ROPHa

Robuste Perzeption flr die Unterstutzung von Handhabungsaufgaben

Unsere zentralen Nutzungsszenarien: Unsere konkrete Interaktionstechnik:
Care-O-bot 4 unterstutzt altere Personen im Die Steuerung des Roboters im bisher umgesetzten
hauslichen Umfeld bei der Nahrungsaufnahme. Tellszenario ,Essen zum Mund fahren* erfolgt

Dabel werden Assistenzfunktionen in den folgenden mithilfe eines Tablets, auf dem der Nutzer die

drei Kategorien betrachtet: vorbereitende Aufgaben gewlnschte Aktion und die Speise, die als nachstes
(z.B. Essen oder Getrank an den Tisch bringen), angereicht werden soll, auswahlen kann.

Assistenz am Tisch (z.B. Brot schneiden und belegen, Der Roboter erkennt sowohl den Nutzer als auch die
Getrank einschenken) und direkte Interaktion (Essen Speisen auf dem Teller und passt die Bewegung

oder Getrank zum Mund fuhren). seines Arms und Loffels entsprechend an.

Erste Reaktionen von Nutzer*innen: Gesellschaftliche Implikationen:
Bisher wurden lediglich Labortests des Roboters mit Roboter, die altere Personen mit Handhabungs-
gesunden Personen durchgefuhrt. Die Bedienung aufgaben unterstutzen, bieten das Potential, die
durch das Tablet wurde dabel besonders positiv Selbststandigkeit der Betroffenen zu steigern. Der
beurteilt. Notwendige Verbesserungen betrafen u.A. Grad der Unterstutzung sollte dabel nutzerspezifisch
die Integration sprachlicher RUuckmeldungen an den angepasst werden. In der verbleibenden Projekt-
Nutzer, so dass dieser besser versteht, welche laufzeit werden deshalb Assistenzfunktionen am
Bewegung der Roboter als nachstes durchftuhrt und Tisch umgesetzt, die weiteren Nutzergruppen

wann weiterer Input erforderlich ist. zugutekommen kommen kdnnen.
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	Roboterbild: 
	Textfeld 30: Care-O-bot 4 unterstützt ältere Personen im häuslichen Umfeld bei der Nahrungsaufnahme. Dabei werden Assistenzfunktionen in den folgenden drei Kategorien betrachtet: vorbereitende Aufgaben (z.B. Essen oder Getränk an den Tisch bringen), Assistenz am Tisch (z.B. Brot schneiden und belegen, Getränk einschenken) und direkte Interaktion (Essen oder Getränk zum Mund führen).
	Textfeld 31: Die Steuerung des Roboters im bisher umgesetzten Teilszenario „Essen zum Mund führen“ erfolgt mithilfe eines Tablets, auf dem der Nutzer die gewünschte Aktion und die Speise, die als nächstes angereicht werden soll, auswählen kann. 
Der Roboter erkennt sowohl den Nutzer als auch die Speisen auf dem Teller und passt die Bewegung seines Arms und Löffels entsprechend an.
	Textfeld 32: Roboter, die ältere Personen mit Handhabungs- aufgaben unterstützen, bieten das Potential, die Selbstständigkeit der Betroffenen zu steigern. Der Grad der Unterstützung sollte dabei nutzerspezifisch angepasst werden. In der verbleibenden Projekt- laufzeit werden deshalb Assistenzfunktionen am Tisch umgesetzt, die weiteren Nutzergruppen zugutekommen kommen können.
	Textfeld 33: Bisher wurden lediglich Labortests des Roboters  mit gesunden Personen durchgeführt. Die Bedienung durch das Tablet wurde dabei besonders positiv beurteilt. Notwendige Verbesserungen betrafen u.A. die Integration sprachlicher Rückmeldungen an den Nutzer, so dass dieser besser versteht, welche Bewegung der Roboter als nächstes durchführt und wann weiterer Input erforderlich ist.


