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V stGéasnosti sa rozne typy robotov pouZivaji nielen pri tazko invalidizujicich ochoreniach, ako je
mrtvica, Parkinsonova choroba, skler6za multiplex, poranenie miechy a uraz hlavy, ale aj na vykonavanie
rehabilitacného tréningu inovativhym, zadbavnym a priatel'skym sp6sobom.

V oblasti rehabilitacie sa ¢oraz viac zavadzaju technolégie na podporu ¢innosti odbornikov, lekarov a
fyzioterapeutov; budtlicnost a vyzva rehabilitacie spoéiva vo vyvoji robotiky.

Existuju rozne kategoérie robotov na rehabilitaciu a asistenciu: exoskelety, koncové roboty, humanoidné
roboty a mnohé d'alSie. Ak sa zameriame na kategériu humanoidnych robotov, mézeme vidiet vyuzitie
robotov ako Nao, Pepper, Sanbot, Paro, Kaspar a mnohych dalsSich u starSich ludi s demenciou,
Alzheimerovovu chorobou, alebo s fyzickymi problémami ako je napriklad sarkopénia, ale aj u deti s
poruchou autistického spektra, nervovosvalovymi ochoreniami a inymi postihnutiami.

V tomto élanku opiseme dva rdzne projekty realizované spoloénostou Scuola di Robotica, v ramci
ktorych sa pouZivaji dva rézne typy humanoidnych robotov (Pepper a Nao) v dvoch réznych
kontextoch rehabilitacie a starostlivosti. V prvom pripade budeme hovorit o robote Pepper ako o
rehabilitacnom pracovnikovi, kontrolérovi a demonstratorovi cvic¢eni so subjektmi, ktoré maju patologiu
nazyvanu sarkopénia, v druhom pripade uvidime pouzitie humanoidného robota Nao ako trénera a
zabavaca pre l'udi s Alzheimerovou chorobou.

Humanoidny robot Pepper, ktory vyraba franclzska spoloénost Soft Bank Robotics, je prvym
humanoidnym robotom schopnym rozpoznavat udsku tvar a emécie, vd’aka ¢omu je interakcia s l'ud’mi
okolo neho ¢o najprirodzenejsia; je vybaveny tabletom, niekol’kymi hmatovymi senzormi, lasermi a
kamerami, ktoré mu umoznuju interakciu s okolitym prostredim.

Peppera si vybrali Scuola di Robotica, hemocnica Galliera v Janove a Univerzita v Janove ako
robotického instruktora a rehabilitatora, ktory bude viest skupiny l'udi pri vykonavani série fyzickych
cviceni Specialne navrhnutych na kontrast s patolégiou nazyvanou sarkopénia. Projekt R.O.S.A je
projekt, na ktorom sa podielaji humanoidny robot Pepper, Skola robotiky, Oddelenie geriatrie,
ortogeriatrie a rehabilitacie (CUROGE) nemocnice Galliera v Janove a katedry inZinierstva (DIBRIS) a
architektury a dizajnu Janovskej univerzity.

Terminom sarkopénia sa oznacCuje progresivny a generalizovany ubytok svalovej hmoty sprevadzany
poklesom svalovej sily a vykonnosti, ktory stvisi so zvy$ujicim sa vekom [V. Malafarina, F. Uriz-Otano, R.
Iniesta a L. Gil-Guerrero, "Sarcopenia in the elderly: diagnosis, physiopathology and treatment,”
Maturitas, vol. 71, no. 2, pp. 109-114, 2012].
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Sarkopénia je patolégia, ktorej vyskyt sa vyrazne zvysSuje v suvislosti s rychlym narastom starnutia
populacie. Rehabilitacny vyskum ukazuje, Zze na prevenciu a potlacenie tohto ubytku je dodlezité
vykonavat fyzické cviéenia hornych a dolnych konéatin. Len pravidelnou fixickou aktivitou je mozné
zlepsit Zivotné podmienky, a tym aj samostatnost starSich Pudi. Ludia sa v8ak sami rozhodndu
vykonavat pravidelny tréning a cviéenia bez toho, aby dostavali akékol'vek vonkajSie zapojenie.
Vyskum a implementacia inovativhych technik prevencie a terapeutickej intervencie sa aktualnymi
vyzvami vzhl'adom na rastuici pocet 'udi postihnutych sarkopéniou a s nou spojenymi komplikaciami a
postihnutim.

Vd'aka podpore a skusenostiam spoloc¢nosti Scuola di Robotica, ktora ma za sebou nespocetné
mnozstvo aktivhnych projektov, v ramci ktorych sa humanoidné roboty vyuzivaja v klinickej,
vzdelavacej oblasti, ako aj oblasti pohostinstva na verejnych a sikromnych miestach, projekt R.O.S.A
navrhuje inovativhu metodu prevencie a boja proti vzniku sarkopénie.

Boli navrhnuté Specifické fyzické cvic¢enia, ktoré zahfnaju pohyb hornych a dolnych koncatin a ktoré
sa namiesto samostatného vykonavania doma vykonavaju interaktivhe pod dohadom humanoidného
robota Peppera. Konkrétne bola navrhnuta platforma, v ramci ktorej sa pouziva: humanoidny robot na
ilustraciu, demonstraciu a kontrolu toho, aby skupina subjektov vykonavala navrhované cvic¢enia;
externa kamera na snimanie videozaznamov subjektov pritomnych na sedeni. Obrazovka, ktora je
vaésia ako tablet, ktorym je Pepper vybaveny, pomaha robotovi poskytovat jasné grafické pokyny,
ako spravne vykonavat cviéenia, pricom prezentuje demonstraéné videa skisenych fyzioterapeutov.




Robot bol naprogramovany tak, aby vykonaval cvicenia v rovhakom ¢ase ako l'udia a monitoroval ich
vykonavanie a pripadné dokoncenie, pricom pocas kazdého sedenia poskytuje spatnui vazbu v realnom
case.

Na zabezpecenie spravneho monitorovania pohybov vykonavanych osobou sa pouziva externa
kamera, ktora ziskava videodata a prostrednictvom techniky bezznackovej analyzy. Tato technika
rekonstruuje kostru osoby a monitoruje pohyb vsetkych kibov tela, vyhodnocuje, ¢i a ako bol pohyb
vykonany a dokonceny.

Robot v redlnom case kontroluje, ¢i vSetci Ucastnici plne vykonavaju vSetky pozadované cvicenia, a
povzbudzuje uc¢astnikov, ktori zastavia alebo spomalia vykonavanie cviceni.

Potom vd'aka podrobnému off-line spracovaniu videozaznamu zaznamenaného pocas relacie je mozné
ziskat informacie o kvalite vykonavania cviéeni, pri¢om sa zdéraznia technické parametre tykajtce sa
poc¢tu vykonanych pohybov; symetria medzi pravym a [lFavym pohybom; rozsah pohybu
najdélezitejsich kibov a synchronizacia medzi jednotlivymi subjektmi a robotom, pric¢om tento
posledny parameter nam umoziuje overit, ¢i Géastnici dodrZiavaji pokyny a tempo, ktoré im dava
robot.

Vysledky ziskané pri prvych experimentalnych sedeniach platformy so sarkopenickymi subjektmi v
nemocnici Galliera ukazali vysoky stupen akceptacie subjektmi, ktoré absolvovali tréningové sedenia,
a vysoku synchronizaciu pohybov medzi vS§etkymi subjektmi a robotom.

Ukazalo sa, ze vlastnosti robota a jeho tvar su pre studiu vhodné: ludia povazovali Peppera za
vynikajiceho trénera, ktory im dokazal velmi zrozumitel'ne ukazat vietky cviéenia a zabavnou formou
ich viest k dokonéeniu protokolu pri zachovani spravneho na¢asovania.




Humanoidné roboty sa vSak neuplatnuju len ako "fioterapeuti® v kontexte rehabilitacie a fyzického
tréningu. V poslednom ¢ase sa v mnohych pripadoch humanoidné roboty prijali pre ich modularnost
interakcie a modéZu sa pouZivat na zniZenie apatie aj na zabavu a tieZz na podporu niektorych
vzdelavacich aktivit a posilnovanie pamate.

V tejto slvislosti je mozné spomentt druhy projekt, ktory aplikuje humanoidného robota Nao pre
osoby trpiace Alzheimerovou chorobou. V tejto slvislosti sa humanoidny robot Nao vyuziva ako nastroj
zabavy a prostriedok na hry a podporu poznavania.

Projekt sa realizoval v Taliansku v Il Paese Ritrovato v Monze, v malom meste, kde ludia s
Alzheimerovou chorobou vedu normalny zZivot, citia sa ako doma a zaroven sa im venuje potrebna
pozornost.

"Skutoéné miesto, ktoré chce spomalit Upadok kognitivhych funkcii a minimalizovat postihnutie v
kazdodennom Zivote a pontika osobe s trvalym pobytom mozZnost nad’alej zZit bohaty Zivot primerany
jej schopnostiam, tuzbam a potrebam.”

Cielom projektu bolo poskytnit obyvatelom Paese Ritrovato herné aktivity, workshopy na podporu
kognitivnych funkcii a inteligentné hry vytvorené pomocou humanoidného robota Nao.

Prijimatel'mi projektu boli obyvatelia zariadenia Il Paese Ritrovato, ktori spolu s operatormi, terapeutmi
a psychologmi vykonavali rozne typy skupinovych aktivit. Aktivity zahfnali fazy vedomostného a
verbalneho dialégu medzi obyvatel'mi a hry vratane: Hadaj zviera, Dokonci prislovie, Spievaj, Zapamataj
si niektoré recepty a pohybové aktivity.




Na konci prvej fazy experimentu, uviedla dramaterapeutka Paola Perfetti, ktora sa zuc¢astnovala na
aktivitach s obyvatelmi: "Vplyv na obyvatelov bol pozitivny od chvile, ked’ sme robota pred nimi
vytiahli z krabice. M6Zeme ho definovat ako postaviéku, ktora vytvara pohodu, taki prijemnd, Ze
dokonaca aj operator, ktory ho sprevadza, je prijemny. Nao dokaze podnietit nové experimenty, a to
nielen pri skupinovej praci, ale aj individualne, dokaze posilnit vztah medzi subjektom a operatorom.
Nao je médium, emocionalny sprostredkovatel. Obyvatelia || Paese Ritrovato ho vnimajua ako
zabavného, vnimaiju ho ako ¢loveka, a to podporuje interakciu.”

Dobre sme pochopili, Zze vyuzivanie novych technolégii a humanoidnych robotov na podporu slabych a
starSich pouzivatel'ov prinieslo vynikajuce a povzbudivé vysledky pre budtce aplikacie.
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Text vznikol v ramci partnerského projektu "Journey to the world of robotics”

"Podpora Europskej komisie na vydanie tejto publikacie
nepredstavuje aj schvalenie obsahu. Obsah odraza len nazory autorov,
a Komisia neméZe niest zodpovednost za akékol'vek pouZitie
informacii v nej obsiahnutych.”
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