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Abstract— Aufgrund des demographischen Wandels in der
heutigen Gesellschaft ist festzustellen, dass die qualifizierten
Pflegekriifte dem steigenden Bedarf an Arbeitsaufgaben nicht
mehr abdecken konnen. Die Pflegeeinrichtungen sind
nachgewiesenermafien so iiberlastet, dass die Bediirftigen nicht
angemessen gepflegt werden konnen. Laut [2] werden bereits 2035
500.000 qualifizierte Pflegekriifte fehlen, um den steigenden
Bedarf zu decken. Wire es mdoglich, dass man weniger
anspruchsvolle Titigkeiten in Pflegeeinrichtungen, wie z.B. das
Einschenken von Getrinken, automatisiert werden konnten, um
das Fachpersonal zu entlasten?
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I. EINLEITUNG

as Einsatzgebiet dieses Gerdtes ist die Alten- und

Krankenpflege. Viele éltere Patienten haben Bediirfnisse
wie z.B. das Trinken. Manchmal ist das Pflegepersonal so
iiberlastet, dass diese Bediirfnisse nicht gehdrt oder vergessen
werden. Mit dem halbautomatisierten Getrankespender konnte
das Personal ein Behélter fiir den Patienten an dessen Bett
bereitstellen. Bei Bedarf kann der Patient per Sprachsteuerung
sich etwas einschenken lassen und dabei per Knopfdruck sein
Glas nach Belieben fiillen. Das Personal muss nur noch bei
Gelegenheit das Gefall wechseln.

II. VORBETRACHTUNGEN

Laut [1] hat die Firma BRITA hat ein Gerét entwickelt, dass bei
Anndherung eines Gefdlles an die Einfiilloffnung (Signal des
dort eingebauten Ultraschallsensors) automatisch ausgief3t. Das
Gerit ist stationér und kann von jeder nicht bettlédgerigen Person
bedient werden. Der folgende Losungsansatz hat fiir jeden
bettldgerigen Patienten ein separates Gerdt vorgesehen, mit
dem das Glas des Patienten berithrungslos per Sprachbefehl
transportiert wird. Diese Losung ist auch hygienisch, da das
Gerdt durch die Sprachsteuerung nicht vom Patienten selbst
beriihrt wird. Nach einem &hnlichen Prinzip funktioniert auch
der automatische Seifenspender. Bei Anndherung der Hand an
den Sensor sendet dieser ein Signal und die Seife flieit aus einer
Offnung.

A. Aufbau

Der halbautomatische Getrankespender setzt sich zum einen
aus dem Trinkglas-Transportfahrzeug (1) zusammen, welches
ein Trinkglas (2) transportiert und den anzutreibenden Motor A
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(3). Und zum anderen das GieBgerit (4), welches aus dem
Behilter (5), den Motor B (6), den Sprachsensor (7), den
Tastsensor 2 (8), dem Steuergerit (9) und den Kipparm (10).

Abbildung 1: Aufbau

B. Funktionsweise

Mittels Sprachbefehl wird der Sprachsensor (7) gesteuert.
Dadurch startet der Motor A (3) des Fahrzeuges (1). StoBt das
Fahrzeug (1) bei der Fahrt zum GieBigerdt (4) gegen den
Tastsensor 1 (0), kommt das Fahrzeug zum Stehen, da der
Motor nicht mehr rotiert bei der Beriihrung dieses Tastsensors
(0). Gleichzeitig startet der Motor B (6), welcher eine
Drehachse antreibt, die wiederum mechanisch mit dem
Kipparm (10) des GieBgerdtes (4) verbunden ist. Durch die
Rotation des Motors (6) wird der Kipparm (10) samt dem
Behilter (5) geneigt. Aufgrund dieser Neigung des Kipparms
(10) wird der Inhalt des Behilters (5) ins Trinkglas (2) entleert.
Bei Betitigung des Tastsensors 2 (8) rotiert der Motor B (6)
zuriick zu seiner Ausgangstellung, wodurch wiederum der
Kipparm (10) zuriick geneigt wurde. Gleichzeitig fahrt das
Fahrzeug (1) zuriick.
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Abbildung 2: Per Sprachsteuerung wird der Prozess gestartet

Der Motor A des Trinkglas-Transportfahrzeuges wird per
Sprachbefehl gesteuert. Dies ist links in Abbildung 2 zu sehen.
Das Fahrzeug bewegt sich darauthin in Richtung des
GieBgerites.

Abbildung 3: Kipparm kippt nach Beriihrung des Fahrzeugs

Lost das Fahrzeug bei Anndherung an das Gieflobjekt den
Tastsensor 1 aus, so stoppt es. Durch das Auslosen des
Tastsensors 1 wird der Motor B des Giel3gerites gestartet und
dreht sich bis zu einer bestimmten Drehzahl. Dabei treibt der
schon zuvor genannte Motor eine Drehachse an, welche mit
dem Gieflarm mechanisch verbunden ist. Mit der Drehung des
Motors wird somit der GieBarm bewegt. Dies ist in Abbildung
3 dargestellt. Je nachdem wie viel eingegossen werden soll,
wird zeitlich verzogert der Knopf gedriickt.

Abbildung 4: Nach dem Einfiillvorgang wird Knopf gedriickt

Wie in Abbildung 4 dargestellt ist, wird der Tastsensor 2 (8)
gedriickt.

Abbildung 5: Kipparm kippt zuriick nach Knopfdruck

Danach dreht sich der Motor B wieder in seine
Ausgangsstellung zuriick, wodurch auch der GieBarm nach
hinten gekippt wird. Der letzte Schritt dieses Prozesses, wurde
erfolgreich durchgefiihrt wie es in Abbildung 5 dargestellt ist.

C. Programmablaufplan

Zum besseren Verstindnis ist der Programmablauf in Abb. 6
dargestellt. Wird die Sprachsteuerung nicht aktiviert, geschieht
nichts. Sobald der Sprachsensor durch einen Sprachbefehl
gestartet  wird, startet der Motor des Trinkglas-
Transportfahrzeuges mit dem Powerwert 15. Erst wenn das
Fahrzeug durch Beriihrung den Tastsensor 1 aktiviert, kommt
der Motor A zum Stehen. Durch die Aktivierung des
Tastsensors 1 wird zudem der Motor B des Gieflgerites,
welches mit einem Tacholimit von 360° programmiert wurde,
gestartet. Sobald der Tastsensor 2 des Gieflgerdtes durch
Knopfdruck aktiviert wurde, rotiert der Motor B zurlick zu
seiner Ausgangsstellung. Weiterhin wird der Motor A dadurch
mit dem negativen Powerwert 15 angesteuert, wodurch das
Fahrzeug sich wieder vom Gie3gerét entfernt.
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Abbildung 6: Programmablaufplan

D. Realisierbarkeit

Der entscheidende Nachteil dieses Gerdtes ist, dass es
halbautomatisch arbeitet. Das bedeutet, dass der Tastsensor am
Gegengewicht des Gerétes (durch Fremdeinwirkung) gedriickt
werden muss, wie in Abbildung 3 dargestellt ist. Die Losung
fiir dieses Problem ist eine Fernbedienung, die betdtigt wird,
wenn geniigend Schiittgut vorhanden ist. Dazu muss der
Tastsensor am Gegengewicht durch einen Infrarotsensor ersetzt
werden.

III. ERGEBNISDISKUSSION

Das grofite Problem bestand darin, ein Gegengewicht fiir die
relativ schwere volle Dose zu finden. Aulerdem muss die Dose
in einem bestimmten Winkel auf dem Kipparm befestigt
werden. Dies wurde durch geschickte Montage von Teilen
erreicht, wie in Abbildung 3 dargestellt ist. Des Weiteren muss
die Dose so weit geneigt werden, dass moglichst viel von ihrem
Inhalt entleert werden kann. Dabei gab es zum einen das
Problem, dass die Dose in das Glas hineingekippt wurde und
zum anderen, dass die Dose zu stark auf das Glas neigte, wenn
der Kipparm sein Kipppunkt {iiberschritt. Diese Probleme
wurden mit Hilfe von Spanngummis behoben, wie in
Abbildung 3 zu sehen ist [3].

IV. ZUSAMMENFASSUNG UND FAZIT

Per Sprachbefehl wird ein Trinkglastransporter zur
Gielmaschine gefahren. Dabei wird der Tastsensor 2 an der
Giemaschine ausgelost, der das Fahrzeug stoppt und den
Motor B der Giemaschine startet. Der am Kipparm befestigte
Behilter wird durch das Gegengewicht ausbalanciert. Der
Kipparm ist mechanisch mit dem Motor B verbunden. Durch
dulere Einwirkung (Driicken des Tastsensors 2), kehrt der
Kipparm in seiner Ausgangsstellung zuriick. Wie bereits
erwahnt ist die Grundidee der Funktionsweise der Vorrichtung
an sich nicht schlecht, aber es gibt viele Moglichkeiten, die
Vorrichtung zu optimieren. So kdnnte man z.B. einen
Drucksensor unter dem Behélter anbringen, der bei
Druckverlust (Behilter wird durch Entleeren des Inhaltes
leichter) am Drucksensor diesen auslost. Durch diesen
Mechanismus konnte ein Signal ausgelost werden, wenn der
Behilter leer ist, so dass das Personal den Behilter nur dann
wechselt, wenn es notwendig ist. Dariiber hinaus kdnnten die
Tastsensoren am GieB3gerdt durch Infrarotsensoren ersetzen
werden, so dass sie iiber eine Fernbedienung gesteuert werden
konnten. Dadurch miisste sich der Patient dem Gerit nicht mehr
ndhern (hygienisch besser), da zum einen der Sprachsensor
nicht empfindlich genug ist und zum anderen der Patient selbst
den Vorgang per Knopfdruck beenden muss. Eine weitere
Maoglichkeit wire es das Gerét vollautomatisch zu konstruieren,
was durch den Einbau eines Fiillsensors moglich wire. Wenn
dann beim Entleeren ein bestimmter Fiillstand im Trinkglas
erreicht wird, erhélt ein solcher Sensor ein Signal. Mit diesem
Signal neigt sich der Kipparm sofort zuriick.

In Zukunft wire auch der Einsatz von kiinstlicher Intelligenz
(KI) denkbar. In der Form, dass das Gerdt aus dem
Trinkverhalten des Patienten lernt, automatisch das Trinkglas
entsprechend dem geschétzten Bedarf automatisch befiillt und
dem Personal die Befiillung des Vorratsbehilters und den
Bedarf vorschlagt.

ANHANG

So wurde der in Abbildung 6 dargestellte Prozess in MATLAB
mithilfe von [4] programmiert:

COM_CloseNXT('all")
handle=COM_OpenNXT();
COM_SetDefaultNXT(handle)
while true
OpenSound(SENSOR _1,'DB")
sound = GetSound(SENSOR _1);
a=sound;
if a=—=1023
motorA=NXTMotor('A','Power',-10);
motorA.SendToNXT()
end
OpenSwitch(SENSOR _2);
switchState = GetSwitch(SENSOR _2);
CloseSensor(SENSOR 2);
b=switchState;
if b==
CloseSensor(SENSOR_1)
motorA=NXTMotor('A','Power',0);
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motorA.SendToNXT()
if b==
motorB=NXTMotor('B','Power',25);
motorB.SendToNXT()

end

end

OpenSwitch(SENSOR_3)

switchState=GetSwitch(SENSOR_3);

CloseSensor(SENSOR _3);

c=GetSwitch(SENSOR_3);

if c==
CloseSensor(SENSOR _2);
motorB=NXTMotor('B','Power',-15);
motorB.TachoLimit=360;
motorB.ActionAtTachoLimit="brake';
motorB.SendToNXT()
motorA=NXTMotor('A', 'Power',10);
motorA.SendToNXT()

end

end

Abbildung 7: Verwendeter MATLAB-Programmcode
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