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Abbildung 1: Ausschnitt Health Care Robot mit Kamera o Abbildung 2: Bilderkennung mit YOLO und Distanzmessung

Problemstellung

Pflegepersonal in Spitalern verliert taglich wertvolle Zeit mit Materialtransporten. Diese
Arbeit untersucht, wie ein mobiler Roboter mithilfe von Kamera und Bilderkennung einer
Person gezielt folgen kann, um Transportwege zu automatisieren (siehe Abbildung 1 & 2).
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Abbildung 3: Distanz-Stream der Kamera (blau = nah, rot = fern) Abbildung 4: Bewegungen aufgrund Distanz zu erkannter Person

Losungskonzept

Eine Stereo-Kamera erfasst die Umgebung und erkennt
Personen mithilfe der Objekterkennung mit YOLO. Die, aus
der Distanz (siehe Abbildung 3), berechnete Zielposition
wird an den Roboter Ubermittelt, welcher der Person folgt.

Ergebnisse

Die entwickelte LOosung zeigt die zuverlassige Erkennung
und Verfolgung einer Person mit Ruckmeldung im Terminal
(siehe Abbildung 4). In der Zukunft soll die Person auch in
einer Menschenmenge erkannt und verfolgt werden.
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	Folie 1: “Follow-me”-Roboter mit Kamera

