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Assistenzroboter in der Pflege — mogliche Einsatzfelder

Unterstutzung hilfebedurftiger Menschen zuhause

Arbeit Alltag

Lebens-
qualitat

Pravention

Rehabilitation

Selbstpflege

Professionelle
Pflege
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Unterstiutzung hilfebedurftiger Personen - Bedarf

Carrying heavy objects
Cleaning windows
Heaching objects
Heading
Forgetfulness
Falling

Opening bottles
Cleaning floor
Climbing bath-tube
shopping

Walking

Bathing

Getting up
Loneliness
Fetching things
Cooking

Washing clothes
Get dressed
Tidying up the room
Electronic devices
Washing crockery
Taking medications
Clearing the table

—

Internationale Umfrage
bei alteren Menschen,
Familienangehorigen,
Pflegekraften (N=64)

Bei welchen Aufgaben
im hauslichen Umfeld
haben altere
Menschen besonders
grof3e Probleme?

Blau: Mittelwert, gelb:
Standardabweichung

1: sehr grof3e..
5: geringe..
Schwierigkeiten
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Unterstlitzung hilfebedurftiger Personen - Produkte

Private/hausliche Serviceroboter: Prognose fiir die Verkaufszahlen
2016-2019, Anzahl der verkauften Roboter 2015 und 2014

Mio.
Umsatz / Absatz 2015:
30 = 2.2 Mrd. US$: 5,4 Mio. Stlck
25 = Unterstlitzung Alterer oder Behinderter:
uber 4.000 Stuick, ahnlich 2014
20 (2013: unter 700 Stlck)
15
10
5
0

Haushaltsroboter Spielzeugroboter
®m Prognose 2016-2019 m 2015 2014

Quelle: IFR -Statistical Department,
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Unterstiutzung hilfebedurftiger Personen - Produkte

Verbreitung von privaten/hauslichen Servicerobotern
nach Kontinenten

Verbreitung von Robotern fir Verbreitung von
Haushaltsaufgaben (Stuckzahl) Assistenzgeraten fur altere
2.371.401 oder behinderte Menschen
2.151.951

1.225.263
1.086.673

111.203 132.473

50 69 40 144
EUROPA AMERIKA  ASIEN/AUSTRALIEN EUROPA AMERIKA ASIEN/AUSTRALIEN
#2014 = 2015 = 2014 =2015

Quelle: IFR -Statistical Department, http://www.worldrobotics.oro/
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Roboterassistent Care-O-bot®: Vision und Historie

Haushaltsunterstitzung

Hol- und Bringdienste
Multimedia, soziale Integration
Sicherheit, Monitoring

Home management

2008 Care-O-bot® 3

2002 Care-O-bot®Il

1998 Care-O-bot® |

Produktvision

Gehhilfe,
Manipulation

http://www.care-o-bot.de N

\

G:'T“..l':_ l'
*| Tcare-O-bot ~ Fraunhofer
[ '\;{ 4 We create your future! IPA



Care-0O-bot® 3

Butler-Design, nicht humanoid, um beim Benutzer
keine falschen Erwartungen hervorzurufen

Trennung von Arbeits- und Prasentationsseite
Roboterarm »hinten«
Mensch-Roboter-Schnittstelle »vorne«

Sichere Objektubergabe durch Vermeiden des
direkten Kontakts zwischen Mensch und
Roboterarm

Interaktiver Butler: Aufnehmen von Bestellungen
und Verteilen von Getranken und Snacks

Notfallassistenz: Roboter als Kommunikations-
schnittstelle zur Notfallzentrale, Diagnose-
unterstutzung durch lokale Sensorik,
Unterstutzung weiterer NotfallmaBnahmen

Erfolgreich getestet in verschiedenen
Altenpflegeeinrichtungen und Privatwohnungen
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Care-0O-bot® 3 im Einsatz

Haushaltsassistent

Care-O-bot® 3

Videos unter http://www.care-o-
bot.de/de/care-o-bot-3/download/videos.html
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Technologietransfer in produktnahe Systeme: MobiNa

Transfer der Kommunikations-
funktion auf die low-cost-
Plattform MobiNa, siehe
http://www.youtube.com/watch?
v=uOvGyC-geYs

Erste Umsetzung
und Evaluierung
auf Care-O-bot 3
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Technologietransfer in produktnahe Systeme: AMICO
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Care-O-bot 4: modular, agil und interaktiv
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Spezialisierung / Komplexitatsreduktion auch in der
aktuellen Produktentwicklung zu beobachten

Robotersysteme der Firmen Metralabs (DE) und KOMPAI robotics (FR):
mobile Roboter mit groBem Interaktions-Bildschirm, jedoch ohne
Manipulationsfahigkeiten, Fokus auf Kommunikation und Information.
Anwendungsszenarien werden in diversen Forschungsprojekten
entwickelt und teilweise auch in der (Pflege-)Praxis getestet.

Nao und Pepper von Softbank Robotics (JP), ehemals Aldebaran Robotics
(FR): sind zwar mit Armen ausgestattet, aufgrund der geringen Traglast
jedoch primar zum Gestikulieren und weniger zum Greifen von Dingen
geeignet. Praxiseinsatz ebenfalls fir Kommunikation / Interaktion.

Neu angekundigte Produkte von Bosch und Asus: kleine Kommuni-
kationsroboter im Kindchenschema, z.B. groBe Augen, ohne Bildschirm /
Manipulationsfahigkeiten, sollen ebenfalls als Kommunikationspartner
dienen und den Nutzer unterhalten und informieren

Weitere Entwicklungsschwerpunkte: Mobilitatsunterstutzung (intel-
ligente Rollatoren und Rollstuhle), Handhabungshilfen (z.B. Dritter Arm
fur Arbeiter, robotische Kuche, ,intelligenter” Roboterarm am Rollstuhl)
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Assistenzroboter in der Pflege — mogliche Einsatzfelder

Unterstutzung von Pflege-
kraften im stationaren Umfeld

Arbeit Alltag Selbstpflege

Professionelle
Pflege

Lebens-
qualitat

Pravention

Rehabilitation
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Unterstutzung pflegender Personen — Bedarf ()

B Befragungen/Fokusgruppen in der Altenpflege

M Grundsatzlich wunschen sich Pflegekrafte
uberwiegend Erleichterung bei taglich anfallenden
Routinetatigkeiten — fern von der ,Pflege am
Menschen’:

® Entlastungen an der Schnittstelle zwischen Pflege
und Hauswirtschaft

Diese qualitativen Befunde decken sich mit
quantitativen Studien, wonach der Arbeitszeit-
anteil von pflegefremden Tatigkeiten bei
examinierten Pflegekraften durchaus bis zu
(teilweise sogar uber) 20 % betragen kann

B Unterstutzung bei Transportaufgaben / Logistik

Eine Pflegekraft legt rund 11 Kilometer FuBweg
pro Schicht zuruck

Waschesacke wiegen teilweise mehr als 15 kg

WiMiCare IPA



Unterstlitzung pflegender Personen — Bedarf (ll)

B Heben von Bewohnern aus den bzw. in die Betten und Badewannen

B Unterstutzung wahrend der Nachtschicht und bei Notfallen

B Automatische Dokumentation (Trinkprotokolle etc.)

B Sensoren fur Lagerungswechsel

B Intelligente Anti-Dekubitus-Produkte

B Intelligente, semiautonome Pflegewagen

Unterstutzung der Selbststandigkeit der Bewohnerinnen:

B Versorgung mit Getranken WilfiCare

B Erinnerungen an Termine IEInJr\:\gk

B Begleitung zu Veranstaltungen neuer

B Mobilisierungs- und Lokalisierungshilfen Robo-

B Auf Krankheiten/Gebrechen sensibilisierende Unterhaltung ter

B Zugangliche Kommunikationsmittel geRoDi]
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Unterstitzung pflegender Personen — Produkte

B AWT (Automatischer Warentransport)-Systeme, teilweise mit fahrerlosen
Transportfahrzeugen (FTS)

Bisher nur im Einsatz in GroBkrankenhausern mit mehr als 600 Betten

Fahren typischerweise auBerhalb der von Bewohnern oder Patienten
frequentierten Bereiche, nutzen Aufzluge, elektrische Turen etc.

Transportieren grof3e Container mit Wasche, Essen oder Pflege-
materialien, die vor Ort vom Pflegepersonal ausgeladen und auf
Zwischenlager verteilt werden mussen

B Desinfektions“roboter”: existierende Produkte zur Entfernung von
Keimen mit UV-Licht oder Ozon, ohne autonome Funktionen

B Teleprasenzroboter z.B. zur Einbindung externer Experten. Nur wenige
Produkte speziell fUr den medizinischen Bereich entwickelt, z.B. RP Vita
von InTouch Health

B Emotionale Roboter, z.B. Robbe PARO fur Roboter-gestutzte Therapie-
ansatze (z.B. fur dementiell erkrankte Menschen, autistische Kinder, ..)
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Unterstltzung pflegender Personen - Produkte
Statistik: aktuelle Verkaufszahlen und Prognosen

B Anstiege der Verkaufszahlen von ca. 10tausend Stuck in 2014 auf
15tausend Stuck in 2015, Prognosen weit daruber

B Die meisten fahrerlosen Transportfahrzeuge werden in Amerika genutzt

Verkaufte fahrerlose Transportsysteme fiir Verbreitung von fahrerlosen Transportfahrzeugen
Anwendung aulerhalb der Produktion nach Kontinenten (alle Anwendungen, Stilickzahl)
(Sttickzahlen) 18.000
16.000
14.000
ijgg% 12.000
120.000 1(8)2008
100.000 '
80.000 L
60.000 4.000
40.000 2.000
20.000 0 N —
0 B == Europa Amerika Asien/Australien
2014 2015 Prognose 2016-2019
(kumuliert) m 2014 m2015

"Quelle: TFR -Statistical Department, Ntip.//WW\W.Wordrobotics.org/
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Projekt WiMi-Care

B Unterstutzung des Pflegepersonals stationarer Altenpflegeeinrichtungen
durch den Einsatz von Servicerobotern

B Bedarfsgerechte Produktentwicklung durch geeignete
Erhebungsinstrumente (Usability- und Nutzerforschung)

_|
® =
> < |
2. N
=
o o =
BedarPfstaenaeI_yse " Technische = Pilotanwendungen in l::'?' = S
TTed Umsetzbarkeit = Pflegeeinrichtung 25
einrichtung = A=
~ : : 2o
Q Szenariobasiertes | =~ =
Design ' ©

2008 — 2011: Wissenstransferschleife

Gefordert durch das BMBF (Forderkennzeichen: 01FC08024-27), Laufzeit 11/2008 — 10/2011,
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WiMi-Care: auf CASERO umgesetzte Szenarien

B Transport von z.B. Wasche,
Post, Essen, ...

B Unterstutzung der
Nachtschicht: Erkennung von
Bewohnern in den Korridoren,
Bereitstellung von Notfall-
equipment, Schnittstelle um
Patientendaten abzurufen /
Arzt zu kontaktieren, ...
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WiMi-Care: auf Care-O-bot 3 umgesetzte Szenarien

B \Wasserversorgung: verteile
Wasser an Bewohner,
protokolliere wie viel jeder
Bewohner getrunken hat

B Entertainment/ Aktivierung:
Einsatz des Roboters fur
Gedachtnisspiele etc.

B Eingeben von Aufgaben und Zeitplanen sowie Anzeige und Bearbeitung
des Trinkprotokolls durch das Pflegepersonal am Stations-PC

B Video unter http://www.youtube.com/watch?v=nJj8wJg6]NM
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Projekt SeRoDi — Partner und Basisdaten
Servicerobotik zur Unterstiitzung bei personenbezogenen Dienstleistungen

Forschungspartner im Projekt
Universitat Stuttgart mit zwei Instituten:
Institut fur Arbeitswissenschaft und Technologiemanagement (IAT)

Institut fur Steuerungstechnik der Werkzeugmaschinen und
Fertigungseinrichtungen (ISW)

Fraunhofer-Institut fur Produktionstechnik und Automatisierung (IPA)
Universitat Greifswald
Anwendungspartner im Projekt

Altenpflegeheime Mannheim GmbH GEFORDERT VOM
Universitatsmedizin Mannheim GmbH % e
Laufzeit: 1.11.2014 bis 31.10.2018 (4 Jahre) ‘ Lff;'f;gﬁung

Gefordert vom: Bundesministerium fur Bildung und
Forschung (BMBF), Forderkennzeichen: 01FG14011-15D

Betreuung durch Projekttrager im DLR 4#7
DLR Projekttriger

Gefordert durch das BMBF (Forderkennzeichen: 01FG14011-15D), Laufzeit 11/2014 — 10/2018,
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Projekt SeRoDi - Partner und Forschungsschwerpunkte

B Entwicklung verschiedener Serviceroboter-Systeme zur Unterstutzung der
Alten- und Krankenpflege, Analyse funktionaler Aspekte sowie
Akzeptanz bei unterschiedlicher Gestaltung der Roboter (IPA, ISW)

r Arbeits-

prozesse

B Untersuchungen zu den Auswirkungen
der Technik sowohl auf Arbeits-
bedingungen der Pflegekrafte als auch
auf Pflegequalitat und Technologie-
akzeptanz bei den Bewohnern /
Patienten (Universitat Greifswald)

B Betrachtung der Veranderungen Sy
aus Perspektive der Dienstleistungs-
forschung Analyse der pflegerischen Arbeits-
. . . bedingungen
Arbeitsprozesse jeweils vor und nach und Lebens-

dem Robotik-Einsatz, Entwicklung von lagen

Gestaltungskriterien fur die Technikun-
terstutzung (Universitat Stuttgart IAT)

o
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Szenario ,Intelligenter Pflegewagen”

M Probleme handelsublicher Pflegewagen

Oft unzureichend bestuckt, fehlende
Gegenstande mussen separat geholt werden

Haufige Unterbrechungen z.B. durch Notfalle
= Zeitproblem, fur den Notfall bendtigte
Pflegeutensilien sind evtl. nicht verfigbar

HygienemaBnahmen und Dokumentation werden
als lastig empfunden

M Losung: teilautonomer Pflegewagen
Autonome Fahrt zur Station / Zimmer,

mechanische und hygienische Bereitstellung der
benotigten Pflegeutensilien vor Ort

Kenntnis Uber vorhandene Pflegeutensilien,
automatisches Laden der bendtigten bzw.
fehlenden Pflegeutensilien

=» Zeitersparnis, Einsparung von Lagerraumen, Hilfe bei Dokumentation,
siehe
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Konventioneller und intelligenter Pflege-/Waschewagen
Wesentliche Unterschiede im technischen Aufbau

Not-Bedieneinrichtung

| lf

.J'" i I ;. : I ——
P — Bl Nutzerinterface E——— «—
| 3 (Tablet) - Handedesinfektions-
| L - mittelspender

/Biszu 5 Schubladen
/ mit intelligenter

Verriegelung

i 5 —— —> il
- il | Ordnerfach und | L
Handschuhspender 'S

—_—
Serviceschrank fiir

Techniker und 3D
Laserscanner fiir
Sicherheit

Griffleiste sehr leicht
7u reinigen

Laserscanner (2x) fur
Sicherheit und Navigation

@"

Beispiel eines konventionellen Intelligenter Waschewagen mit Tablet zur

Pflegewagens aus dem Dokumentation des Verbrauchs an
klinischen Bereich Utensilien

Q
© Fraunhofer SeRDDi! % FraunhOfer
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Intelligenter Pflege-/Waschewagen
Grundlegende Funktionalitat

© Fraunhofer IPA S R = 0

Rufen des intelligenten Dokumentation der Entnahme Schneller Wechsel ganzer
Pflegewagens Uber ein von Utensilien am Tablet des lModulkorbe tber die Seite des
Smartphone Pflegewagens Pflegewagens

!

Q
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Intelligenter Pflege-/Waschewagen
Beispiel der Verbrauchsdokumentation uber das Tablet

— O Verbrauch ——

Inhalt Pflegewagen Fach wahlen Verbrauch
) N7
i;_ I:":, i l.‘:. 1 _..‘:. a4 _l:‘:. N ,l:‘:.%‘ Pflaster steril 7,2 x 5cm 03 °
Wund- Pflaster steril Pflaster steril Pflaster steril Pflaster steril . .
verg%ré%Sm 10 x 8cm 7,2 x 5cm 10 x 6cm 20 x 10cm f Binde Ideal elastisch 10cm 01 °
. x5m
@ | . , @, —
~ f F : F i )
"-‘li g ° \ Sterile Handschuhe Gr. 7,5 02 °
Bv%rad\\;gp Spritzen 2ml  Spritzen 5ml Sqr(i)tr%elzn S%rtiltrﬁn -
schlussstr. o
i Spritzen Smi 01 °
®
Kanile/ Nac;10ml- Nac?ZUml-
Nadel Ampulle Ampulle

©

Fahre zu Status Freigeben

Beispiel fiir die Verbrauchsdokumentation, welche z.B. beim Offnen einer
Schublade angezeigt wird

o
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Aktueller Stand und Ausblick

Aktuell lauft die Inbetriebnahme der Pflegewagen-Fahrzeuge in
2 Einrichtungen der APM und einer Station des UMM

Pro Einrichtung ist ein Testbetrieb von jeweils 2 Monaten Dauer geplant,
anfangs noch mit, spater ohne technisches Personal vor Ort

Bis Ende 2017: Uberarbeitung der Pflegewagen-Fahrzeuge anhand der
Testergebnisse, Erweiterung um bisher noch fehlende Funktionen
(insbes. automatischer Tausch von Modulkorben, automatische
Protokollierung der Entnahmen, z. B. mit Hilfe von Kameras)

Bis Ende 2018 (Projektende):

B Pflegeassistenz (aktives Anreichen
einzelner Pflegeutensilien)

B Serviceassistenz (Liefern von Snacks
und Getranken an Bewohner /
Patienten), ggf. auch in den Zimmern

Unabhangig vom SeRoDi-Projekt: diverse Anfragen hinsichtlich der
Erprobung von Care-O-bot 4 fir die Besucher-/ Patientenfihrung

n
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Szenario ,,Multifunktionaler Personenlifter”

B Probleme handelsublicher Liftersysteme

Geeignetes Gerate muss oft extra geholt
werden, Personen werden oft manuell bewegt.

Oft wird fur das Bewegen von Personen mehr
als eine Pflegekraft benotigt, eine Hand immer
mit Bediengerat belegt = steht nicht fir den
Patienten zur Verfugung.

B Losung: teilautonomer Multifunktionslifter
Autonome Fahrt zum Einsatzort

Unterstutzte Patientenaufnahme durch
Personenerkennung

Intuitives einhandiges Bewegen des Lifters

Anpassung der Form fur die Aufnahme, den
Transport oder das Baden sitzender bzw.
liegender Personen

=» Zeitersparnis, Reduktion der korperlichen Belastung,
siehe http://www.youtube.com/watch?v=PgkozdYbXOY
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~Multifunktionaler Personenlifter” — Entwicklungsstand

Position, um
den Patienten
mit dem
Tragetuch
vom Bett
aufzunehmen

Lifter in Parkposition

Der Patienten-
transport ist
sowohl in
liegender als auch
in sitzender
Position moglich
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Weitere Einsatzfelder robotischer Assistenzsysteme in
stationaren Pflegeeinrichtungen

B Reinigung und Desinfektion: Erste Produkte fur die automatisierte
Bodenreinigung vorhanden, bisher jedoch kein Einsatz im Pflegekontext
bekannt. Kombination autonomer Navigation und Desinfektion, neues
Produkt der danischen Firma Blue Ocean Robotics fur 2017 angekundigt

B Hebehilfen / Personenlifter: Entwicklung diverser Prototypen von
japanischen Firmen, z.B. robotisches Bett von Panasonic, Aufstehhilfe von
Toyota. Diskussion des Einsatzes von Exoskeletten / fortschrittlichen
Orthesen (z.B. deutsches Projekt Care-Jack) in der Pflege, bisher jedoch
keine konkreten Praxiseinsatze / -tests bekannt

B Unterstutzung von Diagnose und Therapie: Entwicklung von mobilen
Robotern zur Begleitung des Pflegepersonals: Aufnahme von Vitaldaten,
Transport von medizinischen Geraten, , Trainingsroboter” z.B. Projekt /
Roboter ROREAS fur das Lauf- und Orientierungstraining von Patienten
nach Schlaganfallen

B Korperpflege: automatisierte Bade- bzw. Waschsysteme immer wieder im
Gesprach, jedoch keine Produkte (mehr) im Praxiseinsatz

\

~ Fraunhofer

IPA



Zusammenfassung

B Entwicklung von Servicerobotern zur Unterstitzung von

Hilfsbedurftigen Personen. Ziel ist die Entlastung im Alltag, damit:
Erhalt / Steigerung der Selbststandigkeit. Unterstlitzung von
Interaktion und Kommunikation, Manipulations- und Mobilitatshilfen

Pflegekraften im stationaren Umfeld. Ziel ist die Entlastung bei
Routinetatigkeiten, damit: mehr Zeit fur eigentliche Pflegetatigkeiten

B NICHT Ziel aktueller Entwicklungen ist es

Pflegetatigkeiten am Menschen wie z.B. deren medizinische
Versorgung komplett zu automatisieren

Entscheidungen anstelle von Pflegekraften oder von Senioren durch
Roboter treffen zu lassen. Die Roboter sind immer als technisches
Hilfsmittel zu sehen, das vom Menschen kontrolliert / gesteuert wird.

B Prognose fur nachste Produkte

Eher spezialisierte Gerate, oft keine Roboter im herkdmmlichen Sinne
oder wie man sie aus Film und Fernsehen kennt

Eher teilautomatische als vollautomatische Systeme
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Weitere Informationen

http://www.care-o-bot.de
www.ipa.fraunhofer.de/de/Kompetenzen/roboter--und-
assistenzsysteme/haushalts--und-assistenzrobotik.html
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