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und Orientierungstraining von Robotischer Reha Assistent
http://www.roreas.de Patienten naCh §Ch|aganf5"en

= MetraLabs GmbH, limenau

Potential eines robotischen Reha-Assistenten
= 2-5% der Gesundheitskosten durch Krankheitsbild Schlaganfall .
= Eigentraining mit enormem therapeutischen und ékonomischen Potenzial

TU limenau, FG Neuroinformatik und

Kognitive Robotik
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Therapeutischer Ansatz

= Begleitung von stationaren Schlaganfallpatienten
bei Laufiibungen zum Training der Mobilitat
und des rdumlichen Orientierungsvermoégens
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i = mé&i-Klinikgruppe Enzensberg,
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2 weiterfihrende Neurorehabilitation
m&i-Fachklinik Bad Liebenstein

= Beobachtung und Dokumentation der

Trainingsdurchfiihrung in abrechenbarer Weise « SIBIS Inst. fiir Sozialforschung &

Nutzeffekte fiir Patienten
= Begegnung von Hinderungsgriinden, z.B. Angste vor Selbstiiberforderung
,Komme ich sicher wieder zurlick?*, ,Kann ich das?*, ,Verlaufe ich mich vielleicht = Barmer GEK, Wuppertal
im Gebaude?*

= Ermittlung akzeptanzhemmender und -fordernder Faktoren und der
\_ medizinischen Wirksamkeit beim Einsatz des Reha-Assistenten \_

Projektberatung GmbH, Berlin

(assoziierter Partner)

m&i-Fachklinik Bad Liebenstein Experimentalplattform Prototyp Stand 11/2014

omnidirektionale Kamera -

Personen-Tracking p {%

Front-Kameras
Personen-Wiedererkennung

Tiefenkamera (Kinect)
Navigation

Pan/Tilt Unit (PTU)

Laser-Scanner
Navigation,

Personen-Tracking

Application . Orientation L Exploration
Layer [ Walking Coach ] [ Training Elevator Training Assistant
Control . . . -
Layer GUI State Machine Behavior State Machine Training Database
Behavior Guide Follow User (with Approach Drive Contact Persons Wait Aside & Give | __, ..
Layer User Goal) User Way
Skill Wait Position Interest Person Motion Situation
Layer Selection Estimation Prediction Classification
Elevator Analysis & Person Topological Path Planning
Door State Estimation Re-Identification across multiple levels
Localization & Floor Person Trackin Upper-Body Metric Path Planning with
Estimation 9 Orientation Estim. User-centered aspects
. Local Mappmg & 3D || Laser Baseq Person Visual Pgrson Gul Speech Eye contact with Reactive Navigation
Perception Detection Detection Synthesis Person
Hardware .
Layer Odometry Touch ‘ Laser SSTS?S Dooo0 %Zzggef‘ Head with Eyes Differential Drive L]
Sensors Actuators
\ ‘E [ User / Environment ] <:J)

- Gofortr duc dssBurdesminitoris rBicung unaForschung HY | BB

NNOVATION IKT 2020 - Ur Innovation g
Aol B  roderomscen osvorss .




