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Analiza razvojnih vzorcev robolab

« Zgodnje otrostvo
— Doseganje razvojnih mejnikov

« Analiza razvojnih vzorcev
— Prepoznavanje razvojnih motenj
— Zgodnja diagnoza
— Vadba za optimalen razvoj

+ Kilinicne metode testiranja
— AIMS, TIMP, Bayley |l
— Ekspertno znanje
— Subjektivnost

Campbell et al., 1995
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Senzorno podprta analiza robolab

Video analiza

Optoelektronski sistemi

Elektromagnetni sistemi

Pospeskometri

Pritiskovne plosc¢e

O 5 130 35

v T—

Pritiskovne merilne podloge /
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Senzorni sistemi

Pomanjkljivosti

Zastiranje pogleda
Osvetlitev

Veliko stevilo markerjev
OziCenje

Ne nudijo informacij o leqgi

Ne nudijo informacij o
telesni drzi

robolab

laboratorij za robotiko

Potrebujemo

Objektivnost
Neinvazivnost
TocCnost
Enostavnost uporabe
Hitra predpriprava

Moznost pogostih meritev

« Neomejenost na klinicno okolje
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L . bolab
Predlagana kombinacija senzorjev e

A Modular Smart System

EU FP7 projekt CareToy { ;fér fo Infants' Rehabiltation

Mechatronic Toys

Pritiskovna merilna podloga  Inercialne in magnetne merilne enote (IME)
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Analiza in zdruzevanje podatkov robolab
Klasifikacija drze odraslih
* lzlo€anje znacilk (,PCA")

* Dvojni intenzitetni profil

- Podporni vektorii (,SVM*)

- NajbliZji sosedje (,kNN*)

|. Non-prone postures 4+ Prone postures

»  Skriti model Markova (,HMM®)

Knee/hip ratio
|

Total indentation
' '

3 2
ower leg Shoulder/hip ratio

Grimm et al., 2012 Verhaert et al., 2011
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robolab
laboratorij za robotiko
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Senzorno podprto okolje CareToy robolab

« Konzorcij EU FP7 projekta CareToy (2012-2015)
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Obdelava in zdruzevanje podatkov robolab

Senzorni siste |- z,,mip ----- Pt mrin] A \/ Siﬂm e | gposobnosti
IME | . Aktivhost
Merilni podlogi Gibanje
Igrace Lega
Video kamere Stabilnost

o | 1] I LEFRNIY i
Orientacija podlakti Gibanje COP
Gibanje glave
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Obdelava poztitibanilii| piidptdivg robolab
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Zdruzevanje senzornih podatkov

robolab

laboratorij za robotiko

Zdruzevanje senzornih podatkov
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Metodologija

Evalvacija sistema
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Nadaljnja obdelava podatkov Q A

Video ki

} Izraca

IME . Pritiskovni mperilpi pedlogi
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Analiza aktivnosti igrac

Senzor tlaka
IME
Senzor sile

v

Obdelava
senzornih
podatkov

robolab

laboratorij za robotiko
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Ocena motoriénih sposobnosti robolab

Ocena parametrov motoricnih sposobnosti |

!

Gibanje trupa Prijemanje in
Lega in gibanje rok igranje z igraco
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Gibanje glave
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Xxin ¥ koordinate glave [em]

Ocena motoriénih sposobnosti robolab
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Ocena motoriénih sposobnosti robolab
6. Ailadinge iQ@Rja z igraco
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W. A. Stuberg in N. Stergiou, “Nonlinear
analysis of sitting postural sway indicates
developmenYeersniitikiaria
Biomechanics, vol. 24, st. 7, str. 564-570,
20009.

* Delez igranja
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Razpoznava delov telesa robolah

-
Video kamere - -
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Evalvacija CareToy okolja robolab
* Preliminarna studija uporabe merilnega sistema

Naklju¢na kontrolna studlla (RCT)
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Preliminarna studija uporabe sistema

robolab

laboratorij za robotiko
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Validacija s sistemom Optotrak robolab
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Nakljuéna kontrolna studija (RCT)
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Sklepne ugotovitve robolab

« |zreden potencial sistema in metod
— Analiza aktivnosti otrok
— Vadba motoricnih sposobnosti

« Nadaljnje delo
— Dodatna analiza podatkov (Sgandurra et al.)
— Vecja populacija otrok

G. Sgandurra, L. Bartalena, F. Cecchi, G. Cioni, M. Giampietri, G. Greisen, A. Herskind, E. Inguaggiato, J. Lorentzen,
J. B. Nielsen et al., “A pilot study on early home-based intervention through an intelligent baby gym (caretoy) in
preterm infants,” Research in developmental disabilities, vol. 53, str. 32-42, 2016.
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lzvirni prispevki disertacije robolab

* Metoda zdruzevanja podatkov merilne podloge ter
IME za doloCanje tridimenzionalne orientacije trupa
dojencka

«  Zasnova senzorno podprtega racunalniSkega modela
za analizo in oceno gibanja glave dojencka

» Evalvacija sistema za ocenjevanje motoricnih
sposobnosti rok dojenckov
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Prispevki udelezencev projekta CareToy [obolab
SSSAin STM — strojna oprema

FSM in HEC — kliniCni del (protokol), izbor otrok in meritve,
interpretacija rezultatov

UHAM — implementacija koncepta telerehabilitacije

UL, FE, LR

dr. Tadej Beravs — IME
mag. Janko Kolar — programska oprema (delovanje CareToy)

Jure Pasi¢ — programska oprema (UKF, preracun kotov orientacije,
analiza igraC)

prof. dr. Matjaz Mihelj in prof. dr. Marko Munih — zasnova projekta,
merilnega sistema, smer zasnove algoritmov in parametrov

ostali Clani LR
Andraz Rihar — ostali algoritmi obdelave in zdruzevanja podatkov



Iskrena zahvala robolab

Javna agencija
za raziskovalno dejavnost

Republike Slovenije

EU FP7 projekt CareToy
pogodba ICT-2011.5.1-287932 robolab

labaratary of robotics

; A Modular Smart System for
) (ff Infants’ Rehabilitation At Home

are based on Mechatronic Toys

Q
i
Jure Pasic Janko Kolar Matjaz Mihelj Marko Munih
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