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Uvod

Pro vyvoj robotl existuji primarn¢ dva divody. Jednim je vrozena lidska lenost, ktera
pfi diivéjSim castém nedostatku potravy slouzila k uchovani energie pro dilezité cinnosti. Od
staroveku se lidé, kteti méli néjaky majetek ¢€i postaveni snazili vyhnout manuélni praci
vyuzivanim otrokl nebo pozdéji najatych sluzebnikll. V dnesni technicky vyspé€lé spolecnosti
se celkem pfirozené mluvi o vyuzivani robott. Jsou, alespon teoreticky, podstatné vyhodné&jsi
nez lidsti pracovnici. Neni tfeba jim platit, mohou pracovat kdykoli, nevyzaduji dovolenou,
nemocenskou, nestézuji si a délaji pfesné to, k ¢emu je naprogramujeme.

Dalsim dilezitym divodem je starnuti populace. Stale ndm pfibyva starych a
nemohoucich lidi, ovSem pocty jejich pecovatelii zistavaji stejné, nebo se dokonce snizuji,
protoze neni dostatek novych. Také zde mohou roboti vyrazné¢ ulehcit jejich praci a v piipadé
nekterych samostatnéjSich pacientt je i téméi zcela nahradit.

Spolecnosti po celém svété maji projekty na vyvoj robotl s nejrizngjSimi zamétenimi.
Rozd¢luji se do tii hlavnich kategorii. AR - Assistive Robots, kteti pokryvaji prvni diivod pro
vyvoj roboti a zvladaji napt. uklid, nebo transport véci i osob. Dalsi dvé kategorie uz slouzi
vyhradné k medicinskym ucelim. SIR - Socially Interactive Robots poskytuji ,,lidsky*
kontakt a spole¢nost a SAR - Socially Assistive Robots jsou vyuZzivani pfedevsim pro terapii.



1 RIBA

Prvni z roboti, které hodlam predstavit, se nazyva RIBA. Byl vytvoien za spoluprace
vyzkumného institutu RIKEN a Tokai Rubber Industries. Jedna se o AR typ robota.

Pfedchiidcem robota RIBA byl robot RI-MAN od institutu RIKEN, pfedstaveny v roce
2006.

Vypocetni architektura tohoto robota byla zaloZena na principu QoS, ktery dynamicky
rozhoduje o pfinosu konkrétni operace pro dokonceni ukolu a podle n¢j urcuje prioritu. PO
celém jeho téle bylo rozmisténo celkem patnéct Cipt, které kontrolovaly jednotlivé Casti. Toto
opatfeni vyrazné snizovalo naroky na vypocetni kapacitu hlavniho procesoru.

Robot RI-MAN se dokazal orientovat v prostoru a lokalizovat pozici ¢lovéka.
K tomuto byla vyuzivana data ziskana z kamer a zvukovych senzorti. RI-MAN vyhodnocoval
napf. pozici obli¢eje nebo rozdil mezi vstupem akustického signalu do jednotlivych
zvukovych senzortli (jeden na kazdé strané hlavy). Jako pomocny smysl mohl vyuzivat také
pachovy senzor, schopny rozpoznat né€kolik druhii zapachu (napt. moc).

Jelikoz jeho hlavnim tcelem byla asistence pfi pfesunu nemohoucich osob, jeho paze
byly vybaveny $esti silnymi motorky kazda, které poskytovaly silu potiebnou k uzvednuti
lidské postavy. Trup i paze jsou pokryty tlakovymi senzory, které umoznuji detekovat silu a
pozici doteku a adekvatné na néj reagovat. Pro zvyseni pohodli je celé télo pokryto mékkym
materialem.

S vyvojem robota RIBA se zacalo v srpnu roku 2007 a prvni verze modelu byla
predstavena v roce 2009. Jeho konstrukce je pokracovanim a vylepSenim modelu RI-MAN,
pricemz spolecnost Tokai Rubber Industries se podilela poskytnutim vhodnych materialt.

Tak, jako model RI-MAN, i RIBA se dokaze orientovat v prostoru pomoci kamer a
mikrofont. Pfedevsim se jedna o detekci vzdalenosti a sméru, ve kterém se clovék v jeho
zorném poli nachdzi, popt. presun na zakladé piijatého akustického signalu (rozmluva,
hluk,...) tak, aby se ¢lovek ocitl v jeho zorném poli.

Diky podvozku s otoénymi kole¢ky se miize pohybovat v§emi sméry, vzhledem k jeho
kompaktni velikosti i v pomé&rn¢ uzkych prostorech (napf. mezi nemocni¢nimi lizky).
Sofistikovanéjsi zplisob zpracovani informaci ptichazejicich z dotekovych senzort umoziuje
soucasné reagovat na navadéni oSetfovatelského persondlu i na pfenaSenou osobu.

V oblasti interakce s lidmi je RIBA taktéZ pokrocilejsi, nez jeho predchtidce. Zatimco
RI-MAN pouzival svou schopnost rozpoznavat lidskou fe¢ pfedevsim k orientaci v prostoru,
RIBA uz dokaze reagovat na zakladni fraze ptislusnymi gesty (tiklona, potieseni rukou,
mavani,...) a odpovéd'mi (pfedstaveni se, pozdrav,...).

Na rozdil od modelu RI-MAN, ktery pfipominal spiSe pandka z kreslené¢ho serialu, u
modelu RIBA byl na estetickou stranku kladen velky diraz. Ve snaze navodit v pacientech
pocity pohodli a bezpeci, RIBA dostal podobu velkého bilo-modrého plySového medvidka.
Pozitivni dojem jesté umociiuje mekky a jemny povrch.

Na model RIBA ptimo navazuje RIBA-II, ktery se od svého ptredchiidce lisi
predevsim vylepSenymi dotekovymi senzory a piidanymi klouby v trupu, které umozuji



zvedani osoby pfimo ze zem¢é (ve futony pouzivajicim Japonsku velmi potiebnd schopnost),
ne jen z postele ¢i kiesla, jako dosavadni modely. RIBA-II ma také podstatné zvysSenou
nosnost. Zatimco RIBA byl schopen uzvednout cca 60 kg, u nového modelu je to az 80 kg.

Vyvoj byl ukon&en v roce 2015 a udajné! zacaly prvni pokusy s uvadénim t&chto
robotd do praxe v japonskych pecovatelskych domech a nésledné na trh.

2 PARO

PARO byl vytvoten japonskou spolecnosti AIST. Jednd se o SAR typ robota,
uréeného predevsim pro pacienty s depresi a riiznymi formami demence.

Stav pacientli s t€émito typy diagndzy muze Casto zlepsit péce o domaci mazlicky a
interakce s nimi. Bohuzel, pfedevsim v pecovatelskych domech a nemocnicich je pfitomnost
zvitat velmi obtizné zajistitelnd. Stejné, jako samotni pacienti, potiebuji hodné péce (ve
zdravotnickych zatizenich, trpicich chronickym nedostatkem personalu, prakticky nefesitelny
problém), maji omezenou trpelivost na interakce s lidmi a navic mohou byt néktefi pacienti
alergicti.

Na tento problém se pokusila odpovédét praveé spole¢nost AIST predstavenim prvnich
robotickych mazlicki v roce 1998, kocky a psa. Problémy se ovSem vyskytly velmi zéhy.
Lidé, majici zkuSenosti s zivymi kockami a psy, ocekavali od robott stejné chovani a odezvy,
jako od zivych zvirat. Nesplnéni téchto o¢ekavani v nich vyvolavalo zklamani a narusovalo
predpokladané terapeutické plisobeni roboti.

Z tohoto diivodu Byla pro nového robota PARO zvolena podoba tuleniho mladéte.
Zpiisob pohybu i vydavané zvuky jsou sice zalozeny na studiu skuteénych tulenich mlad’at,
ovsem co se ty¢e naprogramovaného chovani (vyvinutého pro ucely terapie), lidé obvykle
nemaji zadné predchozi zkuSenosti pro srovnani, a tak jim ptipada zcela ptirozené.

Robot PARO je vybaven optickymi senzory, které rozpoznavaji svétlo a tmu (v
piipadé detekovani tmy PARO projevuje ospalost a zavird o¢i) a zvukovymi senzory, které
mu umoziuji rozeznat smér hlasu a zékladni fraze a slova (své jméno, pozdravy, chvila,...).
Jeho dotekové senzory slouzi ke zjiSténi, zda je hlazen, nebo bit. Pamatuje si chovéni, které
této reakci predchazelo a snazi se je opakovat, nebo se mu naopak vyvarovat. Pomoci
polohovych a teplotnich senzorl detekuje, zda je drzen v naruci. Jeho srst je velmi jemna a
mekka, takZe vyvolava dojem skute€ného mladéte, ale na rozdil od skute¢ného zvitete ji lze
lehce udrzovat a nehrozi Zadné alergie.

Stejné jako realny tulen, i PARO dokaze hybat pifednimi ploutvemi, ocasni ploutvi,
hlavou a zavirat o¢i. Na stimuly reaguje pomoci pohybu téla a zvuki, nahranych od
skute¢nych tulenich mlad’at. Postupem c¢asu si vyviji charakter, ktery zcela zavisi na
podnétech, se kterymi se setkdva. Jméno a ¢astecné 1 charakter vydavanych zvuku lze nastavit
individualné.

Ptestoze je PARO pomérné drahy (v piepoctu asi 130 000 K¢), pouziva se jich uz
nékolik tisic ve tficeti zemich svéta, predevsim v Japonsku a USA.

! Na oficidlnich strankach kon¢i informace rokem 2015. Aktudlni vyvoj bohuzel nikde neni.



3 GiraffPlus

GiraffPlus, primarné SIR typ robota, patii k projektiim financovanym Evropskou unii
a je veden univerzitou Orebro. Byl vyvinut za u¢elem pomoci seniorim Zit ve vlastnich
domovech co nejdéle. Jeho zakladni funkci je v€asné zachyceni zhorSujiciho se zdravotniho
stavu, rychlé zajisténi pomoci v piipadé nehod a umoznéni kontaktu s pfibuznymi, piateli a
zdravotnickym a pecovatelskym persondlem.

Zakladem systému GiraffPlus je sit’ senzorti, rozmisténych po celém obydli, které
detekuji kouf, vlhkost, teplotu mistnosti, pouziti dvefi, ptistroji, pohyb v mistnosti, popf. Ze
monitorovana osoba se nachazi v kiesle, v posteli, nebo spadla. Aby nedoslo k naruSeni
soukromi, zadny senzor nemonitoruje pfimo danou osobu, ale spiSe stopy jejiho jednani,

Z nichz vyvozuje provozovanou ¢innost, napt. pouziti dveii a zvySena vlhkost v koupelné
naznacuji pouziti sprchy, zvySeni tlaku ptisobiciho na matraci a zhasnuti svétel znamena
spanek, popft. naraz néceho té¢zkého na podlahu mize indikovat pad.

Pro pravidelnou kontrolu zdravotniho stavu z domova slouzi systém Look4MyHealth
od spolec¢nosti IntelliCare, ktery se pouziva velmi snadno a méfi napt. vahu, krevni tlak,
hladinu glukézy nebo pulz. Timto zptisobem se dafi v€as detekovat zhorSujici se zdravotni
stav a podniknout nezbytna opatteni (zavedeni cviceni, diety, ptedepsani novych 1ékd,...).

Moznost audiovizualni kontroly poskytuje samotny Giraff robot. Jeho vyuziti spociva
hlavné v konzultacich a kontrolach zdravotniho stavu se sestrami, popf. 1ékafem,
V monitorovani no¢nich aktivit (ndmési¢nost, ndhla nevolnost,...) a poskytnuti pomoci
Vv ptipadé nehody. Pokud systém analyzuje aktualni situaci napt. jako pad, peCovatel muze
robota dalkové navést do mistnosti, kde se postizena osoba nachazi, a zjistit zavaznost situace,
pfipadné i zajistit I¢kafskou pomoc.

Giraff robot se sklada z dotykové obrazovky, videokamery, mikrofonu a reproduktort,
které jsou umistény na pojizdném stojanu. Diky pfipojeni na internet mize slouzit
pochopitelné nejen ke kontrolam zdravotniho stavu, ale také k rozvijeni socidlnich kontakti
ve formé& videohovori. UZivateli staci pouze stisknout tlacitko a béhem chvilky si mize
povidat s détmi, vnoucaty, ptateli, ktefi Ziji tfeba 1 na druhém konci svéta a diive by je vidél je
nékolikrat do roka. Dal$i moznou funkci Giraff robota je také osobni asistent. Lze si jej
individualné nastavit, aby upominal uzivatele na rizné dileZzité aktivity, napf. Cas na léky,
schiizky s 1ékafem, nebo kazdodenni cviceni.

Moznost jak okamzité audiovizualni kontroly konkrétni osoby, tak i idajii ze senzort?
byl béhem testovaci faze zaznamenan jako jedna z nejvétSich vyhod systému GiraffPlus,
vyvolavajici v uzivatelich 1 jejich rodinnych piislusnicich zvySeny pocit bezpeci a kontroly.

Cely systém byl vyvijen za izké spoluprace s potencialnimi uzivateli (nejen seniory,
ale i zdravotnickym a pecovatelskym personalem), jak zpoc¢atku formou dotaznikd, jaké
funkce by uzivatelé od takového systému pozadovali a co by jim naopak vadilo, tak i pozdé&ji
formou testovani a hodnoceni jednotlivych ¢asti systému. Od roku 2013 byl sytém zkusebné
instalovan patnacti domacnostech v Italii, Spanélsku a Svédsku.

2 Seznam osob majicich takto do systému pfistup je plné pod kontrolou uZivatele.



4 Care-O-bot

Care-O-bot je projektem Fraunhofer IPA ve Stuttgartu. Jedna se Cisté o AR typ robota,
jehoz hlavni vyuziti spociva v transportu predméti a v ptipadé nehod lze pies tablet, ktery je
soucasti vsech Care-O-botd, zajistit audiovizualni kontakt se zdravotnickym personalem. Od
fady Care-O-bot byla odvozena fada rob@work, skladajici se z mobilni platformy a
uchopného zatizeni, ur€end pro vyuziti v tovarnach a skladech.

4.1 Care-O-bot 1

Prvni generace Care-O-bota byla predstavena v roce 1998. Jednalo se o pojizdny
podstavec s dotykovou obrazovkou, ktery byl schopen jednat jako privodce (poslouzil jako
zéklad pro vyvoj muzejnich robotli v Berlin€) a transportovat rizné predméty.

4.2 Care-O-bot 2

Care-O-bot 2 z roku 2002 uz byl vyvinut specificky pro vyuziti v domacnosti. M¢l
jednu pohyblivou pazi vytvofenou pro uchop a jednoduchou manipulaci s béznymi piedméty
v domacnosti, napf. talife, hrnky, lahve, apod. V hlavé robota se nachazely dvé kamery a
laserovy scanner pro orientaci v prostoru a rozpoznavani predméti, a také zvukové senzory,
urcéené pro piijimani hlasovych piikazi.

Druhou moznost kontroly robota ptredstavoval tablet, ktery umoznoval i priabéznou
kontrolu jeho postupu a ptimou Upravu piikazii (napt. pokud se v lednici ¢i ve skiini
nenachazel pozadovany druh potraviny, uzivatel si mohl na dalku zvolit jiny).

Vrch podstavce byl tvofen ploSinou, urcenou k bezpe¢nému transportu vice predméth
a na zadni strané¢ mél Care-O-bot 2 nastavitelna drzadla, diky kterym mohl fungovat i jako
inteligentni choditko.

4.3 Care-O-bot 3

Care-O-bot 3 byl ptedstaven v roce 2008. Jeho design se drasticky lisi od pfedchozi
verze a svym tvarem i ¢ernobilym zbarvenim pfipomina, nikoli ndhodou, ¢iSnika ¢i
komornika.

Hlava a télo tvofti jeden celek, pficemz tato verze robota dokaze provadét jednoducha
gesta, jako je uklona ¢i ptikyvnuti. V hlavé je instalovana 3D kamera, diky které si robot
vytvari prostorové mapy prostiedi, ve kterém se pohybuje a mize ptesné urcit, kde se
nachazeji pozadované predméty.® Laserové scannery jsou tentokrat tii a umistény nize na téle.

Dalsi hlavni odlisnosti od Care-O-bota 2 jsou dvé paze, na rozdil od piechozi jedné.
Prvni slouzi opét jako uchopné zatizeni, ovSem tentokrat svymi tfemi prsty vice podobné
lidské ruce, a druha predstavuje tispornou kombinaci tradi¢niho komunikaéniho rozhrani
Care-O-boti, dotykové obrazovky, a podnosu pro bezpeény piesun napt. napojua, ve ktery se
pfi nevyuzivani obrazovka automatickym vypnutim promeéni.

Pojizdny podstavec 1ze oddélit od zbytku téla a vyuzivat jej samostatné pro pievoz
vétSich nakladi, napft. jako vozik na zavazadla.

3 RozloZeni obydli a pfedmé&td v ném je naprogramovano individudlné uzivatelem.



4.4 Care-O-bot 4

Posledni model této fady byl predstaven roku 2015 a jedna se zatim o verzi nejlépe
vybavenou k interakcim s lidmi.

V porovnani s pfedchozim modelem ma mnohem vétsi rozsah pohybu. Jeho télo se
sklada z podvozku, trupu a hlavy. Kazda ¢ast se miize samostatné otacet o 360°.

Paze jsou opét dve a taktéz maji vEtsi rozsah, tedy 1 moznost provadét Sirsi skalu gest.
V piipadé potieby lze jednu nebo obé odejmout, popi. vymeénit za specialni pazi s podnosem.

Dotykova obrazovka byla pfesunuta na vrSek hlavy robota a je, na rozdil od
ptedchozich verzi, neodnimatelna.

Podvozek mize opét slouzit i samostatné jako inteligentni vozik, napf. na zavazadla
nebo objednavky v restauraci.



Zavér
Jak jsme mohli vidét, vyvoj robotli postupuje raketovym tempem a nejnovejsi verze

jsou schopny alespon ¢asteéné nahradit ¢lovéka v fadé povolani, od uklizecek az po
pecovatele.

Ptestoze jsou roboti tohoto vSeho jiz schopni, jejich masové vyuziti je stale jeste
hudbou daleké budoucnosti. Diky mnozstvi penéz vlozenych do vyvoje robotl je vysledny
produkt velmi nakladny a maloktera firma si mtze dovolit pofidit néco takového napfi. na
uklid. Lidsti pracovnici jsou prozatim stale levnéjsi.

Muzeme pouze doufat, ze se Casem podafi odstranit jak tuto piekazku, tak i nedtivéru a
pochybnosti nékterych lidi a roboti budou bézné vyuzivani k ulehceni prace i zvyseni kvality
zivota mnohych.
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