykule opiszemy dwa rézne projekty prowadzone przez Scuola di Robotica, ktére dotycza zastosowania
dwéceh réznych typdw robotéw humanoidalnych (Pepper i Nao) w dwéch réznych kontekstach rehabilitacji i opieki;
w pierwszym przypadku porozmawiamy o robocie Pepper w roli rehabilitanta, kontrolera i demonstratora ¢wiczen z
osobami cierpigcymi na Sarkopenie, w drugim zobaczymy zastosowanie humanoidalnego robota Nao jako trenera i

animatora wspdtpracujgcego z osobami cierpigcymi na chorobe Alzheimera.

HUMANOIDALNY ROBOT PEPPER

Humanoidalny robot Pepper, wyprodukowany przez francuska firme Soft Bank Robotics, jest pierwszym
humanoidalnym robotem, ktéry potrafi rozpoznawac ludzka twarz i emocje, dzieki czemu interakcja z otaczajgcymi
go ludzmi jest jak najbardziej naturalna; jest wyposazony w tablet, kilka czujnikéw dotykowych, lasery i kamery, ktére

umozliwiaja interakcje z otaczajagcym Srodowiskiem.

Pepper zostat wybrany przez Scuola di Robotica, szpital Galliera w Genui i Uniwersytet w Genui jako instruktor i
rehabilitant, ktéry poprowadzi serie ¢wiczen fizycznych z grupami oséb. Sg to ¢éwiczenia fizyczne specjalnie
zaprojektowane w celu zwalczania Sarkopenii. W rozwdj projekt R.O.S.A, ktérego czescig jest robot Pepper
zaangazowane sg School of Robotics, Wydziat Geriatrii, Ortogeriatrii i Rehabilitacji (CUROGE) Szpitala Galliera w

Genui oraz Wydziaty Inzynierii (DIBRIS) oraz Architektury i Projektowania Uniwersytetu w Genui.

Terminem sarkopenii okresla sie postepujaca utrate masy miesniowej, ktérej towarzyszy spadek sity i wydajnosci

miesni, zwigzany z wiekiem [V. Malafarina, F. Uriz—Otano, R. Iniesta i L. Gil-Guerrero, ,Sarkopenia u oséb starszych:

diagnostyka, fizjopatologia i leczenie”, Maturitas, tom. 71, nie. 2, s. 109-114, 2012].
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Sarkopenia to choroba, ktéra znacznie sie nasila, w korelacji z szybkim starzeniem sie populacji. Badania
rehabilitacyjne pokazujg, ze wazne jest, aby zapobiegac i przeciwdziataé jej, wykonujac éwiczenia fizyczne
obejmujgce koriczyny gorne i dolne. Tylko okresowa, stata aktywnos$¢ umozliwi poprawe jakosci zycia, a tym samym
autonomii oséb starszych. Jednak cheé¢ do podjecia aktywnosci fizycznej musi pochodzi¢ od zainteresowanych
os6b, bez jakiegokolwiek zewnetrznego wspét zaangazowania. Badania oraz wdrazanie innowacyjnych technik
profilaktyki i interwencji terapeutycznych sg aktualnymi wyzwaniami ze wzgledu na rosngca liczbe oséb dotknigtych

sarkopenia i zwigzanymi z nig powiktaniami i niepetnosprawno$ciami.

Dzieki wsparciu i doswiadczeniu Scuola di Robotica, ktéra prowadzi niezliczong liczbe aktywnych projektéw, ktoére
widzg zastosowanie robotéw humanoidalnych w leczeniu, edukacji i hotelarstwie, w obszarach publicznych i

prywatnych, projekt R.O.S.A proponuje innowacyjng metode zapobiegania i przeciwdziatania wystgpieniu sarkopenii.

Zaproponowano konkretne ¢wiczenia fizyczne, polegajace na ruchu koriczyn gérnych i dolnych, ktére zamiast by¢
wykonywane samodzielnie w domu, sg wykonywane interaktywnie pod okiem humanoidalnego robota Pepper.
Skupiono sie na zaprojektowaniu platformy, w sktad ktérej wchodza: humanoidalny robot do ilustrowania,
demonstrowania i kontrolowania, czy grupa oséb wykonuje proponowane ¢éwiczenia poprawnie; zewnetrzna kamera
do przechwytywania wideo oséb obecnych na sesji; ekran, duzy, czytelny ekran, w ktéry wyposazony jest Pepper, i

ktéry pomaga robotowi dostarcza¢ czytelnych instrukcji graficznych, jak prawidtowo wykonywac¢ cwiczenia,

prezentujac filmy demonstracyjne doswiadczonych fizjoterapeutéw.




Robot zostat zaprogramowany tak, aby wykonywat éwiczenia w tym samym czasie co ludzie oraz monitorowat
wykonanie i ewentualne zakonczenie ¢wiczen, zapewniajac informacje zwrotng w czasie rzeczywistym podczas

kazdej ses;ji.

Aby zapewni¢ prawidtowe monitorowanie ruchéw wykonywanych przez kazda osobe, uzywana jest kamera
zewnetrzna, ktéra pozyskuje dane wideo i poprzez technike analizy bez markeréw, ktéra rekonstruuje szkielet osoby

i monitoruje ruchy wszystkich stawdw ciata, ocenia, czy i jak ruch zostat wykonany oraz zakoriczony.




Robot sprawdza w czasie rzeczywistym, czy wszyscy uczestnicy w petni wykonuja wszystkie wymagane ¢wiczenia i

zacheca uczestnikow, ktorzy przerywajg lub spowalniajg wykonywanie ¢wiczen.

Nastepnie, dzieki szczegotowej obrébcee off-line nagranego podczas sesji wideo, mozliwe jest uzyskanie informaciji o
jakosci wykonania z wyréznieniem parametrow technicznych na temat ilosci wykonanych ruchéw; symetrii miedzy
ruchami w prawo i w lewo; zakresu ruchu najistotniejszych stawow i synchronizacji pomiedzy réznymi podmiotami a
robotem, ten ostatni parametr pozwala nam zweryfikowaé, czy uczestnicy postepuja zgodnie z instrukcjami i

tempem podanym przez robota.

Wyniki uzyskane w pierwszych sesjach eksperymentalnych platformy z osobami cierpiacymi na sarkopenie
wykazaty wysoki stopien akceptaciji po ich stronie oraz wysoka synchronizacje ruchéw pomiedzy uczestnikami zaje¢

a robotem.

Charakterystyka robota i jego ksztatt okazaty sie odpowiednie do badania: ludzie uznali Peppera za doskonatego
trenera, ktory potrafit pokazaé im wszystkie ¢wiczenia w bardzo zrozumiaty sposéb i w zabawny sposdb

poprowadzi¢ ich do ukonczenia protokotu z zachowaniem prawidtowego czasu.

Roboty humanoidalne sg jednak stosowane nie tylko jako ,fizjoterapeuci” w konteks$cie rehabilitacji i treningu
fizycznego. Ostatnio w wielu przypadkach roboty humanoidalne zostaty zaadoptowane ze wzgledu na ich
modutowos$¢ interakcji i moga by¢ wykorzystywane zaréwno do zmniejszania apatii, jak i do zabawy, a takze do

wspomagania niektérych czynnosci edukacyjnych i wzmacniania pamieci.

ROBOTNAO

W zwigzku z tym porozmawiajmy o drugim projekcie, w ktérym humanoidalny robot Nao zostanie zastosowany do
0s6b z chorobag Alzheimera. W tym kontekscie humanoidalny robot Nao jest wykorzystywany jako narzedzie

rozrywkowe oraz pojazd do gier i wspomagania proceséw poznawczych.

Projekt miat miejsce we Wtoszech w Il Paese Ritrovato w Monza, matym miasteczku, w ktérym osoby z choroba

Alzheimera prowadzag normalne zycie, czujac sie jak w domu i otrzymujac niezbedng uwage.

.Prawdziwe miejsce, ktére chce spowolni¢ spadek funkcji poznawczych i zminimalizowac¢ niepetnosprawnosé w

codziennym zyciu, oferujgc mieszkaricom mozliwo§¢ dalszego prowadzenia bogatego zycia, odpowiadajgcego ich

zdolno$ciom, pragnieniom i potrzebom”.




Celem projektu byto zapewnienie mieszkaricom Paese Ritrovato zajeé, zabaw, warsztatéw wsparcia poznawczego

oraz inteligentnych gier wykonywanych za pomocag humanoidalnego robota Nao.

Odbiorcami projektu byli mieszkaricy Il Paese Ritrovato, ktérzy wspdlnie z operatorami, terapeutami i psychologami
prowadzili r6znego rodzaju zajecia grupowe. Zajecia obejmowaty etapy zdobywania wiedzy i dialogu stownego
miedzy mieszkarnicami oraz zabawy, w tym: zgadnij zwierze, dokoricz przystowie, Spiewaj, zapamietaj przepisy i

éwiczenia.

Pod koniec pierwszej fazy eksperymentdw, jak poinformowata terapeutka Paola Perfetti, ktéra uczestniczyta w
zajeciach z mieszkaricami: ,Wptyw na mieszkarncow byt pozytywny od momentu, gdy wyjeliSmy go z pudetka na ich
oczach. Mozemy okresli¢ robota jako posta¢ bardzo mitg, tworzacg dobre samopoczucie. Nao jest w stanie
pobudzi¢ do nowych eksperymentdw, nie tylko w pracy grupowej, ale takze indywidualnie, jest w stanie zaciesni¢
relacje miedzy mieszkaricem a operatorem. Nao jest medium, emocjonalnym mediatorem. Mieszkancy Il Paese

Ritrovato odbierajg zajecia jako zabawne, a robota traktujg jak cztowieka, a to sprzyja interakc;ji”.

W dzisiejszych czasach doskonale zdajemy sobie sprawe, ze wykorzystanie nowych technologii i robotéw
humanoidalnych do wspierania oséb stabych i starszych przyniosto doskonate wyniki i zacheca naukowcéw do

tworzenia przysztych zastosowan.
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THE WORLD OF ROBOTICS
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