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ABSZTRAKT

Hettér és célok: A robottechnoldgia fejlédésével megjelentek olyan 1j segitGeszkézok, mint példaul a home care robotok, robotkutyak.
Segit6kutya-gazdaként és gyogypedagdgus-szociologusként gyakran szembestiltem azzal a kérdéssel, hogy mik a segit6 ,,lények” vs. segité
,»gépek” komparativ elényei, hitranyai. A szakirodalom nem targyalja egyltt a segitGkutydk, illetve az dtfed6 funkcionalitasu technikai
eszk6z0k nydjtotta megoldasokat, hiszen a szerzék jellemzéen egymastdl tavolalls diszciplindk képviselSi, csak a timogatni kivant
célesoport és a megoldandd problémék kozosek valamennyire. SegitGkutyak és szocialis robotok k6z6s fellépése még a jové titka. Pedig a
kiillonb6z6 diszciplindk egytittes alkalmazasaval G pozitiv szinergikus hatdsok érvényesiilhetnének. Ezért célul tiztem ki a gy6gypedagdgiai,
segitGkutya-kiképz6i, miszaki diszciplindk altalam kordbban megismert j6 gyakorlatainak integralasit egy ujszer( multidiszciplindris
megkozelitésbe.

Modszer: A hirom szakteriilet eredményeinek szambavételével javaslatot teszek a technika és a segitGkutyak altal nyujtott rehabilitacios
lehetSségek 6tvozésére a felismert szinergiahatasok érvényesitésének érdekében.

Eredmények: Kidolgoztuk nagyszamu targy segitGkutya altali megkeresését timogaté ,,okosnyakorv” funkciondlis rendszertervét és
laborat6riumi megvalésitasat, melyek hasznalhatdsagat egy szakteriileti alkalmazasok objektiv komparativ értékelésére kidolgozott
,Multidiszciplinaris Benchmark” eljarassal alitimasztottam.

Kavetkeztetések: A technikdval timogatott négylabu segitGtars olyan feladatokat is jobban teljesithet, melyekben a korszeri segitGrobotok —

els6 ranézésre — legy6zhetetlennek tinnének.

Kulcsszavak: Egészségiigyi Haromszog, gyogypedagogia/informatika/segitGkutya-kiképzés szinergiai, Multidiszciplinaris Benchmark,

kiterjesztett képességii segitGkutya, interaktiv technoldgiak allatoknak

HATTER ES CELOK

Segit6kutya és mas 6nallo életvitelt tamogato lehetéségek

Megfigyelhet6 az a tendencia, hogy a kérhazi apolas szerepét részben atveszi az otthonapolas,
egyre nagyobb hangsulyt kap az 6nall6 életvitel és a személyi asszisztencia eszméje (Sandor &

Kunt, 2020). A fejlett tarsadalmak demografiai helyzete nem kedvezé: az apolok és a személyi

asszisztensek immar krénikus hianya, illetve a névekvs koltségek miatt a segité feladatok
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ellatasara alternativ megoldasokat keresnek vilagszerte — eltéré hangsulyokkal (Lovanyi, 2020b).
A személyi segit6i kapacitasok szikilése a fogyatékossaggal é16 emberek jelentSs csoportjait mar
fiatalabb korban is kedvezétlentl érinti. A flggetlen életvitel fenntartisa vagy biztositasa a
legtobb fogyatékos személy szamara mindennél fontosabb (Kritikos et al., 2018; Moreno, Ruiz,
Hernandez, Duboy & Lindén, 2017). A ,hagyomanyos” segit6kutya jol ellitja elsédleges
feladatait, amelyekre hossza évezredek alatt ,,beprogramozta” génjeit az emberrel vald egytittélés,
plusz amire sajat élete soran specidlisan kiképezték. Raadasul gazdaja tarsadalmi részvételét is
szamtalan médon biztositja (Lovanyi, 2020b).

Sokan tartanak attdl, hogy a negyedik ipari forradalom totalisan felforgatja eddig megismert
vilagunkat (szemléletes példa ahogy az elmaradott orszagok leginkabb eldugott sarkaiban is
megjelent a mobiltelefénia). Egyes félelmek szerint a robotok elveszik az emberek (igy az
elégséges szamban valéjaban mar nem is létezé személyi segit6k) munkajat (Lovanyi, 2020b;
MacDorman, Vasudevan & Ho, 2009).

De ugyanilyen ,,s6tét jov6” varna a segitGkutydkra is? Bar a fogyatékos emberek
mindennapjaiban egyre jellemz&bbé valik a modern timogat6-segité eszk6zok hasznalata (pl.
hangos térkép, kommunikaciés applikacié, bionikus protézis, cochlearis implanticio), a
segit6kutya — nem vitatva a technika altal nyujtott lehet6ségek hasznossagat és létjogosultsagat —
,»mas” minéségl megoldasokat ad (Lovanyi, 2020b; Menich, 2021).

Mindezeket megfontolva célul tlztik ki a gyégypedagdgiai, segitGkutya-kiképzoi, miszaki
diszciplindk  altalunk korabban megismert j6 gyakorlatainak integraldsit egy ujszerd

multidiszciplinaris megkézelitésbe.

Segit6kutya — mint a fogyatékos és/vagy idGs emberek személyi
asszisztense

A domesztikalt allatok torténete — egyes becslések szerint — legalabb 10000 éves. A nyugati
tarsadalmakban a hdztartasok felében ma is élnek haziallatok. Ez tehat inkabb norma, mint kivétel
ezekben a tarsadalmakban. A segitSkutyak elterjedése ezen a széles tarsadalmi bazison alapul
(Topal & Hernadi, 2011).

Ma mar egyre elterjedtebbek a valamilyen fogyatékossaggal vagy mas nehézséggel €16 gazdak
mindennapjait megkénnyité  (pl.  hangjelz6, mozgaskorlatozott  személyeket  segitd,
vércukorszintjelz6, vakvezet6) kutydk. A segit6kutyak elfogadottsagat, képzésiik és alkalmazasuk
gyakorlatat kilonb6z6 tarsadalmi, gazdasagi és kulturalis tényez6k egyiittesen befolyasoljak
(Lovanyi, 2020b). Magyarorszag a segit6kutyak alkalmazasat timogatd, részletesen szabalyozott jogi
hattérrel rendelkezik, mégis, a segit6kutya-gazddk rendszeresen talalkoznak akadallyal a
kozszolgaltatasok igénybevétele soran (Lovanyi, 2021). Osszességében megéllapithatd, hogy az
egyes orszagok (s6t akar azokon belil is) eltérhetnek a nevesitett segitGkutya-tipusok, a jogszabalyi
hattér, a financidlis timogatottsag (pl. képzési, allattartasi koltségek), a tanitdsi médszerek, a
vizsgarendszer és a technikai vivmanyok elterjedtsége tekintetében (Lovanyi, 2020b).

A WHO folyamatosan alakul6 jollét (angolul ,,well-being”) definici6jaban megjelent a fizikai,
mentalis és szocialis felosztas, miszerint a tartés fogyatékossag nem ,,betegség”, mindent sziikséges

megtenni, hogy ne is legyen annak tekintheté allapot (Huber et al., 2011; Sullivan, 2003).
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Az 1. abran 6sszegzem a segit6kutyak alkalmazasanak a ,,jollétre” gyakorolt komplex hatasat
— személyes élményeim! és eddigi kutatdsaim (pl. Lovanyi, 2020b) eredményei alapjan.

Health
Triangle

Physical

SEGITOKUTYA
HATASAI

FIZIKALIS JOLLET
egészségesebb életmad, kiesett
funkcié kompenzdldsa...

1 abra. Segit6kutyak pozitiv hatdsa a fizikalis, mentalis és szocidlis jollétre (sajat szerkesztés).

A fizikalis ,egészség” olyan tevékenységekre utal, mint példaul a testmozgas, amire a segitGkutya
motivalni tudja gazdajat, hiszen a kutyat rendszeresen el kell vinni sétalni. A segitGkutya ,,keretet” ad
a napoknak, ez pedig hozzasegitheti gazdajat a helyes, megfelel6 id6ben t6rténé taplalkozashoz és a
pihenés tudatos beiktatisihoz. A négylabu tarsnak a fizikai segitség nyujtasaval a gazda kiesett
funkciéinak |, helyettesitésében” is nagy szerepe van. A pszichés/mentilhigiénés jolléthez is
hozzajarulhat egy specidlisan képzett kutya: a gazda el6tt 4j vildg nyilik meg (tanul, utinaolvas
ismeretlen informacidknak). A kutyardl valé6 gondoskodas (felelGsségvallalis masokért)
magabiztossagot és plusz érzelmi toltetet ad. A kutya megnyugtaté hatisanak kdszonhetGen a
stresszkezelé képesség javulhat. A szocidlis oldal pedig az emberekkel térténé kapcsolatteremtésrSl
sz0l. A segitkutydk észrevétlentil is interakcidkat generdlnak, akar az utcan vagy mas gazdak, kiképzok
korében. A segit6kutya hasznalata elémozditja a tarsadalmi integraciét (Lovanyi 2018, 2020b).

Atvehetik-e a robotok a segit szerepet?

Digitalis korunk vivmanyai (pl. internet, automatizalas, robotika, szocialis médiak) alapvetéen

valtoztatjdk meg az emberek kozotti viszonyokat. Miért ne valtozhatna a hagyomdanyos ember-

Mivel az én mindennapjaimat hallassériilt-segité kutya kénnyiti meg, a tanulmanyban nagymértékben timaszkodom
személyes tapasztalataimra is. Nemcsak az oktatds-kutatds teriiletén, hanem szolgaltatisok kialakitdsa, fejlesztése
sordn is egyre nagyobb teret kap az inkluziv szemléletméd, mely timogatja a fogyatékos és a nem fogyatékos
partnerek egyuttmikodését kilonbozé tertleteken. Ez a megkozelités lehetévé teszi, hogy hatranyos helyzeti
csoportok tagjai (pl. értelmileg akadalyozott vagy id6s emberek) is hangot kapjanak a réluk sz616 témakban (Lovanyi,
2020a; Marton, 2014; Katona, Cserti-Szauer & Sandor, 2019).
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allat viszonyrendszer is, ezen belill a segitkutyak szerepe? ,,A kutya az ember legjobb baratja” —
tartja a mondds, gyogyité szerepe régéta ismert, az ,egészségligyl haromszog” mindhirom
aspektusat tekintve (fizikai, mentalis, tarsadalmi jollét). De joggal mertl fel a kérdés: lehetne-e a
jov6ben akar egy robot is ez a ,,jébarat” (Graf & Staab, 2009)?

A hagyomanyos megjelenési formaju (pl. embert vagy allatot imitalé) social/home robotok
javithatjdk idSs és/vagy fogyatékossiggal él6 személyek életminGségét. A robotokrdl egyelSre
mint az egyik igéretes prébalkozasrol beszélhetiink — a tobbi életminéségjavité megoldas mellett:
példaul probaljik a szocidlis/otthoni robotokat érzelmek fogadasira/kifejezésére is alkalmassa
tenni, a beagyazott Mesterséges Intelligencia (MI) alapu technolégia ,,humanizalasaval” (KKanda,
Sato, Saiwaki & Ishiguro, 2004).

A korszerli infokommunikaciés (ICT) technologia (Dobre, Mavromoustakis, Garcia,
Mastorakis & Goleva, 2017) felhasznal6it ugyan 6sszekétheti a virtudlis térben, de a valdsdgos
terekben inkabb izoladlhatja ket a tarsadalom t6bbi tagjatol. Egy hétkéznapokbdl vett példa
kedvéért elég a villamoson koérilnézni: mindenki a mobiljaba bujik, a kozvetlen fizikai
kornyezetérdl nem véve tudomast.

Ezzel nem azt allitom, hogy a robotika, telekommunikacié legtjabb vivmanyai ne timogatnak
idés vagy fogyatékos emberek jo(hlétét. Altaliban nagyobb biztonsigot és autonémidt
biztositanak az 4j eszk6zok, a tavolrdl is elérhetd szolgaltatisok. De bevezetésiikkel
parhuzamosan hatékony megoldasokat kell talalni a hasznalatukkal generalt Gj etikai és szocialis
kihivasokra is (Abasca, 1997). A tanulmanyban ismertetett ,,harmadik utas” megoldast (Id. 6.
abra) egy olyan multidiszciplinaris benchmark (komparativ értékelés) alapjan javaslom, melynek
taldn az egyik leglényegesebb szempontja a tarsadalmi integracios hatas.

Példaul a humanoid robotok fejlédésével egyre jobban elétérbe kerils veszélyeket és
korlatokat (Miklési, Korondi, Matellan & Gacsi, 2017) prébalja az etorobotika is megkeriilni,
megkérdéjelezve egy eddig megszokott elvarast: miért is kellene a j6vS segitérobotjainak minél
jobban az emberhez hasonlitani? Szocialis robot fejlesztések masoland6 mintaja lehetne az ember
régota szocializalt partnere — a kutya is. De az etorobotika is csak robotok, vagyis a hus-vér
segit6kutyakra (nemcsak kinézetben) hasonlité eszkézok fejlesztését javasolja (Miklosi et al.,
2017).

Japan vs. magyar gyakorlat: az eltérések tanulsagai szamunkra

A magyarorszagi helyzet komparativ értékeléséhez a japan ,,ellenpéldanak” a tanulmanyban végig
kitintetett szerepet szanok — a szembeallitasok specifikus okat rendre megindokolva.

Japanban az id6s és/vagy fogyatékos emberek életvitelének csaladi/tarsadalmi megsegitése
egy kozmegegyezésen alapulé nagyon szigoru elvaras, a feladatok ellatisahoz kézpontilag
biztositott pénziigyi és technoldgiai lehetéségek is tradiciondlisan magas szinvonaldak (Tamiya,
Yamaoka & Yano, 2002).

A szigetorszagban elfogadott a kutya hazi kedvencként valé tartasa, azonban naluk — a fejlett
robottechnolégia és az nagyobb mértékben id6s6dé tarsadalom (napjainkban a lakossag negyede

mar 65 éven felilil) miatt is — a korhazban, idésotthonban vagy sajat lakasban igényelt személyi
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segit6i kapacitas kényszert helyettesitésére eddig inkabb a robotikai megoldasok keriiltek
el6térbe (Ichimura, Shimizutani & Hashimoto, 2009).

Japanban nem tiltja kifejezett vallasi vagy egyéb tarsadalmi konvenci6 a kutyatartast (az akita
fajtat példaul a szamurajok kutydjanak tartottik), mégis kevésbé terjedt el, mint Eurépaban vagy
az USA-ban (Yamamura, 2016; Plourde, 2014). A lehetséges okokat tovabb taglalva, talan azért
is van relative kevesebb ,,hazi kedvenc” kutya Japanban, mert az orszag extrém strdn lakott (ez
nem kedvez a kutyatartasnak).

Erdekes irdnyzat Japanban azon szocidlis robotok (social robotics) fejlesztése, mely
haziallatok utanzasan alapul. A 2. dbra szemlélteti, ahogy a japan kisgyermekek a robotkutyakat
mar egyfajta szocialis partnernek tekintik — hasonléan a nyugati tarsadalmakban egyel6re még
elfogadottabb ,,igazi” kutydk megitéléséhez (Rault, 2015). Az egyik legismertebb segit6robotjuk
Paro névre hallgat, melynek valtozatait mintegy két évtizede fejleszti a tokidi székhely National
Institute of Advanced Industrial Science and Technology. Alkalmazzak terapias célokra is
kérhazakban, id6s emberek otthonaban, fogyatékossaggal é16 személyek lakasiban (Sabanovié,
Bennett, Chang & Huber, 2013).

2. abra. Paro terapias robot japan gyermekek kozott vs. Kuku terapias vizsgaval rendelkezé

segitGkutya magyar gyermekek kozott234

Japan idealis terepnek bizonyult szamomra egy Gsszehasonlit6 elemzéshez: segitékutya (service
dog) vagy segitérobot (home cate robot) lehet-e¢ a megfelelébb tars idds és/vagy fogyatékos
személyek otthoni életének megkonnyitésére? Mivel a segitGkutyak is jelen vannak Japanban
(orszagos kiképz6 szervezetiik is van: Japan Service Dog Association), lehetséges volt az
Osszevetés egy Magyarorszaghoz képest ,,forditott” dominanciaja orszag szemsz6gébdl is. Nem
volt meglepd tapasztalnom, hogy Japanban relative tobb segit6robot és kevesebb segit6kutya van
(Kanda et al., 2004; Kritikos et al., 2018).

2 A tanulmdnyban — elsGsorban a japin parhuzam szemléltetése érdekében — nyilvanosan fellelheté képeket is

felhasznalok, a forras jelzésével.

1. kép: Shoko Muraguchi. Letoltve: 2022.02.15. https://www.flickr.com/photos/7669837@N08/2117643398. 2.
kép:  Buranyi  Virag, NEO  Magyar Segit6kutya Koézhaszni — Egyesiilet.  Letoltve:  2021.08.25.
https://segitokutya.net/2014/07 /Kuku-ovodas-gyermekek-kozott/.

Kuku az elsé, mar nyugdijas hallassérilt-segité kutydm terapids vizsgat is tett, igy azon til, hogy nekem jelezte a

hangokat és zajokat, allattasszisztalt foglalkozasokat is tarthattunk egyttt gyermekeknek és felnétteknek.
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MODSZER

A segit6kutyak képességeinek kiterjesztése okos eszkozokkel

Kutatasi eredményekre és korabbi személyes tapasztalatokra alapozott elméleti elemzés utin —a
felismert szinergiahatasok érvényesitésének érdekében — javaslatot teszek a (robot)technika és a
segit6kutyak altal nyujtott klasszikus rehabiliticiés lehetGségek Otvozésére. Bemutatom a
segit6kutyak egy lehetséges integraciéjat okosotthonokba — a Georgia Institute of Technology
Egyetemen kifejlesztett mobilrobot navigaciés megoldasat, illetve a Budapesti Muszaki és
Gazdasagtudomanyi Egyetem és az Akita Prefectural University egyltttmtikédésében kidolgozott
,Robotics Assisted Living Environment for Elderly” projektterv egyes célkit(izéseit 6tvozve.

A jobb életmindségért - fogyatékos/idds személyek okosotthonai

Az un. okosotthonok (smart home) — ha az egyén anyagi lehetSségei és/vagy a tirsadalom
altalanos fejlettségi szintje azt szamara elérhetévé teszik — megkonnyithetik fogyatékos (pl.
mozgaskorlatozott) személyek életét: példaul egy telefonos applikacion keresztil tavolrol
iranyithaté a hités-fités, az ablakredény, a garazsajté vagy éppen a biztonsagi rendszer (Jamwal,
Jarman, Roseingrave, Douglas & Winkler, 2020).

Szamos, célirinyosan okossa tett otthonalapu kisétlet zajlott le fogyatékossaggal él6 és/vagy
id8s személyek életmindségének (Quality of Life, QoL) javitasara. Példaul az Akita Prefectural
University egy intelligens érzékel6 rendszert fejlesztett ki egyediilallé idés emberek mindennapijai-
nak nyomon kovetésére. A jé életmindség biztositasa érdekében a z6mében passziv érzékel6k nem
érintkeznek a felhasznal6 testével. A Mamoru nevii robot 6t szenzortdl gydjt vitalis informaciokat
és az észlelt rendellenes viselkedési mintdk alapjan értesiti a sziikséges intézményt (pl. korhaz,
id6sotthon), ami vészhelyzet esetén akar életmentd is lehet (Madokoro, Shimoi & Sato, 2018).

A koronavirus-jarvany alatt még jobban felértékel6détt az otthoni életvitelt timogaté robotok
és egyéb megoldasok szerepe. Egyre tobben vesznek a fertézésveszély miatt nem latogathatd
csalddtagjaiknak terapias eszk6zoket, példaul az Aibo robotkutyat. A beépitett kameraval és
mikrofonnal is rendelkez6 eszkézok probaljak potolni az emberi kapcesolatok hianyat, ezen
tulmenden fontos adatokat gydjtenck tulajdonosaik jollétérSl, hogy errdl szikség szerint

tajékoztathassak a tavollévé rokonokat, gondozokat (Kanda et al., 2004).

/7,

Segitorobot RFID-cimkézett beltéri targyakat keres

Mobilrobotoknak még t6bb hasznat vehetjiik, ha képessé tessziik azokat 3D navigacion alapuld
targyfelismerésre és lokalizdlasra beltéri kornyezetben. Ezeket a feladatokat eddig els6sorban
kameras képfeldolgozo rendszerekkel oldottak meg. Azonban a kameras rendszerek viszonylag
dragak, mikodésik sokszor bizonytalan zart lakétérben. Példaul erds a megvilagitas-, tavolsag-,

nézépontfiiggés, a részben takart vagy akar teljesen elrejtett (fickban tarolt) targyak felismerése

és megtalalasa pedig szinte lehetetlen. A kameraképek tarolasa, feldolgozasa és tovabbitdsa
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személyiségi jogi aggalyokat is felvet — killéndsen privat otthoni vagy egészségiigyi intézményi
alkalmazdsok esetén (ldsd pl. Eurépai Parlament és a Tanacs (EU) 2016/679 rendelete, 2016).

A 3D beltéri lokalizalds terén a kamerak egy érdekes, a mi figyelminket is felkelté (Id.
,,Kisétleti eredmények” c. fejezet) alternativajat kinalja az RFID (Radio Frequency Identification)
technolégia (Lovanyi, 2014). Mindannyian talalkozhattunk mar filléres passziv RFID-cimkékkel,
példaul aruhazakban, kényvtarakban, melyekkel akar konyvek, ruhdk, dragabb italok, parfimék
azonosithatok be és/vagy lokalizdlhatok — polcokon, pénztirndl, kijarati ellenérz8 kapuknal. Az
RFID vjszeri alkalmazasi teriilete lehet a 3D navigacié.

A targykeresési alkalmazasi szcenari6 méréstechnikai részleteit — e tanulmany
gyogypedagogiai fokusza miatt — nem targyalom, helyette a relevans forrasra hivatkozom (Deyle,
Reynolds & Kemp, 2014).

Els6 munkafazisban az sszes RFID-cimkézett targy offline (lassu) feltérképezése térténik
(pl. éjel szisztematikusan bejarva a lakast, egy robotporszivéhoz hasonlbéan). Nagyszamu targy
esetén a robotnak (mivel szinte ,,végtelen” a memoridja és szamitasi kapacitasa) ez a feladat nyilvan
jobban megy, mint egy ,atlagos” segitGkutyanak, amely ,,egyedil” (kiilsé eszkézok tamogatisa
nélkal — Id. késébb) nem képes egy haztartisban talalhat6 Gsszes behivandé targy pontos helyét
feltérképezni és memortizalni, illetve az Osszes tirgyra vonatkoz6 egyedi parancsszavakat (és/vagy
ramutatasokat — kiképzéstdl fiiggéen) megkilonboztetni (Lovanyi, 2020b).

A masodik munkafazis soran a robot a ,gazdija” altal kivalasztott (elektronikusan
megcimkézett) targyat megkeresi, megfogja és prezentalja (Deyle, Reynolds & Kemp, 2014).

De hogyan keresse meg gazddja tdrgyait egy segitékutyas’

Segit6kutyanak ez a feladat akar jobban is mehetne — az dltalunk specialisan erre a célra tervezett

,,okosnyakoérvet” viselve és annak hasznalatara kiképezve.

3. dbra. Kutya vs. robot? A robottdl ,,ellesett” technolégidval ,,feljavitott segitSkutya lesz
a legligyesebb¢

Ebben a videdban lathaté egy segitSkutya, aki csak ismételt probalkozas utan talalta meg a vizesflakont, amit a gazdaja

szobeli utasitassal kért: https://www.youtube.com/watch?v=IWEcSDmgNaE (letoltve 2021.11. 30)
6
1

. kép: sajat fotd. 2. kép: Stuart Caie.
7_following pink ball held by child.jpg. Letéltve: 2022. 02.15.



https://www.youtube.com/watch?v=IWEcSDmqNaE
https://commx00ons.wikimedia.org/wiki/File:AIBO_ERS-7_following_pink_ball_held_by_child.jpg
https://commx00ons.wikimedia.org/wiki/File:AIBO_ERS-7_following_pink_ball_held_by_child.jpg

Ahogy a 3. abra is illusztralja, Mak, a fiatalabb segitSkutyam ,,magatdl is” sok parancsot
megért (,atlagos” csaladi kedvencekhez képest biztosan). Példaul a ,,Hozd ide a kosarat!”
utasitast 6rommel végrehajtja ,,okosnyakoérv” nélkil is, csupan szobeli parancsra. Mégis, a
bemutatott segitérobot (Deyle, Reynolds & Kemp, 2014) hozza képest gyakorlatilag végtelen
szamu targy (RFID-cimke) hollétét tudja offline feltérképezni, majd e térképet ,,fejben tartani”.
Ugyanakkor a megértett parancsok végrehajtasaban a robot sokkal lassubb, tgyetlenebb, mint
Mak segit6kutya, akinek egy 1épcsé lektizdése vagy a fotelre valé felugras nem jelent akadalyt,
ellentétben a kereskedelmi forgalomban ma elérhetd otthoni robotokkal.

Tovéabbi érv a ,,verseny” helyetti kooperacié mellett: a segitSkutya vagy a robotok/gépek éltal
nyujthat6 lehetéségek Osszehasonlitasan tdl sziikséges megemliteni a motivaciéelméleteket is,
melyek szintén a segitékutya javara szélnak. A motivaciok szabdlyozasdban a pszicholégiai és
biologiai tényezék szorosan 6sszekapcesolédnak, melyek két oldalrdl erednek: belsé
késztetésekbdl és kiils6 6sztonzEkbol. Ahogy az ,,egészségiigyi haromszog” bemutatdsakor mar
kiderilt, egy segit6kutya kivaléan sztonzi a fogyatékossaggal ¢él6 gazdakat — fizikalis, mentalis-
pszichés és szocialis oldalon egyarant. Elég Maslow sziikséglethierarchidjara gondolni, ami az
alapvet6 pszichologiai szitkségletektSl az Gsszetettebb motivaciokig terjed. Kénnyen belathato,
hogy egy segitSkutya egyszerre tobb sziikségletszint kielégitéséhez is hozzajarulhat (pl. biztonsag,
hovatartozas és szeretet, megbecsiilés, tanulds, 6nmegvaldsitas sziikséglete) (Maslow, 1954;
Baron, 2001).

A NEO Magyar Segit6kutya Kézhaszni Egyestletben készitett videokkal” is szeretném
alatamasztani  segitGkutyaink  ,benchmark”  paramétereinek  kivalésagit — a  jobb
6sszehasonlithatsag érdekében — tudatosan robotikai szakzsargonban fogalmazva:

— extrém komplexitasu ,,mobilrobot”,

—  valds idejd (real-time) mikodés,

— intuitfv navigacié — ismeretlen kérnyezetben is,

— tanulas/adaptivitds képessége,

— teljesen autoném vagy ,,human-in-the-loop” mikédési mod,

— korlatos kapacitasu, de szinte soha nem t6rl6d6 (non-volatile) memoria,

—  kivaléan mikodo érzékelSk (szaglas, latas, hallas, taktilis) fuzidja,

— alétezd robotokéndl sokkal jobb megfogasi technika (pl. Kuku és Mak golden retriever
vaddszkutya — fajtajuk kilénésen hires arrdl, ahogy az elejtett vadat sérillésmentesen
apportirozza), mai segitérobotokkal ellentétben betanithatok Gsszetett megfogasi
feladatokra is (pl. fiok 6vatos kihtzasa, majd a keresett targy kivétele),

— atermészet adta j6 tulajdonsagok kiterjeszthetSk technikai upgrade-ekkel,

— nagyon szereti ,,szolgalni” gazdajat (érzelmi kapcsolat robot részérél ma még alig

értelmezhetd, bar szocialis robotokban tjabban prébalnak érzelmeket is imitalni).

7 Byzen alinken talalhatok felvételek segit6kutydink munkajardl: http://segitokutya.net/ category/galeria/videok

Letoltve: 2021.08.30.
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Segitokutya képességeinek kiterjesztése kiilsé’ MI eszkozokkel és raképzéssels

Fenti pro és kontra érveket is megfontolva, a ,,segitGkutya vagy segitérobot” kényszera valasztas
helyett inkabb az egymast kiegészits, a komplementaritasbol fakadé elénydket felmutatd kutya-

793

(robot)technoldgia ,,egyiittmikidést” javaslom. Az egymassal ,,versengd” (Igy a szakirodalomban is
jobbara elkilonuls) diszciplinak egyiitt egy kevésbé szokvanyos, de igéretes ,,harmadik utas”

megkozelitést eredményeznek: ,, fechnikdval tamogatott segitékutya” (,,technology empowered service dog”).

!4 EXT MI
SEGITOKUTYA HUS-VER
-GAZDA SEGITOKUTYA
i . prommemmes '
PHEXTMIL LHEXTMIE

4. abra. A gazda-segitSkutya-kornyezet kolesénhatasok tudds/képesség kiterjesztése kilsé (EXT)

closztott Mesterséges Intelligencia (MI) céleszkozzel (sajat szerkesztés).

EREDMENYEK

Kisérleti eredményeink

A technikaval kiterjesztett képességl segitGkutya” koncepci6 versenyképességét a beltéri 3D
lokalizacion alapulé targykeresési feladat killonb6z6 lehetséges megoldasainak parhuzamba
allitasaval probalom aldtamasztani — az objektiv  kiértékeléshez egy feladatspecifikus,
multidiszciplinaris benchmark kritériumrendszert is kidolgozva.

Segit6kutya-gazdaként és gyégypedagdgus-szocioldégusként a legdjabb technolégiak irant
fogékonynak tartom magam, viszont nem vagyok egy, a segitGkutya-képzés és alkalmazas irant
érdekl6dé mérndk-informatikus. Igy ,,elééletembdl” is adodik, hogy az én feladatmegkozelitéseimben
az MI céleszk6z0k haszndlatara tovabbképzett segitkutya maradjon a f&szerepld.

8 A segitékutyak és az alternativaként megjelent segitérobotok integracids/kooperacios lehetdségein tdlmutatban, egy

tagabb robot(technika) értelmezés szetint figyelembe veszem azokat a technoldgiai céleszkozoket is, melyekkel csak
az éppen hidnyz6 vagy elégtelentil mikodd segitSkutya-funkeidk valésithatok meg magasabb szinten.
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Els6 kérben én is azon gondolkodtam, hogy egy kiképzett segitSkutyat és egy mar kifejlesztett
segitérobotot hogyan ,,birhatnank rd” egyittmtkodésekre — természetesen életszerd alkalmazasi
szcenaridkban. Eltéré érdeklédésti/kompetenciaju miszaki fejlesztd és  segitGkutya-kiképzs
kollégaim is készen alltak ,,6sszedolgozni” e célok megvaldsitisa érdekében. De ez a kézenfekvo
stratégia kisérleti alkalmazasunkban azért sem valt be, mert a robot a segitGkutyankat ,,csak” a beltéri
targyak feltérképezésében (megtalalasaban) multa felil. Célszerdbbnek bizonyult Ggy 6tvézni j6
tulajdonsagaikat, hogy a segitSkutya ,,csak” a robot 3D navigaciés rendszerét — mint a kutya tuddsdt,
képességét feladatspecifikusan Riterjesztd, szamdra értelmezhetové tebetd informdciot s3olgdltatd kiilsd hordozhatd
esgkozt—vegye at. A 4. dbra sémajanak elsé konkretizalasa igy vezetett a , targykeresé okosnyakorv™
elnevezést, elosztott eszkdz kifejlesztéséhez, melynek igénye a NEO Magyar Segitkutya
Kozhaszni Egyesiilet keretében végzett segit6kutya-kiképz6 munkank soran kristalyosodott ki,
még a 2010-es évek elején. A technikai megvalésitas par évvel késébb a Budapesti Miszaki és
Gazdasagtudomanyi Egyetemmel valé egyiittmkodés  (hallgatéi  diplomatervek, 6nallé
laborfeladatok k6z6s konzultalasa) keretében készilt el (Lovanyi, 2014; Manyik, 2015). A kisérletek
soran, de facto, létrejott egy nemzetkézi, virtudlis ,, Technolégiaval Tamogatott Segité Allat Mihely”
— a tanulmanyban meghivatkozott magyar, japan és francia résztvevékkel. Természetesen az
elnevezés nem egyetlen, fizikailag is meghatarozhaté lokacioju intézményi egységre utal, hanem a
gyégypedagdgia, segitbkutya-kiképzés és orvosi informatika teriileteken egyébként korabban mar
egyuttmikods intézmények szakmai hozzdjaruldsainak az Osszességét jelenti. Az ad-hoc
egyuttmikodések szintet léphetnének (projektképesség, szervezeti betagozodas, fizikailag
meghatarozhaté helyszin), ha egy ilyen tematikiji mdhely hivatalosan is létrej6hetne

Magyarorszagon.

Beltéri 3D navigdcio. Miért RFID-val?

A méréstechnikai elv kivalasztasakor a Georgia Tech's Healthcare Robotics Lab and Health
Systems Institute RFID-alapt navigacids rendszerébdl indultunk ki, melyet a mobil robot szintén
beltéri hasznalati targyak lokalizacidjara hasznal (Deyle, Reynolds & Kemp, 2014). Az érzékelési
elv hardver/szoftver implementicidit a mi alkalmazasi szcenarionkhoz illesztettik. Az
érzékelbfejlesztés soran altalunk kiemelten figyelembe vett benchmark paraméterek voltak:
miniatirizalas, robusztus mikodés, mérési hatétiav, pontossdg, teljesitményfelvétel, ar,
adatvédelem (Lovanyi, 2014).

Az RFID-technolégia is sokat fejl6détt az elmult években, {gy ez ma is versenyképes
alternativa. De a 2010 utani ,tirgykeresé okosnyakérv” implementaciok 2022-ben is
megismételhetd benchmarkja a méréstechnika/hardver/szoftver platformot illetéen nyilvin
figyelembe venné a technologiai fejlédést. Az alkalmazasi szcenarié algoritmikus,
gyogypedagogiai és segitGkutya-kiképzoi részeit — melyek a tanulmany fokuszat képezik, illetve a
»technolégiaval tamogatott segit6kutya (allat) koncepciét” — az éppen aktualis technologiai
megoldasoknal sokkal id6tallobbnak és unikalisnak érzem.

o Az egész méréstechnikai/informatikai célrendszer csak a kutya altal hordozott mobil részegységrdl kapta

szemléletesnek szant elnevezését.
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Hdztartdsbeli targyak bebivdsa - ,,okosnyakorv” algoritmus

Mozgaskorlatozott személyeket segité kutyakat jol lehet ,,tovabbfejleszteni” példaul a mai
mobiltelefon + RFID-technikaval. Kutyaknak a targynevek (néhany megtanult kivételtsl
eltekintve) 4ltaldban nem sokat jelentenek, fogyatékos gazdaiknak viszont nagyon fontos lenne
ugy behozatni pl. egy cipét vagy egy kulcsot, hogy az biztosan az legyen, amit kértek. Erre j6 egy
olyan ,,okosnyakoérv”!? amely — a ,hideg-melegvizes” gyermekjatékhoz hasonléan — egyre
intenzivebb csipogassal jelzi a segit6kutyanak, ha kozelit a gazda altal kijel6lt cimkézett targyhoz.
Egy mozgaskorlatozott gazda (példaul, ha gyermeke a tévé taviranyitojat atvitte a masik szobaba,
majd tavozott) telefonjan kijeldlheti az elére betanitott ,tavirany{t6” cimkéji targyat, a
segit6kutyat pedig elkiildheti azt megketresni (erre a keresési funkciéra viszonylag kénnyen meg
lehet tanitani egy segitékutyat), aki a nyakorvén 1évo csipogé intenzitasvaltozasara figyelve képes
gyorsan megtalalni a behozandé targyat. Tetszbleges szamu és tipusd targyat lehet egyedi
azonositoval cimkézni, hogy alkalmazas soran mobiltelefonnal azt kijelolhessik. Az
,»okosnyakorv” elvezeti a segitGkutyat a keresett targyhoz. A targyaknak nem kell egy korabban
kijel6lt referenciahelyen maradni, vagyis ,,elveszett” kulcstartot, szemiveget is meg tudjak talalni
az ,,okosnyakérv” hangjeleinek értelmezésére kiképzett segit6kutyak. Mindez nagyban
megkonnyiti a mozgaskorlatozott gazdak otthoni életét: példaul, ha mar lefekiidtek, nehézséget
okozna az agybdl a kerekesszékbe visszaiilni, csak azért, hogy elmenjenck egy masutt felejtett
targyért (Lovanyi, 2014; Manyik, 2015).

Nem feltétel az sem, hogy a targyak a kutya egyedi hall6tavolsigan belil legyenek (jelenlegi
kivitelben a cimkézett targyak ugyis ,,némak”). A targyaknak csak az éppen alkalmazott 3D
navigacios rendszer hatétavjan beltl kell lenniiik: vagyis az érzékelési elv cseréjével (vagy a
technolbgiai fejlédésével) a hatitav a kutya érzékelési korldtjaitd] teljesen fiiggetleniil megnivelbets.

Nem csak mozgaskorlatozott gazdakat segitd, hanem mas segitGkutya-tipusokba tartozé
kutyak munkajat is hatékonyabbd tchetjik feladatspecifikus ,,okosnyakorvekkel”. Példdul
vércukorszintjelz6 vagy idés személyt segit6 kutyak szerepe akar életmentd lehet, ha a gazdajuk
rosszul lesz. Vészhelyzetben kilénésen fontos, hogy a segitékutya gyorsan, megbizhatéan be
tudja hozni a gazda dltal kért targyat (pl. gyogyszeres doboz). Akar mentSkutyak munkéjat is
megkonnyitheti egy 3D navigacios ,,okosnyakorv természetesen mas kijel6lési stratégiaval.

Osszegezve: a ,, Technolggidval Tamogatott Segitd Allat Miihelyben” olyan sijabb alkalmazisi szcendridkat
kutatunk, amelyekben a szerepld entitdsok kil legtobbet az dllat ,,0kosodik” — olyan 4j tuddsra és képességre
szert téve, amivel kordbban még egyetlen fajtdrsa sem rendelkezhetett. ,,Targykeresé okosnyakorvink™ az
els6 ilyen tipusu kisérlet volt, hogy konkrétan a segit6kutya (entitasl) képessé valjon
fogyatékos/id6s gazdijanak (entitis2) kérésére apportirozni az okosotthon kornyezetben
(entitas3) talalhat6 hasznalati targyak kozil barmelyik megjeldltet (Id. 4. abra).

10 Okosnyakorvnek (smart collar) nevezett terméket, aktiv/passziv RFID-cimkéket ma mér szdmos cég forgalmaz, de
ezek funkcidja a tanulmanyban bemutatott navigacios és lokalizacios rendszerinkétdl eltéré. Ami ,,k6z6s” benniik:
van a kutya nyakira kothet6 hordozhaté eleme is a nagyon eltéré céli és komplexitasu hardver-szoftver
rendszereknek. Léteznek (alkalmazastdl fuggben aktiv vagy passziv) RFID-alapu ,,dogcéduldk” is, melyek a gazdat
teszik képessé, hogy segitségével megtalalja kutyajat. A 4. abra érvényessége mindkét esetben fennall, az érzékelési
elv is lehet hasonld, de az additiv kiilsé tudasok/képességek tartalma és szétosztisa mas a 3 entitds (gazda, kutya,
kornyezet) kozott: ezek a kereskedelmi forgalomban kaphaté termékek a gazda ketresési tuddsat és képességeit

probaljik kitetjeszteni (nem a kutyaét!) a mi megolddsainkkal szoges ellentétben.
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Feladatoptimalizalt megoldds kivdlasztdsaboz: Multidiszciplindris Benchmark

Kisérleti fejlesztéseink iranyanak eldontéséhez benchmark modszert dolgoztam ki — a

kiértékeléshez alkalmazasspecifikus dontési célfiiggvényt és annak relevans input paramétereit

el6zetesen meghatarozva (5. dbra).!!

OPTIMALIS DONTES
(2021 -?)

PRO ERVEK

Az adott esetben
milyen lehetéséget
célszer(
valasztani?

KONTRA ERVEK

+ nincsenek testi szilkségletei (R)
- koénnyebben potolhatd: ,csak” jra kell programozni (R)
feltétlendl (nem hiiséges
(K)
+ pozitiv ego és egyéniség irdnyitja vératlan helyzetben is, lesi

a gazdaja minden gondolatét (K)

ksnnyen memorizal, lokalizal, megtalal targyakat (R, OK)

+ komplex érzékelés: hallas, latas, szaglds, taktilis szenzor

(K, OK)

+ gépies, személytelen kapcsolat (R)
« nehézkesen, lassan mozog (R)
+ nagy ksltségvonzat (R, K, OK)
+ nehezen taldl meg targyakat (K)

+ nehezebben pétolhaté: érzelmi kapcsolat, iddigényes

képzés (K, OK)

képes (K)

* testi szikkségletek, apolasra is szorulhat (K, OK)

+ meghackelhetd — kémkedés, tamadas (R)

« lelki tamasz, személyes kapcsolat (K, OK)
+ motivalas a kimozduldsra, rendszerességet ad a napoknak
(K, OK)
+ szocidlis integraci6 elésegitése, interakciok generalasa
(K, OK)
- felelésségérzet, magabiztossag novelése (K, OK)
- szereti szolgalni” a gazdajét (K, OK)
* tanulas képessége (K, OK)
« Osszetett, megfogasi képesség, gyors mozgas (K, OK)
- gyorsan és kénnyen megtalél, azonosit targyakat (OK)
- eldsegiti a képzést (OK)
* jarvany esetén biztonsagosabb lehet a karantén —
sétalni/allatorvoshoz se kell vinni (R)

CELFUGGVENY MEGHATAROZASA ES
PARAMETEREZESE

[SEGIT6ROBOT (R)| [SEGITEKUTYA (K) |

! !

,,OKOS NYAKORVVEL” FELJAVITOTT
SEGITOKUTYA (OK)

5. abra. Feladatoptimalizalt megoldas kivalasztasanak iterativ menete (sajat szerkesztés).

A 6 dontés egyik feltétele, hogy relevians, el6zetesen becsilhetd/utdlagosan méréssel

kontrollalhaté paramétereken alapuljon a dontési fiiggvény kiértékelése. Az iterativ

' A benchmark &sszemérést jelent: pl. a kilénbéz6 vallalatok versenyképességét vagy egy kormény gazdasagi

mikodését is lehet viszonyitani més orszagok teljesitményéhez, és igy profitilni a mar megismert j6 gyakotlatokbol
(Kyro, 2003; Rihoux, 2000). Bir az eljardis mas szakterileteken (pl. mérnéki feladatok, egy véllalat HR-osztalya)
gyakran alkalmazott, a gyégypedagégidban eddig még nem taldlkoztam szisztematikusan végiggondolt (akar

algoritmizalt) benchmark eljarasokkal.
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megoldashangolas nehézsége abban rejlik, hogy egy paraméter javitasara tett er6feszités akar tobb
masik romlasat okozhatja (pl. egy ,,tulbonyolitott” megoldas hidba vezet valamelyik figyelt
paraméter szetinti ,,jobb” eredményre, ha a fejlesztés tdl draganak bizonyul vagy til késén késziil
el). Végletekig leegyszertsitett paramétertérrel illusztralva a mi dontési problémankat is: egy hus-
vér segitGkutya tigyesebben apportiroz egy mai segitérobotnal, utébbiak viszont tobb targyat és
annak lokacidjat tudjak memorizalni. Egy segitérobot kifejlesztése dragabb lehet a versenytars
segit6kutya kiképzésénél, viszont utina mar egyszertibben reprodukalhaté (mig a segit6kutyakat
tovabbra is egyenként kell kiképezni). Torzit az egyéni fejlesztéi preferencia is: egy kutyakiképzé
inkabb akarna ugyanazon feladatra segitGkutyat kiképezni, mint segitérobotot fejleszteni (egy
esetleg nem kutyabarat mechatronikai szakemberrel szoges ellentétben). A felhasznalok utélagos
véleményezései is kérdésesek, hiszen eltér6 egyedi igényeik miatt sziikségszerlien szubjektivek.
Ezért fontos az 6sszehasonlitéd értékelést azonos tesztfeladatok végrehajtasabél nyert, objektiven
mérhetS, azonos paraméterhalmazra alapozni, mely a feladatspecifikus célfiiggvény inputjat
képezi.

Melyek a szamunkra jarhato fejlesztési utak? A sikerhez vagy kudarchoz vezet$ utak sokszor
hasonl6k — a j6 benchmark modell segiti a fejlesztét annak ellenérzésében, hogy j6 irdnyban
halad-e a munka, majd segfti a felhasznalét is annak eldéntésében, hogy valéban a neki megfelel6
terméket valasztotta-c.

A gybégypedagogus, segitGkutya-kiképzé és informatikus ,szerencsés taldlkozasa”,
szertedagazé tapasztalataik integralasa egy kozosen kidolgozott feladatspecifikus benchmark

modellbe segitett taldlni egy szinergiakat jobban érvényesité ujszerd ,,harmadik utas” megoldast.!?

KOVETKEZTETESEK

A segitSkutydk nemcsak a fogyatékossiggal €16 és/vagy idds személyek adott test vagy
érzékszervi mukodését képesek valamennyire pétolni (testi jollét), hanem az ,egészségligyi
haromsz6g” masik két oldalat (tirsadalmi integracid, mentalis jollét) is timogatjak. Segitérobot-
fejlesztésekben az utdbbi két aspektus eddig alig volt vizsgalt (Morgan, 2009). A segitSkutya tehat
egy unikalis rehabilitaciés lehetSség (Lovanyi & Perlusz, 2016; Lovanyi, 2018; Lovanyi, 2020b).
Mar a tanulmany cimében egy manapsag oly gyakori ,,rosszul feltett kérdéssel” (ill-posed
question) inditottam. A ,,segitGkutya VAGY segitérobot” kérdésre ugyanis nem létezik egyszerd,
helyes valasz (,Segit6kutyat is, segitérobotot is!”). A kritikai gondolkodas segit visszatalalni
azokbdl a zsakutcakbol, melyek a ,,sikerhez vezeté ut” (road to success) mentén nyilnak minden

fejlesztési iranyban. Az egyre jobban elkilénilé (ezért kényszerbdl is versengs) tudomdnyos

12 A feladatoptimalizalt objektiv benchmark modell definiciéba mélyedve joggal merl fel a kérdés: Mi ebben a ,,tudomdny’’?
Hiszen nap-mint-nap mindenki folyamatosan benchmarkol — vagyis 6sszemér — anélkiil, hogy ez tudatosulna benne:
az aruhdzak polcai el6tt, emberti kapcsolataiban, vizsgan, mindeniitt. De ha jobban belegondolnank, hogy életiink
soran hanyszor lettiink téves ,,benchmark” alanyai vagy tirgyai (mert nem relevans, nem objektiv, rosszul felmért
paraméterekre alapozottan, hibas célfiiggvényt kimaxolva, nem azonos teszthelyzetekben mértiink vagy mérettiink
Ossze), tudatosulna benniink, hogy a j6 benchmatrkhoz — a sziikséges munkaraforditason til — sok tudas, tapasztalat

(és egy kis szerencse is) kell.
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diszciplinak képviseléinek kritikus egytittgondolkodasa — egy amugy kéz6s cél elérése érdekében
— hatékony, Ujszerd megoldasokat eredményezhet.

Alkalmazasi szcenaridink lehetévé teszik, hogy a specialisan kiképzett négyldbu tarstol ne
kelljen megkévetelniink szamara lehetetlent, mert a segitékutya altal nem (vagy nem hatékonyan)
megoldhaté  részfeladatok 1j ,,hozzaadott” (robot)technikaval kivalthatok. Segitkutya-
kiképzések eddig kevéssé hasznaltdk ki a legujabb technolégidk altal timogatott segitGkutyak
nyujtotta tobbletlehetéségeket (megvaltozhat a kutya-ember kapcsolat, ha pl. kélesénésen jobban
,megérthetik”, hogy a masik mit akar) (Rybarczyk et al., 2013). A technoldgia-segitGkutya
koopericié eddig ki nem aknazott tavlatokat nyit id8s és/vagy fogyatékossiggal él6 emberek
otthoni jollétének biztositasahoz is.

A nagyszamu targy segitGkutya altali megkeresését timogatd ,,okosnyakorv” funkcionalis
rendszertervének és laboratériumi megvaldsitasanak hasznalhatésagat egy szaktertleti
alkalmazasok objektiv komparativ értékelésére kidolgozott Multidiszciplinaris Benchmarkkal is
alatamasztottam. Az eljaras segitett az egyedi alkalmazasi célfiiggvény szerinti ,,Jegjobb” megoldas
kijelolésében. Gyogypedagdgiai, segitGkutya-kiképz6i, miszaki diszciplinak altalunk megismert
jo gyakotlatait integraltam a benchmarkba.

Ein is tapasztaltam, hogy a segitGkutydk és szocialis robotok esetleges ,,k6z6s fellépése” még
2 jovo titka (Abdai & Miklosi, 2018). Viszont szinergiat érhetek el wzir a jelenben is, ha a kilonb626
diszciplinak korabbi vivmanyainak (6. abra ,,a” + 6. abra ,,b”) kéz6s csatasorba llitasa (6. dbra
,»,d”) helyett a korabbi vivmanyok legjobb tulajdonsagait probalom dmwizni az adott alkalmazas

specifikus célfiiggvényének megfelelen (6. abra ,,c”).

2009-2021 2021-
MULTIDISCIPLINARY

BENCHMARK e

a)

Lovényi & Perlusz, 2016

-~ : entitasok interakcioi (interaction btw entities)

O: okos otthon (smart home)

G: gazda (disabled/elderly person)

S: segit6kutya (service dog)

R: robot (social robot)

+: elosztott tamogatd technoldgia (distributed external technology)

6. abra: Benchmark — navigator a sikerhez vezetd ut elagazasainal (sajat szerkesztés).

Minden olyan okosotthonban, ahol a segitékutya tartasa lehetséges és kivanatos, a segitékutya-
(robot)technolégia egyiittes alkalmazasa olyan tovabbi szinergikus lehetSségeket teremt,
melyeket eddig kevesen kutattak. Az altalam ismertetett alkalmazasi szcenaridkban a segit6kutya

maradt a ,,f8szerepl3”, a (robot)technolégia pedig az allatbdl hidnyzé tuddst/képességeket
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kiegészité ,,statiszta”. De nem zarom ki, hogy a tovabbi tervezett allat-gép egytuttmikodésekben
forduljon ez a szereposztas, vagy akar mindketté f6szerepl6vé valjon (6. abra).

A (1) gyogypedagogia, (2) a miszaki tudomanyok és (3) a segitGkutya-kiképzés diszciplinak
egyuttmtikodésében magasabb szintre 1épést jelentene egy ,,Technolégiaval Tadmogatott Segité
Allat Mdhely” 1étrehozasa — elsésorban gyégypedagégiai alkalmazasokban a fogyatékossaggal é16
és/vagy id8s személyekre koncentrilva, de nyitottan mas alkalmazasi tertiletek felé is (pl.

katasztréfavédelem, rendbrség, katonasdg), ahol szintén alkalmaznak segité kutyakat.
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Could technology-augmented service dogs defeat
social robots? Attempt for resolving the ,,service dog vs.

service robot” type dilemmas

ABSTRACT

Backgronnd and objectives: With the development of robot technologies, new devices with a purpose of service, such as home-care robots or
robot animals have appeared. However — as a hearing-impaired dog owner and remedial teacher-sociologist — I often face the question of
what the comparative advantages and disadvantages of the service “creatures” vs. service “machines” are. The literature does not discuss
together the solutions provided by setvice dogs and new technical devices, as the authors are usually the representatives of disciplines that
are far from each other (e. g. remedial teacher, service dog trainer or engineer), “only” the target group to be supported and the issues to
be solved might be common to some extent. Common action of service dogs and social robots is still in the lap of the gods. However,
with the joint application of the different disciplines, positive synergetic effects could be validated. Aiming to maximize these benefits 1
identified then adopted a set of best practices in the frame of an integrated multidisciplinary benchmark approach.

Method: 1 propose the combination of the rehabilitation possibilities provided by technology and service dogs (“technology-assisted
service dog”) to validate the recognized synergistic effects.

Results: We developed the functional design and laboratory implementation of a “smart collar” which supports service dog’s search
for a larger number of objects. Design, implementation, and results wete evaluated by a Multidisciplinary Benchmark procedure.

Conclusions: The technology-assisted four-legged assistants could perform better in doing many tasks that — at first sight —modern

service robots seem to be unbeatable in.

Keywords: Health Triangle, synergistic collaborations of remedial education/informatics engineeting/service dog training,

multidisciplinary benchmarking, augmented service dog, interactive technology for animals
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