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Suomessa arvioidaan olevan noin 60 000 nakovammaista henkiloa. Nakokyvyn heikkeneminen
aiheuttaa ihmiselle huomattavia haasteita arjessa vaikeuttaen etenkin itsenaista lilkkumista
paikasta toiseen. Teknologian yleistymisesta huolimatta nakovammaisilla on lilkkkumisen apu-
valineena kaytossaan muutamaa mobiilisovellusta lukuun ottamatta kaytannossa edelleen
joko valkoinen keppi tai opaskoira.

Taman opinnaytetyon tavoitteena on tutkia nakovammaisten liikkumisen tarpeita ja toiveita
seka kehittaa naiden pohjalta palvelukonsepti tekniselle liikkumisen apuvalineelle, opasrobo-
tille. Opinnaytetyo on tehty osana EU-rahoitteista ROBOGUIDE-hanketta, jossa kehitetaan na-
kovammaisille robotiikkaan perustuvia liilkkumisen apuvalineita. Opinnaytetyon toimeksian-
taja on suomalainen GIM Oy, joka kehittaa robottiteknologiaa ja -laitteita erikoistuen etenkin
robottien paikannukseen ja navigaatioon.

Opinnaytetyossa hyodynnetaan laaja-alaisesti palvelumuotoilun menetelmia. Opasrobottipal-
velun muotoiluprosessi noudattelee Double Diamond -mallia alkaen tiedonkeruusta ja paat-
tyen palvelun konseptointiin. Ainutlaatuisesta kayttajaryhmasta johtuen opinnaytetyossa kes-
kitytaan erityisesti loppukayttajien ymmartamiseen esimerkiksi haastattelujen, persoonien
laatimisen ja yhteiskehittamistyopajojen kautta. Opinnaytetyossa esitetaan prosessissa kera-
tyn aineiston perusteella laadittu tulevan opasrobottipalvelun arvolupaus ja konseptikuvaus.
Lisaksi esitetaan jatkokehitysehdotuksia palvelun tulevaa kehitysta ajatellen seka peilataan
opasrobottipalvelua asiakaskokemuksen kehittamisen Fundamental 4s -malliin.

Opasrobotti on saanut innostuneen vastaanoton nakovammaisten parissa. Onnistuessaan opas-
robotti voi mullistaa nakovammaisten elaman mahdollistamalla entista itsenaisemman ja va-
paamman liikkumisen. Opasrobotin kehitystyo on kuitenkin vasta alussa eika varmuutta sen
lopputuloksesta ole. Projekti on haastava seka teknisesti etta terveydenhuoltoon liittyvien
saannosten ja byrokratian vuoksi. Palvelumuotoilun tuoma kayttajakeskeinen lahestymistapa
on ollut keskeisessa roolissa seka opasrobotin hyvaksynnan etta toivottujen ominaisuuksien
ymmartamisen ja kehittamisen kannalta, ja edistaa toivottavasti osaltaan opasrobotin matkaa
innovaatiosta nakovammaisten liikkumisen apuvalineeksi.

Asiasanat: palvelumuotoilu, robotiikka, nakovammaisuus, apuvalineet
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There are approximately 60 000 visually impaired people in Finland. Decreasing visual ability
causes severe challenges in everyday life, especially in independent moving from one place
to another. Despite the increasing amount of technology, available moving aids for the visu-
ally impaired are, apart from a couple of mobile applications, basically either a white cane or
a guide dog.

The purpose of this thesis is to study the moving-related needs and hopes of the visually im-
paired and develop a service concept for a technical moving aid, a robotic guide, based on
this study. The thesis has been implemented as a part of the ROBOGUIDE program funded by
EU, which aims at developing robotic moving aids for the visually impaired. The thesis has
been done for a Finnish company GIM Oy that develops automation technology and robotic
devices specializing in autonomous positioning and navigation.

A variety of service design methods have been applied in this thesis. The design process for
the robotic guide service follows the Double Diamond model starting from discovery and end-
ing up with a service concept. Because of the unique user group, special focus has been put
on understanding the end users for example through interviews, personas and co-creation. As
a result, a value proposition and a concept description of the future robotic guide service
that were developed based on the information gathered during the design process, are pre-
sented. In addition to those, this thesis covers also future development ideas for the service
and analyses the robotic guide service with the Fundamental 4s model focusing on customer
experience.

The robotic guide has provoked excitement amongst the visually impaired. If succeeding, the
robotic guide can revolutionize the everyday life of its users by enabling more independent
and freer moving. The development work of the robotic guide is, however, at an early stage
and there is no certainty about the outcome. It is a challenging project both technically and
because of the regulations and bureaucracy related to healthcare services. The user-centric
approach enabled by service design has played an important role both in making the robot ac-
cepted by the potential users and in understanding and developing the needed features. It
will hopefully help the robotic guide forward on its way from an innovation to a moving aid
for the visually impaired.

Keywords: service design, robotics, visual impairment, moving aids
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1 Johdanto

kirjoitti Helsingin Sanomien mielipidepalstalle toiveen robottioppaasta, joka ”oppisi reitit,
osaisi kiertaa yllattavatkin esteet, huomioisi ylaesteet, veisi suojatien reunaan, loytaisi ovet
ja vapaat istumapaikat, tottelisi kaskyja ”vasen” ja "oikea” ja jonka voisi napata rappusissa
kateen kuin vetomatkalaukun” (Heikkonen 2016). Heikkonen kuvaili opaskoiraan liittyvia han-
kaluuksia, kuten aikaisia aamulenkkeja, elainlaakariin jonottamista ja uuden koiran vaatimaa
totutteluaikaa. Opasrobotin kanssa vastaavia haasteita ei olisi. Heikkosen kirjoitus heratti au-
tomaatiotekniikan emeritusprofessori Aarne Halmeen huomion, joka vastasi mielipidepalstalla
maaliskuussa 2016 nain: ”Opasrobotti voisikin olla toteutettavissa teknisesti toimivana tuot-
teena, jonka hinta sarjavalmisteisena voisi pysya kohtuullisena. Kehityshankkeena se ei ole
kuitenkaan helpoimmasta paasta, ja sen kehityskustannukset ovat todennakoisesti verraten
korkeat riippuen niista ominaisuuksista, joita siihen lopulta halutaan. -- Meidan tulisi ottaa
Merja Heikkosen heittama pallo vastaan ja tutkia vakavasti, olisiko tama yksi niista innovaati-
oista, joita Suomi niin kipeasti kaipaa. Olen myos ryhtynyt toimenpiteisiin, etta nain tapah-
tuisi.” (Halme 2016).

Tata kirjoittaessani, kevaalla 2019, Heikkosen toive ja Halmeen toimenpiteet kantavat hedel-
maa Opasrobotti-hankkeen muodossa. Hankkeessa kehitetaan paljolti Heikkosen kuvaileman
kaltaista robottiopasta, joka toimisi nakovammaisten lilkkkumisen apuvalineena opaskoiran ja
valkoisen kepin rinnalla. Hanke kaynnistyi toden teolla vuodenvaihteessa 2018-2019 ja opasro-

bottien toivotaan olevan markkinoilla vuonna 2022.

1.1 Opinnaytetyon tarkoitus ja tavoitteet

Taman opinnaytetyon tavoitteena on ollut tutkia nakovammaisten liikkumisen tarpeita ja toi-
veita seka kehittaa naiden pohjalta palvelukonsepti tekniselle liikkkumisen apuvalineelle,
opasrobotille. Opinnaytetyo on tehty osana EU-rahoitteista ROBOGUIDE-hanketta, jossa kehi-
tetaan nakovammaisille robotiikkaan perustuvia lilkkkumisen apuvalineita. Opinnaytetyon toi-
meksiantaja on suomalainen GIM Oy, joka kehittaa robottiteknologiaa ja -laitteita erikoistuen

etenkin robottien paikannukseen ja navigaatioon.

Opinnaytetyon tarkoituksena on ollut laatia suunnitelma opasrobottipalvelusta suomalaisille
asiakkaille olettaen, etta opasrobotti hyvaksytaan julkisesti rahoitettavaksi apuvalineeksi na-
kovammaisille. Opasrobotin ymparille muotoiltavan palvelukokonaisuuden on tarkoitus auttaa
teknisen liikkumisen apuvalineen linkittymista suomalaisen yhteiskunnan olemassa oleviin ra-
kenteisiin ja nakovammaisten arkeen. Opinnaytetyossa on pyritty lahestymaan aihetta innova-
tiivisesti tulevaisuuteen peilaten pitaen kuitenkin mielessa niin teknologiset kuin yhteiskun-

nan ja toimintaympariston asettamat rajoitteet.



Opasrobotin toimintaympariston ja kontekstin ymmartamiseksi opinnaytetyon teoriaosuudessa
perehdytaan nakovammaisuuden maaritelmiin seka nakovammaisten rooliin ja kohteluun suo-
malaisessa yhteiskunnassa. Erityisesti keskitytaan nakovammaisten lilkkkumisen ja siihen kay-
tettavien apuvalineiden tutkimiseen. Lisaksi kasitellaan palvelurobotiikkaa kasitteena seka
sen sovelluksia nykymaailmassa. Keskeisena kasitteena nostetaan esiin tilannetietoisuus,

jonka voidaan nahda linkittyvan seka nakovammaisen liikkumiseen etta robotiikkaan.

Palvelukonseptin laatimiseen haluttiin hyodyntaa palvelumuotoilun menetelmia erityisesti sen
vuoksi, etta kyseessa on ainutlaatuinen kayttajaryhma, josta tyoryhmalla ei ollut ennestaan
kokemusta. Lisaksi palvelumuotoilun nahtiin tuovan kokonaisvaltaista ymmarrysta monimut-

kaisesta toimintaymparistosta ja laajasta palvelukokonaisuudesta.

1.2 Opinnaytetyo osana ROBOGUIDE-hanketta

Opasrobottia kehitetaan EU-rahoitteisessa ROBOGUIDE-hankkeessa, jossa ovat mukana opin-

naytetyon toimeksiantaja GIM Oy seka saksalainen Locomotec GmbH. Projektin tavoitteena on
kehittaa teknologiaa tukemaan nakovammaisten itsenaista liikkumista. Hankkeessa kehitetaan
seka opaskoiran vaihtoehdoksi tarjottavaa opasrobottia etta juoksuavustajana toimivaa robot-

tia, joista GIM Oy:n vastuulla, ja siten myos opinnaytetyon aiheena, on opasrobotti.

Opasrobotilla viitataan teknologian ja mekaanisen laitteen yhdistelmaan, joka kykenee ohjaa-
maan nakovammaista henkiloa turvallisesti urbaanissa ymparistossa kavelynopeudella. Opas-
robotti toimii julkisissa ulko- ja sisatiloissa tunnistaen esteita ja toimien sopivalla tavalla niita
kohdatessaan. Opasrobotti vahentaa nakovammaisen riippuvuutta muista parantaen siten ta-
man elamanlaatua. Lisaksi opasrobotti voi vahentaa yhteiskunnalle opaskoirien kasvatuksesta
ja yllapidosta aiheutuvia kuluja. Opasrobotin oletetaan saavan hyvaksynta laaketieteelliseksi
apuvalineeksi. Talloin opasrobottia tarjotaan nakovammaisille palveluna keskussairaaloiden
kautta vastaavasti kuin opaskoiraa. Opasrobotin kiinnostavuutta julkisen terveydenhuollon sil-
missa pyritaan kasvattamaan tekemalla yhteistyota nakovammaisten yhteison kanssa ja saa-

malla nain loppukayttajien tuki ja hyvaksynta laitteelle. (GIM Oy 2019).

Opasrobotin kehitys on jaettu kolmeen vaiheeseen: 1. vaiheessa selvitetaan kayttajien tar-
peet ja laaditaan naiden perusteella opasrobotin prototyyppi, 2. vaiheessa 3-5 loppukayttajaa
koekayttaa opasrobottia itsenaisesti ja 3. vaiheessa kehitetaan lopullinen tuote ja viedaan se
markkinoille. Opinnaytetyo tehtiin osana 1. vaihetta, vaikkakin sen tulokset edesauttavat jo

vaihetta 3.

1.3 Opinnaytetyon rakenne

Luku 1 johdattelee lukijan opinnaytetyon aiheeseen esittelemalla tyon taustan, tavoitteet ja

nakovammaisuudesta ja nakovammaisten arjesta Suomessa keskittyen erityisesti liilkkumiseen



nakovammaisena. Lisaksi luvussa perehdytaan palvelurobotiikkaan ja tilannetietoisuuteen

seka ihmisen ja robotin valiseen vuorovaikutukseen ja luottamukseen.

Luku 3 paneutuu opinnaytetyossa kaytettyyn palvelumuotoilun prosessiin ja siina hyodynnet-
tyihin menetelmiin. Alaluku 3.1 kuvaa palvelumuotoilua ja sen hyotyja yleisesti ja alaluvut

3.2 - 3.5 esittelevat tyossa lapikaydyt palvelumuotoiluprosessin vaiheet.

Luvussa 4 esitellaan opinnaytetyon tulokset eli kehitetty opasrobotin palvelukonsepti. Palve-
lukonseptin eri osa-alueet on esitelty alaluvussa 4.1. Alaluvussa 4.2 kuvataan opasrobotin lin-
kittymista muihin kuin palveluntarjoajan tuottamiin palveluihin ja alaluvussa 4.3 esitetaan

jatkokehitysehdotuksia opasrobotin tulevaisuutta ajatellen. Alaluku 4.4 linkittaa opasrobotin

asiakaskokemuksen kehittamisen Fundamental 4s -malliin.
Lopuksi luku 5 kay lapi pohdintaa ja johtopaatoksia opinnaytetyon toteutuksesta.

2 Nakovammaisuus, robotiikka ja tilannetietoisuus

Tassa luvussa perehdytaan nakovammaisuuden maaritelmiin ja nakovammaisten asemaan suo-
malaisessa yhteiskunnassa seka kaydaan lapi palvelurobotiikan maaritelmia ja nykytilaa. Li-
saksi esitellaan tilannetietoisuuden kasite, joka linkittyy seka robotiikkaan etta nakovammais-

ten liikkkumiseen.

2.1 Nakovammaisena yhteiskunnassa

Nakovammaiseksi maaritellaan henkilo, jonka paremman silman laseilla korjattu naontarkkuus
on heikompi kuin 0,3. Nakovammaiset luokitellaan edelleen heikkonakoisiin tai sokeisiin,
joista jalkimmaisilla korjattu naontarkkuus on alle 0,05 tai nakokentta supistunut halkaisijal-
taan alle 20 asteeseen. Suomessa arvioidaan olevan korkeintaan 60 000 nakovammaista henki-
64, joista ikaantyneita noin 50 000, tyoikaisia alle 10 000 ja alaikaisia muutama tuhat. Vaki-

lukuun suhteutettuna nakovammaisia on noin 1,1%. (Jantunen ym. 2019).

Visuaalisessa nyky-yhteiskunnassa nakoaistin merkitys on kasvanut entisestaan. Nakovammai-
sen suurimpia haasteita ovat tiedonsaanti ja liikkuminen. Nakokyvyn heikkeneminen aiheuttaa
nakovammaiselle huomattavaa haittaa jokapaivaisissa toiminnoissaan, kuten ruoanlaitossa,
postin lukemisessa ja tavaroiden loytamisessa. Kodin ulkopuolella vaikeuksia ilmenee esimer-
kiksi tuotteiden loytamisessa kaupassa tai oikean linja-auton pysayttamisessa. (Nordqvist &
Juntunen 2010, 68-83). Opinnaytetyossa tehdyissa nakovammaisten haastatteluissa tuli esiin,
etta esimerkiksi uudelle paikkakunnalle muuttaminen vaatii nakovammaiselta huolellista
perehtymista alueen palveluihin ja reitteihin niin ennen muuttoa kuin sen jalkeenkin, ennen

kuin liikkuminen uudella alueella on turvallista.

Nakovamman aiheuttamaan haitan asteeseen vaikuttavat esimerkiksi vammautumisika, vam-

man kesto, sopeutumiskyky ja uusien asioiden omaksumiskyky. Nakovammaisen elamantapa,
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ymparistoolosuhteet ja tyon tai muiden tehtavien nakokyvylle asettamat vaatimukset vaikut-

tavat siihen, kuinka paljon nakovamma vaikuttaa taman arkeen. (Jantunen ym. 2019).

2.1.1 Liikkumistaidon ohjaus ja opettelu

Omatoiminen liikkuminen vaikeutuu, kun nakoaisti ei ole kaytettavissa. Sokeana tai vaikeasti
heikkonakoisena syntyvat vauvat ohjataan vanhempiensa kanssa kuntoutukseen, jossa tuetaan
omatoimisen liikkumisen oppimista kiinnittamalla huomiota kehon hallintaan, muiden aistien
kayttamiseen, suuntavaiston kehittamiseen ja liikkumisen apuvalineena kaytettavan valkoisen
kepin kayttotekniikkaan. Aikuisialla nakonsa menettava joutuu opettelemaan uudenlaisen ta-
van liikkua, mika saattaa tuntua vaikealta ja vaatii motivaatiota oppia uutta. Seka syntymas-
taan heikkonakoisen etta myohemmin nakonsa menettaneen omatoimisen lilkkkumisen opette-
lun kannalta on tarkeaa, etta ymparisto, perhe ja ystavat tukevat oppimista. (Nordqvist &
Juntunen 2010, 68-83). Opinnaytetyohon liittyvissa haastatteluissa todettiin, etta lapsena
nakovammautuneen sopeutumiskykyyn ja liikkumisrohkeuteen voi vaikuttaa esimerkiksi se,
kuinka paljon taman vanhemmat antavat lapsen tutustua maailmaan muilla aisteillaan.

Vapaasti lapsena telmineet nakovammaiset ovat usein aikuisenakin rohkeampia liikkujia.

Itsenaista lilkkkumista apuvalineen kanssa harjoitellaan koulutetun liikkumistaidon ohjaajan
kanssa. Ohjauksella pyritaan siihen, etta nakovammainen oppii liikkumaan mahdollisimman
turvallisesti talle tarkeissa toimintaymparistoissa kayttaen apunaan eri aisteja ja liilkkumisen
apuvalineita. Liikkumistaidon ohjaus pitaa sisallaan liikkkumisen perustaitojen harjoittelua
seka valkoisen kepin ja muiden liikkumisen apuvalineiden kayttoa. (Jantunen ym. 2019). Liik-
kumistaidon ohjaukseen voi sisaltya nakovammaisen henkilon tarpeiden mukaan esimerkiksi
kuulon kayton harjoittamista, suunnan ottamista ilman valkoista keppia ja sen kanssa, katu-
jen ylittamista seka julkisten kulkuvalineiden kayttamista (Verhe 1996, 24-26). Ohjaus raata-

loidaan aina yksilollisesti nakovammaisen toiveiden mukaisesti.

2.1.2 Liikkumisen apuvalineet

Nakovammainen tarvitsee liikkumisensa tueksi yleensa apuvalineen tai nakevan avustajan. Li-
saksi nakovammainen hyodyntaa liikkumisessa ja ympariston hahmottamisessa monipuolisesti

eri aisteja.

Kuuloaistiaan kayttamalla nakovammainen tunnistaa ja paikantaa aanilahteita seka havaitsee
aukkoja ja esteita kaikujen avulla. Nakovammainen henkilo hankkii tietoa tunnustelemalla
esineita, merkkeja ja kohokarttoja kasillaan. Valkoisella kepilla ja jalkapohjilla tunnettavat
pinnanmuodot ja -materiaalit auttavat suunnistautumisessa. Pinnan muotoja ja etaisyyksia voi
arvioida nivel- ja lihasaistin avulla. Lisaksi tunnistettavat hajut auttavat kohteen paikantami-
sessa. (Verhe 1996, 24-26).

Valkoinen keppi
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Valkoinen keppi on maksuton laakinnallisen kuntoutuksen apuvaline, jonka saa kayttoon kes-
kussairaalasta tai terveyskeskuksesta. Valkoisella kepilla nakdvammainen pystyy havaitsemaan
reitilla olevat tasoerot, kuten portaat tai kuopat, seka loytamaan jalkakaytavan tai tien reu-
nat. Kepin valkoinen vari kertoo nakovammasta myos, jos kaytossa on tuki- tai kavelykeppi.

(Jantunen ym. 2019).

Valkoisia keppeja on erilaisia niin pituudeltaan, rakenteeltaan kuin karjeltaan. Kepin valin-
taan vaikuttavat henkilon nakokyky, pituus, kavelyvauhti ja reagointikyky. Pitkan kepin avulla
esteet voi havaita parhaiten, ja sita kaytetaankin, mikali henkilon liikkuminen on turvatonta
ja epavarmaa huonon nakokyvyn takia. Lyhyempi merkkikeppi toimii ymparistolle viestina
kayttajansa nakovammasta, kun liikkumisnakoa on viela jonkin verran jaljella. Tasapaino- tai
lilkkkumisvaikeuksia omaava henkilo voi kayttaa valkoista tukikeppia. (Nordqvist & Juntunen
2010, 68-83).

Valkoisen kepin hyvaksyminen ja sen kayton aloittaminen on haastateltujen liikkumistai-
donohjaajien ja nakovammaisten mukaan monelle vaikeaa, minka vuoksi kepin kayttoonottoa
ja hyvaksymista on tarpeen tukea kaikin tavoin niin lahipiirin kuin ammattilaisten toimesta.
Tallaista kepin hyvaksymisen vaikeutta kutsutaan keppikynnykseksi. Sen kolmea askelta on ku-

vattu alla.

Valkoisen kepin kayttoonotto ja keppikynnys

3. kynnys: "Voinko liikkua
kepin kanssa?" %
2 kynnyS' "Tarvitsenko Kepin kayttoonottamisen kynnys on korkea,
. " ) sion koska se tarkoittaa julkista profiloitumista
valkoista kepp[a' vammaiseksi.

Valkoisesta kepista saatavan hyodyn Valkoisen kepm kayttoonotto

hyvaksymisen kynnys aiheutuu

" haluttomuudesta myontaa oma avuntarve ja
1. kynnys: "Olenko
aled . = O kykenemattomyys parjata omillaan.
vammainen:

Valkoiseen keppiin tutustuminen

Uuden tilanteen aiheuttama hammennys ja
pelko nostavat kynnystd ymmartaa ja
hyvaksya nakovamma,

Nakovamman toteaminen

Kuva 1: Valkoisen kepin kayttoonotto ja keppikynnys. Kuva on laadittu nakovammaisten ja

lilkkumistaidon ohjauksen asiantuntijoiden kanssa kaytyjen keskustelujen perusteella.

Opaskoira
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Opaskoira on sokeiden tai vaikeasti heikkonakoisten laakinnallisen kuntoutuksen apuvaline,
jonka kustannuksista vastaa keskussairaala (Jantunen ym. 2019). Opaskoiran hakijalta vaadi-
taan kohtuullista fyysista kuntoa, liikkumisvalmiutta esimerkiksi valkoisen kepin kanssa seka

kykya huolehtia koirasta (Opaskoirakoulu 2019).

Opaskoira ohjaa nakovammaista oikean kulkureitin loytamisessa. Se auttaa vaistamaan esteita
ja loytamaan turvallisen reitin. (Nordqvist & Juntunen 2010, 68-83). Opaskoira toimii kaytta-
jan kaskysta eika esimerkiksi ylita autotieta ilman kayttajan komentoa. Opaskoiran saa ottaa
mukaansa esimerkiksi kauppaan, ravintolaan, julkiseen kulkuvalineeseen ja yleisotapahtumiin
(Jantunen ym. 2019), mutta haastatteluissa ilmeni, etta kaytannossa tama ei aina toteudu
esimerkiksi ravintolan henkilokunnan tietamattomyyden vuoksi. Lisaksi kynnysta ottaa opas-
koira mukaan tilaisuuksiin voi nostaa esimerkiksi pelko siita, etta opaskoira tuottaa sopima-

tonta aanta tai aiheuttaa vaivaa allergiselle tai koirapelkoiselle seuralaiselle. Kuva 2 esittaa

opaskoiran tyossa.

Kuva 2: Opaskoira valjaissaan (Merikallio 2010). Julkaistu Creative Commons CC BY-SA 3.0 -

lisenssin alla.

2.1.3 Mobiilisovellukset ja muu teknologia liikkkumisen tukena

Etenkin tyoikaiset ja nuoremmat nakovammaiset kayttavat sujuvasti alypuhelinta. Puheli-
mella kaytettavat paikannus- ja navigointisovellukset auttavat nakovammaista liikkumisessa
helpottamalla kohteiden ja reittien loytamista. Sovellukset ilmoittavat kayttajan sijainnin
seka kohteen suunnan ja etaisyyden puheella. (Jantunen ym. 2019). Paikannussovellusten li-
saksi nakbvammainen voi hyodyntaa esimerkiksi konenakoon pohjautuvia tekstin- ja kuvantun-
nistussovelluksia tai ottaa puhelimella videoyhteyden nakevaan henkiloon, joka voi esimer-

kiksi neuvoa nakovammaista vieraan esteen ohittamisessa.

BlindSquare



13

Yleisimmin kaytossa olevia sovelluksia on iPhonessa ja iPadissa toimiva BlindSquare, joka on
kehitetty Suomessa erityisesti nakovammaisia varten. BlindSquare ilmoittaa henkilon nykyisen
tallentamiin paikkoihin (Jantunen ym. 2019). BlindSquare kayttaa GPS:aa ja kompassia kayt-
tajan paikallistamiseen ja hyodyntaa FourSquare-palvelua lahialueen paikkojen kartoittami-
seen (BlindSquare 2017). Haastatellut nakovammaiset kertoivat kayttavansa BlindSquarea esi-
merkiksi kavelyreitilla sijainnin tarkistamiseen tai bussissa reitin seuraamiseen voidakseen py-

sayttaa bussin oikealla pysakilla.
Be My Eyes

Be My Eyes on sovellus, joka yhdistaa nakovammaiset tarvittaessa videopuhelulla nakeviin va-
paaehtoisiin. Nakeva vapaaehtoinen voi auttaa nakovammaista esimerkiksi lukemaan ohjeita
ja aikatauluja tai kulkemaan vieraassa ymparistossa videon valityksella. Apua tarvitessaan na-
kovammainen voi lahettaa sovelluksella avunpyynnon napin painalluksella, minka jalkeen so-
vellus ohjaa puhelun satunnaiselle vapaaehtoiselle, jonka aikavyohyke ja kielitaito vastaavat
tarvetta. (Be My Eyes 2019). Havainnoimani opaskoiran kanssa kulkeva nakovammainen kertoi
kayttavansa Be My Eyes -sovellusta esimerkiksi silloin, jos tutulla reitilla on jokin tunnistama-

ton, isompi este, jonka ohittaminen ei onnistu opaskoiran ja kepin avulla.
Seeing Al

Seeing Al on Microsoftin kehittama kuvailusovellus nakovammaisille. Sovellus auttaa lukemaan
ja tunnistamaan esimerkiksi tekstia, tuotteita, ihmisia ja kuvia (Microsoft 2019). Kukaan haas-
tatelluista nakovammaisista ei maininnut kayttavansa Seeing Al -sovellusta. Oman kokeiluni

perusteella sovellusta voisi kuitenkin hyodyntaa liikkumisessa esimerkiksi katukylttien lukemi-
seen ja ympariston seka kohdattujen ihmisten kuvailemiseen. Haasteena sovelluksessa on kui-

tenkin kameran kohdistaminen oikeaan kohtaan esimerkiksi katukyltin lukemista varten.

Mobiilisovellusten lisaksi nakovammaisille on kehitetty myos muita teknisia apuvalineita liik-
kumiseen. Tallaisia ovat esimerkiksi erilaisiin antureihin, useimmiten ultraaaneen, perustuvat
alykepit, rannekkeet ja vyot. Naissa haasteeksi muodostuu ultraaanen epatarkkuus, minka
seurauksena keppi tai vyo saattaa haastateltujen nakovammaisten mukaan varista ja halyttaa
esteen merkiksi lahes jatkuvasti, jolloin informaatio menettaa merkityksensa. Julkisissa ti-
loissa nakovammainen hyotyisi suunnistamista helpottavista Beaconeista eli majakoista, jotka
lahettavat signaalia mobiilisovellukseen. Majakoita on kuitenkin toistaiseksi asennettu vain

harvoihin paikkoihin.

2.2  Robotit ihmisen apuna

Roboteista keskusteltaessa tulee ensin maaritella, mika robotti oikeastaan on ja mita se pys-

tyy tekemaan. Historiallisesti mielikuva roboteista on kaynyt lapi transformaation
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ihmisenkaltaisista mekaanisista palvelijoista, jollaisina esimerkiksi tieteiselokuvat ovat robo-
tit esittaneet, teknisiin laitteisiin, joiden muoto ja koko riippuu robotin tehtavasta (Murphy
2000, 13-37). Nykyaikana jokainen meista on todennakoisesti kuullut esimerkiksi robottipolyn-
imureista, -ruohonleikkureista ja itseohjautuvista autoista. Erilaisia logistiikkarobotteja tai
lahinna viihdyttamiseen tarkoitettuja sosiaalisia robotteja voi tulla vastaan odotusauloissa ja
kauppojen kaytavilla. Naita kaikkia yhdistaa Murphyn kirjassaan antama maaritelma: ”alykas

robotti on mekaaninen olento, joka kykenee toimimaan autonomisesti” (Murphy 2000, 3).

Mihin ylla kuvatun kaltaisia alykkaita, mekaanisia olentoja sitten voi hyodyntaa? Kuten aiem-
mista esimerkeista huomaa, moneenkin asiaan. Suomessa on kaytossa ainakin seuraavia, eri-
tyyppisia palvelurobotteja: Pepper on sosiaalinen robotti, jota voi hyodyntaa esimerkiksi tie-
don kommunikoimiseen tai viihdyttamiseen (Kuva 3). Roomba on kenties tunnetuin kulutta-
jille suunnattu robottipolynimuri. Paro-hyljerobottia kaytetaan esimerkiksi vanhainkodeissa
tuomaan iloa vanhuksille. Gacha on autonominen bussi, jota kehitetaan yhdessa suomalaisen
Sensible4:n ja japanilaisen design-yritys MUJIn toimesta. Lisaksi yleisesti tunnettuja robotteja

ovat esimerkiksi ihmisenkaltainen, sosiaalinen robotti Sophia, jolle on myonnetty Saudi-Ara-

bian kansalaisuus, seka Amazonin pakettien kuljettamiseen kayttamat autonomiset dronet.

Kuva 3: Palvelurobotti Pepper (Knight 2019). Julkaistu Unsplashissa.

Kun robotti tuodaan tehtaasta ihmisten pariin, sen ei enaa tarvitse vain huolehtia mekaanisen

tarkasti sille maaritellysta tehtavasta, vaan myos reagoida ymparistoonsa ja mahdollisesti
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toimia aktiivisessa yhteistyossa ihmisen kanssa. lhmisen tulee voida luottaa robottiin eika se

saa herattaa ihmisessa pelkoa tai vastenmielisyytta.

Opasrobotin tapauksessa luottamus ja robotin miellyttavyys ovat erityisen keskeisessa ase-

massa. Nakovammainen on naon puutteensa vuoksi nakevaa heikommassa asemassa ja joutuu
toimimaan jossain maarin ympariston armoilla, jolloin luottamus hanta ohjaavaan opasrobot-
tiin on aarimmaisen tarkeaa. Lisaksi kanssaihmisten silmissa opasrobotin voidaan nahda edus-
tavan sita kayttavaa nakovammaista ja valittavan viestia taman kyvykkyydesta. Taman vuoksi

on tarkeaa, etta robotti ei herata sen kohtaavissa ihmisissa negatiivisia tunteita.

Seuraavissa alaluvuissa paneudutaan tarkemmin robotin ja ihmisen valiseen vuorovaikutuk-

seen seka siihen, miten robotiikka vaikuttaa sita hyodyntavan henkilon tilannetietoisuuteen.

2.2.1  Vuorovaikutus ja luottamus ihmisen ja robotin valilla

Sosiaalinen alykkyys ja vuorovaikutustaidot ovat jokseenkin uusia vaatimuksia roboteille,
mutta ne ovat valttamattomia tilanteissa, joissa robotin tulee olla vuorovaikutuksessa ja
tehda yhteistyota ihmisten tai muiden robottien kanssa. Vaikka nykytekniikalla on saatu ai-
kaan sensorimotorisilta kyvyiltaan hyvinkin pystyvia robotteja, on ihmismaisen alykkyyden ja
kognitiivisten kykyjen saavuttaminen edelleen haasteellista. (Dautenhahn 2007). Nykyisten
sosiaalisiksi maariteltyjen robottienkin vuorovaikutus perustuu lahinna ennalta opittuihin mal-
leihin ja sisaltoihin, joiden valittajana robotti toimii, sen sijaan etta robotti kykenisi aitoon,

spontaaniin dialogiin.

Ihmisen ja robotin valista vuorovaikutusta voidaan lahestya robottikeskeisesti keskittyen ta-
man autonomisen olennon tavoitteisiin ja selviytymiseen ymparistossa, ihmiskeskeisesti huo-
mioiden robotin hyvaksytyksi tuleminen ja ihmisten mukavuudentunne tai suhtautuen robot-
tiin dlykkddnd jdrjestelmdnd, jonka kognitiiviset kyvyt maarittavat sen toimintaa (Dautenhahn
2007). Opasrobotin tapauksessa voidaan ajatella robotin tavoitteena olevan ymparistossa tur-
vallisesti navigoiminen ja nakovammaisen ohjaaminen. Nakovammaisen kannalta robotin tulee
olla miellyttava seka turvallinen kayttaa. Lisaksi robotin tulee kyeta havainnoimaan ja tulkit-
minen ja ominaisuudet nahdaan erillisina kehityskohteina, mutta laadukkaan vuorovaikutuk-
sen varmistamiseksi tulee nama nakokulmat nahda ja kehittaa kokonaisuutena (Dautenhahn

2007). Kuva 4 esittaa vuorovaikutuksen eri nakokulmat ja niiden tasapainon.
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Kognitiokeskeisyys:

Mihin robotti
kykenee?
Robotti
Robottikeskeisyys: Ihmiskeskeisyys:
Miten robotti Mita ihminen
suoriutuu? kokee?

Kuva 4: Robotin kehittamisessa olennaista on tasapaino vuorovaikutuksen nakokulmien suh-
teen. Mukaillen (Dautenhahn 2007).

Billingsin ym. (2012) mukaan luottamus on keskeinen elementti ihmisen ja robotin valisessa
vuorovaikutuksessa, silla vuorovaikutuksen tulos riippuu sen lasnaolosta tai puutteesta. Robo-
tin ja ihmisen valisen yhteistyon varmistamiseksi ihmisen tulee voida luottaa robotin toimin-
taan. Luottamuksen muodostumiseen vaikuttavat niin ihmisen ominaisuudet, kuten kyvyt ja
persoonallisuus, robotin ominaisuudet, kuten suorituskyky ja ulkonako, seka ymparistotekijat,
kuten suoritettava tehtava. Tutkimuksessa suurin vaikutus luottamukseen nahtiin olevan robo-
tin ominaisuuksilla, jolloin luottamuksen muodostumiseen voisi myos vaikuttaa robotin omi-
naisuuksia kehittamalla. (Billings ym. 2012).

Opasrobotin tapauksessa korostuvat robotin ominaisuuksien lisaksi varmasti myos nakovam-
maisen puutteellinen nakokyky seka taman liikkkumisvarmuus ja sopeutuminen nakovammai-
suuteen. Luvussa 3.3.1 esitellaan opinnaytetyossa laaditut nakovammaispersoonat, joissa nah-
daan eroavaisuuksia nimenomaan tamankaltaisissa tekijoissa. Opasrobotin sopivuutta kaytta-
jalle kartoittaessa tulleekin ottaa huomioon myos luottamuksen muodostumiseen vaikuttavat

persoonallisuustekijat.

Koska robotti on tekninen laite, tulee huomioida myos vikaantumisen mahdollisuus ja sen vai-
kutus luottamukseen (Billings ym. 2012). Nakovammaisen kannalta vikaantuminen on erityisen

haitallista, silla taman oma toimintakyky on rajoittunutta. Opasrobottia ja siihen liittyvia
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palveluita kehittaessa onkin tarkea huomioida mahdolliset vikatilanteet ja miten niihin varau-

dutaan siten, etta nakovammaisen turvallisuudentunne ei jarky tilanteessa.

Kayttajan lisaksi myos nakovammaisen kanssaihmisten tulee voida luottaa opasrobottiin. Na-
kovammaisen laheisten taytyy olla varmoja siita, etta opasrobotin kanssa on turvallista kul-
kea. Satunnainen ohikulkijakaan ei saa pelata vastaantulevaa opasrobottia, vaan sen tulee he-
rattaa luottamusta jokaisessa kohtaamassaan ihmisessa. Yleisen luottamuksentunteen synty-
miseen voidaan mahdollisesti vaikuttaa esimerkiksi Robinetten ym. (2013) kuvaamalla univor-
muefektilla: vastaavasti kuin ihmiset hatatilanteessa luottavat virallista univormua kaytta-
vaan henkiloon, voidaan robotin ulkoasulla selventaa sen kayttotarkoitusta ja luoda tunnetta
virallisuudesta (Robinette ym. 2013). Opasrobotin tapauksessa tama voisi tarkoittaa esimer-
kiksi sen varustamista virallisella nakovammaismerkilla (Nakovammaisten liitto 2020) tai huo-

miovarilla.

2.2.2 Robotiikka ja tilannetietoisuus

Tilannetietoisuus kuvaa sita ymmarrysta, mika ihmisella on vallitsevasta tilanteesta. Siihen
liittyvat esimerkiksi ympariston elementtien havaitseminen, niiden merkityksen ymmartami-
nen seka niiden tulevan tilan ennakoiminen. (Laitio 2013, 11-17). Nakovammaisen liikkumista
ajatellen tilannetietoisuuden voidaan ajatella kuvaavan, kuinka hyvin nakovammainen hah-
mottaa oman sijaintinsa, ymparistonsa ja mahdolliset esteet. Mita paremman tilannetietoi-
suuden nakovammainen onnistuu kehittamaan, sita paremmin taman voi ajatella selviytyvan
esimerkiksi liikkuessaan paikasta A paikkaan B. Tilannetietoisuus ei ole staattinen tila, vaan
kehittyy jatkuvasti tilanteen muuttumisen ja uusien havaintojen myota (Laitio 2013, 11-17).
Siksi myos nakdvammainen joutuu liikkuessaan jatkuvasti olemaan valppaana ymparistonsa

suhteen sailyttaakseen kasityksen reitista ja ympariston tapahtumista.

Automaation ja robotiikan voidaan ajatella poistavan tarvetta ihmisen omalle tilannetietoi-
suudelle. Jos ydinvoimalan ohjaamisesta huolehtii automaatiojarjestelma, kulkuvaline ajaa
autonomisesti tai robotti ohjaa nakovammaista, tarvitseeko ihmisen muuta kuin kulkea mu-
kana? Automaation lisaantyessa ihmisen merkitys korostuu etenkin poikkeustilanteissa. Jos jo-
tain odottamatonta tapahtuu, ihmisen tulee pystya reagoimaan tilanteen vaatimalla tavalla.
Tama on mahdollista vain, jos ihminen on tietoinen automaation toiminnasta ja pystyy seu-
raamaan tilannetta automaation kontrollista huolimatta. Automaation ja ihmisen yhteistoi-
minnassa onkin tilannetietoisuuden osana tarkea yllapitaa automaatiotietoisuutta, eli ymmar-
rysta siita, mihin automaatio kykenee, mika sen rooli on ja mita se milloinkin on tekemassa
(Laitio 2013, 11-17).

Opasrobotin tapauksessa voidaan ajatella, etta vaikka robotti helpottaa nakovammaiselle jat-
kuvasta ympariston havainnoinnista koituvaa taakkaa, ja nakovammaisen tulee voida luottaa

robotin ohjaavan tata turvallisesti eteenpain, ei nakobvammainen voi kuitenkaan jattaytya



18

taysin opasrobotin vietavaksi. Esimerkiksi hankkeessa haastateltujen lilkkumistaidonohjaajien
mukaan on tarkeaa, etta nakovammainen on opetellut robotinkin kanssa kuljettavat reitit
etukateen yhdessa ohjaajan kanssa ja etta nakovammainen osaa kayttaa tehokkaasti myos
omia aistejaan ja tarvittaessa valkoista keppia. Opasrobotin tuleekin toimia riittavan itsenai-
sesti ja ehdottoman luotettavasti mutta myos tukea kayttajaa ympariston havainnoimisessa ja

ymmartamisessa.

2.3 Fundamental 4s palvelukehityksen mallina

Fundamental 4s -malli, jonka voisi kaantaa vaikkapa olennaiseksi nelikoksi, kuvaa ihmisen ja
asiakkaan perustavanlaatuisia motivaation lahteita: ihminen haluaa olla parempi, suoriutua
paremmin, tuntea olonsa paremmaksi ja nayttaa paremmalta (BE better, DO better, FEEL
better ja LOOK better) (Pawlak & @stergaard 2016, 24-29). Tormasin malliin SingularityU Nor-
dicin seminaarissa opinnaytetyoni loppumetreilla ja halusin ottaa sen osaksi tyotani, koska
opasrobotilla on mielestani hyvat mahdollisuudet vastata jokaiseen olennaisen nelikon osa-

alueeseen. Malli on esitelty Kuva 5.

proaktiivinen

OLLA SUCRIUTUA
parempi paremmin
sisainen ulkoinen
TUNTEA NAYTTAA
paremmaksi paremmalta
reaktiivinen

Kuva 5: Fundamental 4s -malli kuvaa ihmisen motivaation lahteita. Kaannetty lahteesta
(Pawlak & @stergaard 2016, 24-29).
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Olennaisen nelikon kuvaamat motivaation lahteet on jaettu sisaisiin ja ulkoisiin seka proaktii-
visiin ja reaktiivisiin. Proaktiivisuus ja reaktiivisuus kuvaavat sita, toimiiko ihminen itse aktii-
visesti vai reagoiko tama johonkin tapahtumaan. Sisaisella ja ulkoisella motivaation lahteella
taas viitataan siihen, kokeeko ihminen tulevansa palkituksi sisaisesti vai ulkoisesti. Esimerkiksi
BE better on sisainen ja proaktiivinen motivaation lahde - ihminen toimii aktiivisesti arvo-
jensa mukaisesti ja kokee olevansa parempi ihminen. LOOK better taas on tyypiltaan ulkoinen
ja reaktiivinen motivaattori - ihminen voi esimerkiksi lahtea mukaan muoti-ilmioon saadak-

seen positiivista huomiota sosiaalisessa mediassa. (Pawlak & @stergaard 2016, 24-29).

Opasrobotin yhteydessa voidaan ajatella olevan merkitysta etenkin silla, etta se saa kaytta-
jansa suoriutumaan paremmin arjen haasteista (DO better). Toisaalta opasrobotti voi saada
kayttajan myos nayttamaan paremmalta muiden silmissa (LOOK better). Tulosten yhteydessa
luvussa 4.4 kaydaan lapi jokainen olennaisen nelikon osa-alue opasrobotin nakokulmasta.
Vaikka osa-alueet esitellaan erikseen, tulee huomioida, etta Pawlakin ja @stergaardin mukaan
(Pawlak & @stergaard 2016, 24-29) motivaation lahteet eivat ole toisistaan irrallisia, vaan ne
tukevat toisiaan. Tilanteen motivoivuus riippuu myos ihmisesta, joten mikaan palvelu ei yksi-

selitteisesti vastaa tiettyyn motivaation lahteeseen (Pawlak & @stergaard 2016, 24-29).

3 Prosessi ja menetelmat

Opinnaytetyon tarkoituksena oli laatia suunnitelma opasrobottipalvelusta suomalaisille asiak-
kaille olettaen, etta opasrobotti hyvaksytaan julkisesti rahoitettavaksi apuvalineeksi nako-
vammaisille. Palvelukonseptin laatimiseen haluttiin hyodyntaa palvelumuotoilun menetelmia
erityisesti sen vuoksi, etta kyseessa on ainutlaatuinen kayttajaryhma, josta tyoryhmalla ei ol-
lut ennestaan kokemusta. Lisaksi palvelumuotoilun nahtiin tuovan kokonaisvaltaista ymmar-

rysta monimutkaisesta toimintaymparistosta ja laajasta palvelukokonaisuudesta.

3.1 Palvelumuotoilu

Palvelumuotoilu on luova ja ihmiskeskeinen lahestymistapa palveluiden suunnitteluun. Palve-
lumuotoilussa korostuu ihmiskeskeisyyden lisaksi yhteistyo eri toimijoiden valilla, iteratiivinen

prosessi ja kokonaisvaltainen ote palvelun kehittamiseen (Stickdorn ym. 2018, 18-27).

Opinnaytetyossa sovellettiin Design Councilin kehittamaa Double Diamond -prosessia. Prosessi
koostuu neljasta vaiheesta - Discover (selvita), Define (maarita), Develop (kehita) ja Deliver
(toimita). Timantin muoto kuvaa prosessin divergenttia eli laajentavaa ja konvergenttia eli
supistavaa vaihetta. Ensimmaisen timantin, ongelmavaiheen, aikana pyritaan loytamaan rat-
kaistava ongelma keraamalla ensin tietoa laaja-alaisesti ja sen jalkeen jalostamalla tiedosta
olennaiset seikat esiin. Toinen timantti, ratkaisuvaihe, pyrkii ratkaisemaan ongelman tuotta-
malla ensin runsaasti ideoita ja sen jalkeen poimimalla parhaat vaihtoehdot lopulliseksi rat-
kaisuksi. (The Design Council 2019).
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Tassa opinnaytetyossa prosessin vaiheita kutsutaan tiedonkeruuksi, kiteyttamiseksi, ideoin-
niksi ja konseptoinniksi. Koska opasrobotin tuotekehitys on vasta alussa eika valmista tuotetta
ole odotettavissa markkinoille muutamaan vuoteen, ei varsinaista toteutusvaihetta kayty
opinnaytetyossa lapi. Konseptointivaiheessa pyrittiin maarittelemaan opasrobotin palvelukon-
septi silla tarkkuudella, etta sen vieminen tuotantoon onnistuu opasrobotin ollessa valmis
markkinoille. Kuva 6 havainnollistaa visuaalisesti opinnaytetyossa kaytetyn prosessin ja eri
vaiheissa hyodynnettyja menetelmia.

Kuva 6: Opinnaytetyossa kaytetty palvelumuotoiluprosessi ja menetelmat.

Taulukko 1 erittelee tarkemmin eri menetelmat, niihin osallistuneet henkilot seka menetel-

mien lopputuotokset. Prosessin vaiheita kuvataan tarkemmin alaluvuissa 3.2 - 3.5.
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Taulukko 1: Opinnaytetyossa kaytetyn palvelumuotoiluprosessin vaiheet ja lopputuotokset.

Vaihe Menetelmat Osallistujat Lopputuotokset
Discover Haastattelu Nakovammaiset Haastatteluaineisto
Luotain Asiantuntijat Liikkumispaivakirjat
Havainnointi Toimeksiantajan Havainnointimuistiinpanot
edustajat
Tekija
Define Persoona Tekija Persoonaryhmien kuvaukset
Palvelupolku Persoonat visuaalisessa ja vi-
deomuodossa

Nykyiset palvelupolut ja nii-

den aaniraidat

Kipupisteet ja valopilkut

Develop Yhteiskehittaminen Nakovammaiset Ideat
Tulevaisuusverstas Toimeksiantajan Tulevaisuuden palvelupolut
edustajat
Storyboardit
Tekija
Deliver Arvolupauskanvas Tekija Arvolupaus
Konseptointi Konseptikuvaus

Jatkokehitysideat

3.2 Discover eli tiedonkeruu

Jotta ongelman voi ratkaista, taytyy ensin ymmartaa itse ongelmaa (Goodwin 2009, 51-57).
Double Diamond -prosessi lahteekin liikkeelle tiedonkeruujaksolla, jossa tunnistetaan kaytta-
jan tarpeet, kerataan inspiraatiota ja oivalluksia seka alustetaan ideointia (The Design
Council 2019). Tiedonkeruun tarkoitus on luoda kattava kasitys palvelua kayttavien ihmisten

tarpeista, tavoitteista ja aikomuksista. Hyvin tehty tiedonkeruu auttaa lopulta tekemaan niin
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korkean kuin matalan tason suunnitteluvalintoja alkaen oikean kohderyhman valinnasta paat-

tyen kayttoliittyman yksityiskohtaisiin ominaisuuksiin (Goodwin 2009, 51-57).

Tiedonkeruun menetelmat jaotellaan kvantitatiivisiin, eli maarallisiin, ja kvalitatiivisiin, eli
laadullisiin (Goodwin 2009, 51-57). Maaralliset menetelmat tuottavat suuresta maarasta dataa
tilastollisia "totuuksia”, kuten kuinka monta prosenttia ihmisista kayttaa tiettya palvelua.
Laadullinen tutkimus sen sijaan antaa syvempaa ymmarrysta siita, miksi ihmiset kayttaytyvat
tietylla tapaa. Palvelumuotoilussa suositaan laadullisia tiedonkeruun menetelmia, koska rat-
kaistavat ongelmat liittyvat usein juuri ihmisten kayttaytymiseen, tunteisiin ja motivaatioon.
(Polaine ym. 2013, 39-40).

Opasrobotti-hankkeen tiedonkeruuvaiheessa kerattiin tietoa opasrobotin loppukayttajista seka
siihen liittyvista toimijoista ja toimintaymparistosta. Paaasiallisena tiedonkeruumenetelmana
toimivat vapaaehtoisten nakovammaisten haastattelut, minka lisaksi kerattiin nakovammai-
silta liikkumispaivakirjat, havainnointiin nakovammaisten liikkumista ja haastateltiin nako-
vammaisten parissa toimivia asiantuntijoita. Myohemmin haastateltiin viela muita toimijoita,
jotka olivat nousseet esiin prosessin myohemmissa vaiheissa kaydyissa keskusteluissa. Lisaksi
perehdyttiin jonkin verran nakovammaisille tarkoitettuihin liikkumisen apuvalineisiin ja sovel-

luksiin. Tiedonkeruun osa-alueista kerrotaan tarkemmin alaluvuissa 3.2.1 - 3.2.4.

3.2.1 Nakovammaisten haastattelut

Haastatteluja kaytetaan esimerkiksi luomaan kasitys tietyn ihmisryhman tarpeista, tunteista,
odotuksista ja ymparistosta tai valittujen kokemusten ymmartamiseksi (Polaine ym. 2013, 50-
54). Haastatteluja voidaan tehda joko ryhma- tai yksilohaastatteluina. Yksilohaastattelussa
ryhman dynamiikka ei vaikuta haastateltavan vastauksiin, jolloin voidaan saada yksityiskohtai-

sempaa tietoa yksilon kayttaytymisesta ja ajatuksista (Goodwin 2009, 51-57).

Opinnaytetyon toimeksiantaja huolehti nakovammaisten haastateltavien rekrytoinnista nako-
vammaisten Airut-lehdessa julkaistulla haastattelukutsulla. Kutsussa kuvattiin opasrobotille
suunniteltuja ominaisuuksia ja siina hyodynnettavia teknologioita seka toivottiin haastatelta-
vaksi "kirjavaa joukkoa eri-ikaisia nakovammaisia henkiloita” (Makinen 2018). Haastateltaviksi
ilmoittautui noin 40 vapaaehtoista nakovammaista eri puolilta Suomea. Naista 37 haastateltiin
toimeksiantajan laatiman haastattelupohjan avulla puolistrukturoiduissa yksilohaastatteluissa.
Haastatteluja suoritettiin seka puhelimitse etta kasvotusten nakdvammaisten palvelukeskus

liriksessa Helsingissa.

Nykytilan ja tarpeiden kartoittamiseen keskittyvien haastattelujen lisaksi valitsin vapaaeh-
toisten joukosta saatujen esitietojen perusteella 10 haastateltavaa syvahaastatteluun, jossa
keskityttiin haastateltaviin ihmisena ja naiden kokemuksiin nakovammaisena. Haastatteluky-

symykset ovat nahtavissa liitteessa 1. Syvahaastatteluun osallistujat valittiin
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paakaupunkiseudulla asuvista haastateltavista, silla toiveissa oli kutsua heita myos tuleviin
tyopajoihin. Haastateltaviksi pyrittiin valitsemaan mahdollisimman heterogeeninen joukko eri
ikaisia, eri sukupuolta edustavia ja liikkumisvalmiuksiltaan erilaisia nakovammaisia. Syvahaas-
tatteluihin osallistui lopulta yhdeksan henkiloa, joista 8 haastateltiin kasvotusten tarvekartoi-
tushaastattelun paatteeksi ja yksi erikseen puhelimitse. Syvahaastateltujen henkiloiden omi-

naisuuksia on eritelty alla olevissa taulukoissa.
Sukupuoli

Mies Nainen

Ika

Alle 35 vuotta 35-55 vuotta Yli 55 vuotta

Opaskoira kaytossa

Ei Ollut aiemmin Kylla

Tarvekartoitushaastatteluissa haastattelijana toimi hankkeen projektipaallikko. Lisaksi useim-
missa haastatteluissa oli paikalla hankkeen tekninen vastaava. Itse osallistuin vetamieni syva-
haastatteluiden lisaksi noin 20 tarvekartoitushaastatteluun, joista saatu tieto on syvahaastat-
teluiden lisaksi osaltaan vaikuttanut myohempien vaiheiden tuotoksiin. Seka puhelimitse etta
kasvotusten tehdyt haastattelut nauhoitettiin. Tarvekartoitushaastatteluiden aikana kirjoitin

suoraan muistiinpanoja ja syvahaastatteluiden vastaukset kirjoitin ylos nauhoitteiden poh-

jalta. Toimeksiantaja litteroi haastattelut nauhoitusten pohjalta omaan kayttoonsa.

3.2.2 Liikkumispaivakirja luotaimena

Haastatteluissa ei valttamatta saada tietoa ihmisen kayttaytymisesta pidemmalla aikavalilla,
koska tieto on haastateltavan muistin varassa (Goodwin 2009, 188). Luotain on menetelma,
jossa valitut osallistujat kokoavat tietyn ajanjakson ajan itse tietoa, kuten muistiinpanoja ja
valokuvia, annettuun aiheeseen liittyen (Stickdorn ym. 2018, 124). Luotaimen voi toteuttaa
esimerkiksi paivakirjan muodossa. Paivakirja voi olla strukturoitu kysely tai sisalloltaan vapaa-
muotoisempi, ja se voi sisaltaa tekstin lisaksi esimerkiksi kuvia tai videoita (Goodwin 2009,
188).
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Opasrobotti-hankkeessa pyrittiin saamaan lisaa tietoa ja ymmarrysta nakovammaisten arjesta
ja etenkin heidan liikkuessaan kohtaamistaan haasteista. Syvahaastatelluilta nakovammaisilta
kysyttiin haastattelun lopuksi mahdollisuutta pitaa viikon ajan paivakirjaa lilkkumisestaan.

Kaikki yhdeksan (9) syvahaastatteluun osallistunutta olivat haastattelussa kiinnostuneita pita-

maan paivakirjaa, mutta valmiin paivakirjan palautti lopulta vain nelja (4) osallistujaa.

Paivakirjamerkinnat ohjeistettiin sahkopostitse (Liite 2) tekemaan joko kirjallisina tai aani-
nauhoituksina. Palautukset pyydettiin tekemaan joko paivittain tai kirjausjakson paatyttya
sahkopostin tai WhatsApp-sovelluksen kautta. Paivakirjan laatimisen tueksi annettiin seuraa-

vat kysymykset, joita pyydettiin miettimaan kirjausjakson jokaisena paivana:
1. Kuinka pitkan ajan vietit kodin ulkopuolella?
2. Millaisilla reiteilla ja millaisissa paikoissa kavit?
3. Mika oli lilkkumisesi tarkoitus (esim. asiointi, vapaa-aika, tyomatka)?

4. Minkalaisia haasteita kohtasit paivan aikana? Alla on esimerkkeja mahdollisista haas-

teista.
a. En loytanyt haluamaani paikkaan
b. En paassyt haluamaani paikkaan
c. Tormasin esteeseen
d. Loukkasin itseni
e. Ensaanut apua tarvittaessa
f. Muu haaste, mika

Osallistujille lahetetty ohje liikkumispaivakirjan pitamiseen on kokonaisuudessaan liitteessa
2.

Kaikki paivakirjan palauttaneet osallistujat palauttivat muistiinpanonsa tekstimuodossa sahko-
postiin kirjausjakson paatteeksi. Paivakirjojen pituus ja tarkkuus vaihteli eika niissa valtta-
matta vastattu ainakaan kaikkiin annettuihin kysymyksiin. Kaikista paivakirjoista loytyi kui-
tenkin seka lilkkkumisessa kohdattuja haasteita etta ilon aiheita, ja ne valottivat hyvin nako-
vammaisen arkea. Paivakirjan palauttaneista kolme oli naisia ja yksi mies, kaksi opaskoiran
kayttajaa ja kaksi koiratonta, ja ikahaarukka 30-71 vuotta, joten paivakirjat kattoivat moni-

puolisesti erilaisia henkiloita.
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3.2.3 Liikkumisen havainnointi

Havainnoinnissa tutkija tarkkailee henkiloa taman normaalissa arjessa (Stickdorn ym. 2018,
120-121). Havainnointi auttaa minimoimaan vaaristymia, joita syntyy henkilon itse kertoessa
kayttaytymisestaan (Goodwin 2009, 56-57). Havainnoinnin aikana tutkija voi seka tarkkailla
tilanteita passiivisesti etta kysya kysymyksia ymmartaakseen tilannetta paremmin (Stickdorn
ym. 2018, 120-121). Yksittaisen havainnointijakson aikana ei kuitenkaan valttamatta nae kaik-
kia kehitettavan palvelun kannalta olennaisia tilanteita, minka lisaksi tutkijan omat tulkinnat
voivat poiketa havainnoitavan henkilon kokemuksesta ja nain vaaristaa johtopaatoksia
(Goodwin 2009, 56-57).

Opasrobotti-hankkeessa havainnoitiin nakovammaisia naiden liikkuessa normaaleilla reiteil-
laan. Talla pyrittiin saamaan lisaa ymmarrysta siita, miten nakovammainen hahmottaa ympa-
ristoaan, millaisia haasteita nakovammainen liikkuessaan kohtaa ja miten muut ihmiset rea-
goivat nakovammaiseen kulkijaan. Halukkuutta havainnointiin osallistumiseen kysyttiin syva-
haastatteluiden yhteydessa. Suurin osa haastatelluista oli kiinnostunut osallistumaan, mutta
aikataulut saatiin lopulta sopimaan yhteen vain kahden osallistujan kanssa. Osallistujista kum-

pikin liikkui opaskoiran kanssa mutta olivat liikkumisvarmuudeltaan hyvin erilaisia keskenaan.

Sovin kummankin osallistujan kanssa ajankohdan ja summittaisen pituuden kavelylenkille,
minka perusteella osallistujat valitsivat haluamansa reitin. Itse en tiennyt reittia etukateen,
vaan kuljin nakovammaisen mukana taman ohjeiden mukaan. Pyysin havainnoitavia puhumaan
kulkiessaan aaneen havaintojaan ja valintojaan, joita he reitilla tekivat. Lisaksi kysyin tarken-

tavia kysymyksia tarpeen mukaan.

Havainnoitava A: 30-vuotias nainen, syntymasokea, nakojaannetta

Kulkee reippaasti ja sujuvasti opaskoiran kanssa. Opaskoira on nuori ja virkea. Alue ja reitti
on koirakolle hyvin tuttu, koiraa ei tarvitse juurikaan komentaa. Kysyttaessa havainnoitava
kuvailee tarkasti ymparistoa (esim. aita, talo, hidastava bussi). Havainnoitava kayttaa ympa-
riston aistimiseen etenkin kuuloaan. Reitilla ei tapahdu mitaan tavallisuudesta poikkeavaa

eika opaskoiraa lukuun ottamatta mistaan varsinaisesti huomaa havainnoitavan olevan sokea.

Havainnoitava B: 55-vuotias nainen, sokeutunut 20 vuotta sitten, ei nakojaannetta

Kulkee epavarmasti ja kayttaa opaskoiran lisaksi valkoista keppia maaston tunnustelemiseen.
Opaskoira on elakeian kynnyksella ja siksi hieman arvaamaton tyossaan. Kommunikoi paljon
opaskoiran kanssa seka antaen ohjeita etta kysellen koiralta suuntia. On asunut alueella vasta
1,5 vuotta, joten reitit eivat ole lapikotaisin tuttuja. Aiemmin murtunut nilkka aiheuttaa epa-
varmuutta liikkumiseen liukkaalla kelilla. Ei ole varma, onko kaantynyt oikeasta risteyksesta,

kuitenkin, etta reitti on oikea. Demonstroi opaskoiran kanssa myos kaupassa kaymista. Koira
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ei meinaa ensin loytaa kaupan ovelle ja tarvitsee ohjausta. Reitilta selvitaan kunnialla kotiin

epavarmuuksista huolimatta.

Vaikka molemmat havainnoitavat kayttivat opaskoiraa ja olivat kohtuullisen maaratietoisia
liikkujia, oli liikkumisessa huomattavia eroja. Erot selittyvat todennakoisesti seka nakovam-
man laadulla (syntymasokea vs. myohemmin sokeutunut, nakdjaannetta vs. taysin sokea) etta
henkilon persoonallisuudella (kuinka rohkeasti uskaltaa lilkkua, miten kokee ymparoivan maa-
ilman). Havainnointi osoitti hyvin, kuinka erilaisia liikkujia naennaisesti samankaltaiset nako-
vammaiset voivat olla, mika puolestaan heijastuu siihen, millaisia ominaisuuksia opasrobotilta

vaaditaan erilaisten kayttajien kanssa.

3.2.4 Asiantuntijoiden haastattelut

Nakovammaisten haastattelujen ja nakovammaisten keskusliiton tuottaman materiaalin pe-
rusteella maariteltiin keskeiset nakovammaisten kanssa toimivat sidosryhmat. Tarkeimpana
sidosryhmana nousivat esiin lilkkumistaidon ohjaajat seka kuntoutusohjaajat, joita tyoskente-
lee esimerkiksi keskussairaaloissa ja nakovammaisten keskusliitossa. HUS:n liikkumistaidon
ohjaajaa pyrittiin saamaan haastateltavaksi, mutta haastattelu olisi vaatinut tutkimusluvan
eika sen hankkiminen opinnaytetyon aikataulun puitteissa onnistunut. Haastateltavaksi saatiin
kuitenkin nakovammaisten keskusliiton kuntoutuspaallikko seka kolme siella toimivaa liikku-
mistaidon ohjaajaa. Lisaksi haastateltiin ammattiopisto Livessa toimiva liikkumistaidon oh-

jauksen vastuuopettaja.

Myohemmassa vaiheessa kaytiin tutustumassa myos Opaskoirakoulun toimintaan seka haasta-
teltiin vapaamuotoisesti ideointipajoissa esiin nousseiden sidosryhmien edustajia, kuten opas-
koirayhdistyksen aktiivijasenia seka vapaaehtoisia opaskoiran kayttajan kanssa kulkevia pee-
sareita. Naita haastatteluja varten ei laadittu erillisia kysymyslomakkeita, vaan haastattelut

kaytiin vapaamuotoisina ryhmakeskusteluina.

3.3 Define eli kiteyttaminen

Tiedonkeruuvaiheessa syntyy huomattavia maaria dataa, minka hyodyntaminen sellaisenaan
voi olla vaikeaa: muistiinpanoja, aaninauhoituksia, valokuvia (Goodwin 2009, 201-202).
Double Diamond -mallin toinen vaihe pyrkii taman keratyn tiedon tasmentamiseen ja rajaami-
seen (The Design Council 2019). Tata kiteytysvaihetta voidaan kutsua myos esimerkiksi mallin-
tamiseksi (Goodwin 2009, 201-202) tai arvon tunnistamiseksi (Passi & Ripatti 2018), tai se voi-
daan nahda laajemman tutkimusvaiheen osana (Stickdorn ym. 2018, 127-133). Olennaista
tassa vaiheessa on luoda ymmarrys niista ongelmista ja mahdollisuuksista, joihin muotoilulla

pyritaan vastaamaan (The Design Council 2019).

Datan analysointiin, yhdistelyyn ja visualisointiin on lukuisia menetelmia (Stickdorn ym. 2018,
127-133), ja parhaat menetelmat riippuvat tilanteesta (Goodwin 2009, 201-202). Esimerkkeja



27

mahdollisista menetelmista ovat esimerkiksi persoonat, nykytilaa kuvaavat palvelupolut ja
kayttajatarinat (Stickdorn ym. 2018, 127-133). Ihmiselle tuotettavan arvon tunnistamisessa
voidaan hyodyntaa esimerkiksi empatiakarttaa ja toimintaympariston analysoimiseen sopii esi-
merkiksi ekosysteemikartta (Passi & Ripatti 2018). Projektista riippumatta on tarkeaa tut-
kailla dataa eri tasoilla, esimerkiksi yksilon ja yhteison nakokulmasta (Goodwin 2009, 201-
226).

Opasrobotti-hankkeen kiteyttamisvaiheessa pyrittiin syventamaan ymmarrysta opasrobotin
loppukayttajista ja heidan kokemuksistaan seka toimintaymparistosta. Tiedonkeruuvaiheessa
saadun tiedon perusteella laadittiin erilaisia nakovammaisia kuvaavat persoonat, nykyisten
apuvalineiden kayttoa kuvaavat palvelupolut seka lista nakovammaisten arjessaan kohtaa-
mista kipupisteista ja valopilkuista. Nain jalostettua tietoa hyodynnettiin analysointivaihetta

seuranneissa ideointityopajoissa seka lopullisen palvelukonseptin laatimisessa.

3.3.1 Persoonat

Kayttajakeskeisen suunnittelun perusperiaate on ymmartaa, kenelle suunnitellaan - ei elatella
toiveita tietynlaisesta kayttajasta (Platt 2016, 17-18). Persoona on tyokalu, joka auttaa ym-
martamaan kayttajista keratyn tiedon merkitysta ja sita kautta tekemaan parempia suunnit-
teluvalintoja (Goodwin 2009, 229-297). Persoonalla tarkoitetaan kuvausta fiktiivisesta henki-
losta, joka edustaa tiettya ihmisryhmaa (Stickdorn ym. 2018, 128), ja niiden avulla voidaan
kuvata esimerkiksi mahdollisten kayttajien ja asiakkaiden tavoitteita ja kayttaytymismalleja
tarinankerronnallisia elementteja hyodyntaen (Goodwin 2009, 229-297). lhmisaivot on ohjel-
moitu valittamaan yksiloista abstraktia massaa enemman (Platt 2016, 17-18), joten henkilo-

kohtaiselta tuntuva persoona toimii paremmin kuin geneerinen yleistys.

Persoona voi pitaa sisallaan henkilon nimen, kuvan, joukon tavoitteita seka kertomuksen ta-
man ajattelumalleista, ymparistosta, turhautumisen kohteista, asenteista, tyypillisista tehta-
vista ja muista taman kaytosta selittavista tekijoista (Goodwin 2009, 229-297). Persoonan tun-
nistettavuutta ja samastuttavuutta voi lisata esimerkiksi sitaatilla, yksityiskohdilla taman ar-
jesta tai "mita muut sanovat” -osiolla (Platt 2016, 17-18). Persoonia kannattaa laatia seka
palvelun tavanomaisista ydinkayttajaryhmista etta erilaisista aaritapauksista (Stickdorn ym.
2018, 128). Ydinpersoonienkaan ei kuitenkaan tule kuvata kayttajien keskiarvoa, vaan kattaa
kayttajien koko kirjo (Goodwin 2009, 229-297).

Opasrobotti-hankkeessa hyodynnettiin persoonia kuvaamaan opasrobotin potentiaalisia loppu-
kayttajia. Tunnistin nakovammaisten ja asiantuntijoiden haastatteluiden seka muun tiedonke-
ruun pohjalta nelja persoonatyyppia. Persoonajako kuvastaa etenkin nakovammaisen kykya ja
halua liikkua itsenaisesti ja yleista toimintavarmuutta, koska nama ovat olennaisia tekijoita

opasrobotin kayton suhteen. Tein persoonatyypeista yleiset kuvaukset, minka lisaksi laadin
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jokaista persoonatyyppia taydentamaan varsinaisen kayttajapersoonan luonteenpiirteineen ja

kiinnostuksenkohteineen.

Nimesin persoonatyypit alun perin Suoriutujaksi, Sopeutujaksi, Luopujaksi ja Vetaytyjaksi.

Myohemmin vaihdoin Luopujan Kaipaajaksi nakovammaisilta saadun palautteen perusteella.

Persoonatyypit kuvauksineen on esitelty Kuva 7.

"SUORIUTUJA"
Suoriutuja ei anna nakévamman rajoittaa
itseddn ja drsyyntyy, jos tulee vahatellyksi tai
rajoitetuksi muiden taholta. Suoriutuja rohkenee
vaatia palvelua sitd tarvitessaan. Suoriutuja
likkuu rohkeasti, harrastaa aktiivisesti eika
kaihda haasteita. Suoriutuja toivoo elamé&dnsé
entisté enemmén itsendisyyttd ja mahdollisuuksia
kokea uutta.

"KAIPAAJA"
Kaipaaja on veinut eléd hyvin aktiivista elamaa jo
kokee nakévamman takia joutuvansa jattamaan
sen taakseen. Syntymasokea kaipagja voi jettas
tavoittelematta tyshén tai harrastuksiin liittyvia
unelmia, koska kokee ne liian haastaviksi.
Kaipaajan arki on padsaantdisesti hyvéa, mutta
hén kaipaa elémaansa liséé merkitysta. Kaipaaja
voi kehittyd sopeutujaksi tai vetaytyjaksi
kokemuksistaan ja persoonallisuudestaan
riippuen.

"SOPEUTUJA"
Sopeutuja hyvétksyy nakévammansa ja on
oppinut elémaén sen kanssa. Sopeutuja on
voinut menettad nakévamman my&ta tyon tai
harrastuksen, mutta on 18ytényt sen kautta myss
uutta sisaltdéd elamaansa. Sopeutuja turhautuu
siitdy, ettd joutuu jattaytymaan muiden armoille.
Sopeutuja haluaa usein auttaa myss muita
n&kdnsd menetténeita [8ytémaan omat tapansa
elaa.

"VETAYTYJA"
Vetaytyjd on nakévammansa vanki. Vetaytyjan
elamanpiiri on kapea eikd hén uskalla tai pysty
liikkumaan itsenéisesti ainakaan postilaatikkoa
pidemmalle. Syntymésokea vetéytyja ei ole
luultavasti koskaan ollut tydelaméassa. Vetaytyja
kokee arjen haastavaksi ja joutuu kéyttamaan
paljon energiaa pelkastadn siité selviamiseen.
Vetaytyja toivoo, ettda padsisi joskus ilman
avustajaa edes lyhyelle kavelylle, mutta
suhtautuu mahdollisuuksiinsa skeptisesti.

Kuva 7: Opasrobottihankkeessa tunnistetut nakovammaisten persoonatyypit.

Jokaista persoonatyyppia edustaa oma kayttajapersoonansa. Pyrin laatimaan persoonat toisis-

taan poikkeaviksi ian, sukupuolen, persoonallisuuden, kaytettyjen apuvalineiden ja asuinalu-

een osalta niin, etta haastatteluissa esiin tullut nakovammaisten kirjo nakyisi mahdollisimman

kattavasti. Persoonat Kaisa, Leena, Hannu ja Erkki on esitelty alla olevissa kuvissa.



Kaisa, 28v.
"Nékévamma ei estd mua
tekemdstd mitaan. Jotkut
asiat vaan taytyy tehdé
vahan eri tavalla."

MIELENKIINNON KOHTEET

Ratsastus
Sirkustemppuilu
Pitkat kavelylenkit

Uusien asioiden
kokeileminen

SUORIUTUJA

Kaisa syntyi vaikeasti heikkonékaisend ja sokeutui
kokonaan ennen kouluik&d. Kaisa on saanut lapsena
tutustua maailmaan aktiivisesti kaytettévissa olevilla

aisteillaan, ja hénestd on tullut rohkea liikkuja. Kaisa on

valmistunut hierojaksi ja kay téissa kokopaivaisesti.
Kaisa likkuu paasaantsisesti valkoisen kepin kanssa.

Kaisa kayttaa sujuvasti julkista liikennettd ja uskaltautuu

Blindsquaren kanssa joskus uusillekin reiteille. Kaisa
kokee elavansa hyvad eldmad jo toivoo sen jatkuvan,

KAYTTAIS| OPASROBOTTIA

Uusien reittien tutkimiseen

HAASTEET JA PELOT

Jundlaiturilta raiteille
putoaminen

Ratsastuskilpailuissa
menestyminen

Kouluttautuminen
tysioterapeutiksi

Muiden ihmisten
tietdmattomyys ja
vahattelevd asenne

Hyvan arjen jatkuminen

UNELMAT JA TAVOITTEET
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Kuva 8: Kaisa, suoriutujapersoona. Valokuva on julkaistu Unsplashissa (Huis 2017).

LEENA, 59V.
"Turhaudun joskus
vaateostoksilla, kun tiedén
etta nakisin itse yhdellg
silmayksellé, sopiiko jokin
minulle."

MIELENKIINNON KOHTEET

Kirjallisuus
Kassityst
Jarjestotoiminta

Qoppera

Toisten armoilla oleminen

SOPEUTUJA

Leenan n&ks on heikentynyt asteittain viimeisen 20
vuoden aikana, tulevaisuudessa edessa on luultavasti
t&ysi sokeutuminen. Leena on akateemisesti koulutettu
ja ylped saavutuksistaan tyoeléméssda, vaikka onkin jo
joutunut luopumaan tydstéén. Leena on akfiivisesti
mukana n&ksvemmaisten jarjestétoiminnassa. Leena
liikkuu opaskoiran kanssa jokseenkin itsendisesti, mutta
koira on jo vanha ja j&éa pian elakkeelle. Leena suree
menetettyd itsendisyyttd ja sitd, ettei voi en&& nauttia
kuvataiteesta.

KAYTTAIS| OPASROBOTTIA

Yksin oopperassa kaymiseen

HAASTEET JA PELOT

Avuttomuuden tunne Kirjan kirjoittaminen

Téysi sokeutuminen

Opaskoirasta luspuminen
Kirjamessuilla kéyminen

yksin

UNELMAT JA TAVOITTEET

Jarjestén menestyminen

Muiden nakévammaisten
sopeutumisessa tukeminen

ASUINYMPARISTO

/==

[ 1
=TT

'aoono
b7

%

LIIKKUMISVARMUUS

hi

[f1Pa
O=

REITIT

R
i

APUVALINEET

iy L

£

Kuva 9: Leena, sopeutujapersoona. Valokuva on julkaistu Unsplashissa (Aguilar 2018).



MIELENKIINNON KOHTEET

Itsepuolustuslajit
Vesijuoksu
Tietotekniikka

Matkustaminen

KAIPAAJA ASUINYMPARISTO
Hannu eli aktiivista IT-ammattilaisen elémaa, kunnes - iEeIm
menetti nékénsé tapaturmaisesti 5 vuotta sitten. [] @ E i ﬁ
Nakévamma oli Hannulle shokki ja tuntui aluksi S

musertavalta. Kuntoutuksen mysté Hannu on pikkuhiljaa
saanut kiinni elamastd nakévammaisena. Hannu on
opetellut uusia tapoja kéyttad tietotekniikkaa ja
harjoittelee itsendista liikkumista. Hannun keppikynnys
on vield korkea eika han mielellaan nayttaydy sen
kanssa julkisesti. Hannu kaipaa elamadnsé entista
vauhtia ja vapautta.
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Lenkille kéyymiseen

|

HAASTEET JA PELOT APUVALINEET

Vammaiseksi leimautuminen .

Entisestd elamastd
luopuminen

Ystévien menettéminen

A, (=

Kuva 10: Hannu, kaipaajapersoona. Valokuva on julkaistu Unsplashissa (Hiett 2017).

MIELENKIINNON KOHTEET

Lastenlapset
Luonto

Makkeily

VETAYTYJA ASUINYMPARISTO
Erkki menetti ngkénsa keskosena happikaappihoidossa. - ({2
Erkilla on ollut my&s kuulon kanssa vaikeuksia m S =| i ]
lapsuudesta lahtien eiké han ole oppinut kunnolla S

kulkemaan itsengisesti heikon orientaatiokyvyn takia.
Erkki on joskus yrittanyt liikkua yksin valkoisen kepin
kanssa, mutta ajotielle vahingossa paatyminen
pelastytti hanet niin, ettd nykyéan han liikkuu vain
avustajan kanssa. Erkki kokee olonsa joskus yksingiseksi
ja toivoisi mahdollisuutta itsendisempaan elamadn.
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Yksinaisyys

Riippuvaisuus muista
ihmisistd

Turvattomuuden ja
arvottomuuden tunne

Kuva 11: Erkki, vetaytyjapersoona. Valokuva on julkaistu Unsplashissa (Barba Alcala 2018).
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Koska valmiit persoonat validoitiin yhdessa nakovammaisten kanssa, laadin niista visuaalisen
esityksen lisaksi videot. Pyysin jokaista persoonaa varten tuttavapiiristani samaa ikaluokkaa ja
sukupuolta edustava “aaninayttelijan”, joka luki kirjoittamani persoonan kuvauksen nauhalle

videota varten.

Nakovammaiset kommentoivat persoonien olevan tunnistettavia ja samastuttavia. Osa osallis-
tujista lahti oma-aloitteisesti maarittelemaan itseaan persoonien kautta. Osallistujat tiedosti-
vat hyvin persoonien olevan yksinkertaistettuja arkkityyppeja ja totesivat, etta nakovammais-
ten kirjo on todellisuudessa viela laajempi. Luopuja-nimitys koettiin liian negatiiviseksi ku-
vaamaan Hannun tyyppista persoonaa eika sen eroa Vetaytyjaan taysin ymmarretty. Toisessa
osallistujaryhmassa oltiin sita mielta, etta Vetaytyjalla ei voi olla lastenlapsia, kun taas toi-
sessa ryhmassa tama nahtiin aivan mahdollisena. Keskustelun pohjalta persoonia paivitettiin
siten, etta Luopuja-tyyppi nimettiin Kaipaajaksi. Tama nimitys otettiin hyvin vastaan nako-

vammaisten joukossa.

3.3.2 Nykyiset palvelupolut

Palvelupolku visualisoi kayttajan kokemusta vaiheittain. Palvelupolku voi kuvata olemassa
olevaa tai tulevaa palvelua keskittyen joko tiettyyn osaan palvelusta tai levittyen koko palve-
lukokemuksen pituudelle. (Stickdorn ym. 2018, 129). Yksinkertaisimmillaan palvelupolku koos-
tuu sarjasta kayttajan toimenpiteita aikajanalla. Palvelupolkua voi rikastaa kertomalla kayt-
tajan ajatuksista, tuntemuksista ja kokemuksista eri vaiheissa. (Gibbons 2018). Palvelupolku
auttaa ymmartamaan palvelua kayttajan nakokulmasta kaikki kosketuspisteet kayttajan ja

palvelun valilla huomioiden (Optimizely 2019).

Opasrobottihankkeessa laadittiin kolme palvelupolkua kuvaamaan sita, kuinka liikkumisen
apuvalineiden hankinta ja kaytto nykyisellaan toimivat. Laadin palvelupolut nakovammaisten
ja asiantuntijoiden haastatteluiden pohjalta, ja ne validoitiin nakovammaisten kanssa myo-
hemmin. Palvelupolkuja ei tehty erikseen eri persoonien nakokulmista, vaan ne kuvaavat na-

kovammaisen kokemusta yleisella tasolla.

Valitsin palvelupolkujen aiheiksi valkoisen kepin kayttoonoton, muuton uudelle paikkakun-
nalle ja opaskoiran kayttoonoton. Valkoisen kepin kayttoonotto on tapahtuma, jonka jokainen
nakovammainen kay lapi jossain vaiheessa. Opaskoiran kayttoonotto muistuttaa todennakoi-
sesti eniten tulevan opasrobotin kayttoonottoa, joten siihen liittyvat toiminnot on hyva ym-
martaa. Muutto uudelle paikkakunnalle valikoitui mukaan, koska siina opasrobotilla voisi olla
mahdollisuus selvasti sujuvoittaa nykyista prosessia. Polkuihin sisaltyvien askeleiden lisaksi
kuvasin nakovammaisen tunnekokemusta jokaisen askeleen kohdalla skaalalla -3 -2 -1 0 +1 +2
+3, jossa miinusmerkkiset luvut kuvaavat negatiivista tunnetta ja plusmerkkiset luvut positii-
vista tunnetta. Tunneskaala on laadittu parhaan arvioni mukaan haastattelujen pohjalta eika

sita ole tarkasti validoitu. Nykyiset palvelupolut esitellaan alla olevissa kuvissa.
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Palvelupolku 1 kuvaa valkoisen kepin kayttoonottoa nykytilassa. Kayttoonotto jakautuu nako-
haitan kartoittamiseen, kuntoutukseen ja kepin kayttoonottoon. Palvelupolun osat on esitetty
Kuva 12Kuva 14.

Nakohaitan kartoittaminen

Saa
: Tekee :
Hakeutuu Keskussairaalassa . keskussairaalasta
. . ensimmaisia .
keskussairaalaan havaitaan tarve : i suosituksen
S 5 ; keppitekniikan
naodn haittojen liikkumisen e : hakeutua
) e harjoituksia .
vuoksi apuvalineelle sopeutumis-

keskussairaalassa
valmennukseen

Kuva 12: Palvelupolku 1:n ensimmainen osa keskittyy nakohaitan kartoittamiseen.



Hakee tukea
valmennukseen
Kelasta

Osallistuu NKL:n
sopeutumis-
valmennukseen (5
vrk)

T —

Saa suosituksen akee tiken
yksillslliseen Osallistuu NKL:n
; kuntoutukseen )
kuntoutukseen Kot kuntoutukseen
osallistumisesta
| T——— — T —
miro

Kuva 13: Palvelupolku 1:n toisessa osassa pureudutaan kuntoutukseen osallistumiseen.

Ymmadrtaa Saa ohjausta Alkaa liikkua
Hakee kunnalta . e
hyoétyvansa 7 s kunnan itsenaisesti
. liikkumistaidon- - ] : -
valkoisesta : liikkumistaidon- valkoisen kepin
g ohjausta G
kepista ohjaajalta avulla
| T ———— T— | T——— T —

miro

Kuva 14: Palvelupolku 1:n kolmas osa esittaa valkoisen kepin kayttoonoton.
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Palvelupolku 2 kuvaa uudelle paikkakunnalle muuttamisen askeleita nakovammaisena. Polku

on esitetty Kuva 15.

Muutto Liikkumistaidonohjaukseen hakeutuminen Ohjaus
Selvittaa, minne Saa ohjausta ja
ta3 oll
pitagoud Tuki myonnetaan, Etsii freelancer- pystyy
Muuttaa toiselie yhteydessa Hakee kunnalta . Y e aloittamaan
5 mutta kunnalta ei ohjaajan omien
paikkakunnalle saadakseen tukea ohjaukseen liikkumisen uuden
2 loydy ohjaajaa verkostojen avulla
liikkumistaidon- kodin
ohjausta ymparistossa

Kuva 15: Palvelupolku 2 kuvaa uudelle paikkakunnalle muuttamisen askeleita nakvammai-
sena. Muuttaminen jakautuu varsinaiseen muuttoon, liikkumistaidonohjaukseen hakeutumi-

seen seka ohjaukseen uuden kodin ymparistossa.

Palvelupolku 3 kuvaa opaskoiran kayttoonottoa. Kayttoonotto jakautuu opaskoiran tarpeen ja
sopivuuden kartoittamiseen, jonotukseen ja koiran kayttoonottoon. Palvelupolun osat on esi-
tetty Kuva 16Kuva 17.
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Opaskoiran tarpeen ja sopivuuden kartoittaminen

Tekee Saa Kay
Opaskoiraa hakemuksen . Opaskoirakoulun
DRI : keskussairaalasta ; .
kayttava ystava opaskoirasta : . esikurssilla
. ) arvion koiran
ehdottaa koiran keskussairaalan . tutustumassa
: v sopivuudesta : P
ottamista naon- 5 koiran kayttoon (2
itselle
kuntoutukseen vrk)
— — | — | ———

Kuva 16: Palvelupolku 3:n ensimmainen osa kuvaa opaskoiran tarpeen ja sopivuuden kartoitta-

mista.
R Harjoittelee 5
Saa myonteisen e AT z Kulkee koiran
% y . g Saa ilmoituksen Kaéy koiran kanssa . . koiran kanssa . "
paatoksen ¢ & S 2 Kotiutuu koiran s 5 kanssa sujuvasti
. . sopivan koiran yhteistyokurssilla liikkkumista O
opaskoirasta ja % A kanssa g Eae n. 6-12kk paasta
- " 16ytymisesta (2 vko) itsenaisesti ja . 3
paasee jonoon ! kotiutumisesta
peesarin avulla
— | T————— | T——— —

Kuva 17: Palvelupolku 3:n kaksi viimeista osata esittavat opaskoiran jonotuksen ja kayttoon-

oton.
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Koska valmiit palvelupolut validoitiin yhdessa nakovammaisten kanssa, laadittiin visuaalisen
esityksen lisaksi kokoelma aania kuvaamaan tunneskaalaa. Validointitilanteessa luin aaneen
koko palvelupolun, minka jalkeen soitin tunneskaalan sarjana aania ja kavin sen sanallisesti

lapi.

Nakovammaiset nostivat poluista esiin erityisesti sen, etta valkoisen kepin saaminen herattaa
aluksi hyvin negatiivisia tunteita ja sopeutuminen valkoisen kepin kayttoon kestaa kauan.
Tata sopeutumisvaihetta kuvataan keppikynnyksena, joka nousi esiin myos jo aiemmin maini-
tuissa lilkkkumistaidon ohjaajien haastatteluissa. Jaoin kynnyksen haastattelujen perusteella
kolmeen vaiheeseen: nakovamman toteaminen, valkoiseen keppiin tutustuminen ja kepin

kayttoonotto. Keppikynnysta on kuvattu luvun 2 Kuva 1.

3.3.3 Kipupisteet ja valopilkut

Koska palvelumuotoilussa on keskeista ongelmien loytaminen ja kaantaminen mahdollisuuk-

siksi seka toisaalta hyvien kokemusten vahvistaminen, koostettiin haastattelujen ja liikkumis-
paivakirjojen pohjalta lista nakovammaisen arjessaan kohtaamista haasteista eli kipupisteista
seka hyvista kokemuksista eli valopilkuista. Listausta kaytiin lapi ja taydennettiin ideointityo-

pajoissa, minka lisaksi sita hyodynnettiin konseptointivaiheessa arvolupauksen luomiseen.

3.4 Develop eli ideointi

Muotoiluprosessin aiemmat vaiheet pyrkivat maarittamaan ja kuvaamaan nykytilaa mahdolli-
simman tarkasti, minka jalkeen on aika ajatella tulevaisuutta ja vaatimuksia tulevalle palve-
lulle (Goodwin 2009, 299-301). Ideointi- tai kehitysvaiheessa pyrkimyksena on luoda ja ko-
keilla ratkaisuja iteratiivisesti (The Design Council 2019). Palvelumuotoilussa ei pyrita kehit-
tamaan yhta mahti-ideaa suunnittelun lahtokohdaksi, vaan ideointi nahdaan jatkuvana proses-
sina, jossa ideoita synnytetaan, yhdistellaan ja kehitetaan (Stickdorn ym. 2018, 156-159).
Aiemmissa vaiheissa keratty tieto ja tuotettu materiaali auttaa luomaan, suodattamaan ja

priorisoimaan ideoita (Goodwin 2009, 299-301).

Ideoiden tuottamiseen on monia tapoja. Tiedonkeruuvaiheen tulokset ja etenkin kayttajaper-
soonat ohjaavat suunnittelua, minka lisaksi tulee huomioida liiketoiminnan ja eri sidosryh-
mien tarpeet seka ulkoiset vaikuttimet, kuten kilpailijat ja erilaiset saadokset (Goodwin 2009,
302-305). Ideoita syntyy spontaanisti prosessin aikana, mutta niiden tuottamiseen on syyta va-
rata myos ohjattua aikaa esimerkiksi aivoriihityoskentelyn muodossa (Stickdorn ym. 2018,
156-159). Ideointivaiheessa voidaan kehittaa seka yksittaisia ideoita yksityiskohtaisella tasolla
etta kokonaisvaltaisempaa palvelukokemusta (The Design Council 2019). Ideointiin on hyva

kayttaa erilaisia menetelmia, kuten kirjoittamista, visualisointia tai toimintaa, jotta
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onnistutaan tuottamaan monenlaisia ideoita ja hyodyntamaan erilaisten osallistujien osaa-
mista parhaalla mahdollisella tavalla (Stickdorn ym. 2018, 162-167).

Opasrobotti-hankkeen ideointivaiheessa pyrittiin syventamaan ymmarrysta nakovammaisten
opasrobottiin kohdistuvista toiveista ja tarpeista. Tavoitteena oli loytaa ratkaisuja siihen, mi-
ten opasrobotti voisi vastata tamanhetkisiin haasteisiin ja toisaalta tukea myonteisten koke-
musten syntymista. Ideointivaiheessa opasrobottia haluttiin lahestya mahdollisimman laaja-
alaisesti ottaen huomioon seka itse fyysisen laitteen etta etenkin sen ymparille linkittyvat toi-

minnot ja palvelut.

Ideoiden tuottamista varten jarjestettiin kaksi suunnilleen samansisaltoista ideointityopajaa,
joihin osallistui yhteensa kahdeksan nakovammaista. Lisaksi jarjestettiin nakovammaisille ja
palveluntarjoajan edustajille yhteinen tulevaisuusverstas. Tyopajojen ja tulevaisuusverstaan

sisallosta kerrotaan tarkemmin luvuissa 3.4.1 ja 3.4.2.

3.4.1 ldeointityopajat

Kolmen tunnin mittaiset ideointityopajat jarjestettiin liris-keskuksessa 25.2.2019 ja
27.2.2019. ldeointipajoihin kutsuttiin kymmenen nakovammaista, jotka olivat haastatteluissa
ilmoittaneet kiinnostuksensa osallistumiseen. Naista paikalle paasi kahdeksan siten, etta en-
simmaisessa pajassa paikalla oli kolme osallistujaa ja toisessa viisi. Koska tyopajat olivat lah-
tokohtaisesti samansisaltoiset, pyydettiin osallistujia valitsemaan itselleen sopivampi ajan-
kohta, minka perusteella ryhmat muodostuivat. Toimin molemmissa tyopajoissa fasilitaatto-
rina, minka lisaksi toista tyopajaa oli seuraamassa palveluntarjoajan puolelta hankkeen pro-

jektipaallikko. Tyopajojen sisaltoa kuvataan tarkemmin alla.

Alustus

Kumpikin ideointityopaja aloitettiin kaymalla lapi sisalto ja aikataulu. Osallistujia ohjeistet-

tiin lahestymaan aihetta mahdollisimman laajasti ja avoimin mielin, silla tyopajassa pyrittiin
tuottamaan mahdollisimman paljon ideoita. Lisaksi todettiin fasilitaattorin rajallinen ymmar-
rys nakovammaisuudesta ja pyydettiin osallistujia kertomaan avoimesti, mikali jokin tehtava

tuntuu hankalalta.

Johdannon jalkeen osallistujat esittaytyivat toisilleen. Osallistujia oli pyydetty tuomaan esit-
taytymista varten mukanaan jokin heille merkityksellinen esine, jonka avulla he saivat kertoa
itsestaan. Esineet kiersivat ringissa kunkin tunnusteltavana esineen tuoneen henkilon esittay-
tyessa. Myos fasilitaattori ja hankkeen projektipaallikko esittelivat itsensa samalla tavalla.
Esittaytymistilanne nakyy Kuva 18: Esittaytyminen esineiden avulla ideointityopajassa.Kuva
18.
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Kuva 18: Esittaytyminen esineiden avulla ideointityopajassa.

Seuraavaksi tyopajoissa kaytiin lapi analysointivaiheessa tuotetut persoonat seka kipupisteet
ja valopilkut. Persoonat soitettiin nakovammaisille videoilta, joissa "aaninayttelijat” lukivat
kunkin persoonan kuvauksen. Videoiden jalkeen fasilitaattori luki viela aaneen persoonatyyp-
pien kuvaukset, minka jalkeen pyydettiin nakovammaisilta kommentteja siita, tuntuivatko
persoonat realistisilta ja minkalaisia ajatuksia ne herattivat.

Ensimmaisen tyopajan osallistujat kommentoivat persoonia aktiivisesti ja ryhtyivat oma-aloit-
teisesti kategorisoimaan itseaan ja tuttaviaan persoonatyyppien mukaisesti. He olivat sita
mielta, etta ’luopuja’ tuntui liian negatiiviselta nimitykselta kolmannelle tyypille, mutta ei-
vat osanneet suoraan antaa parempaa nimitysta. Lisaksi he epailivat, etta vetaytyjatyyppi-
sella Erkilla ei todellisuudessa voisi olla ainakaan useita lastenlapsia, silla tama tuskin olisi ol-
lut parisuhteessa. Toisen tyopajan osallistujat eivat olleet yhta aktiivisia kommentoimaan,
mutta olivat kysyttaessa sita mielta, etta vetaytyjan lastenlapset ovat aivan mahdollisia.
Kumpikin osallistujaryhma koki persoonat paaosin todenmukaisiksi mutta huomautti nakovam-

maisten kirjon olevan todellisuudessa viela huomattavasti laajempi.

Kipupisteet ja valopilkut kaytiin lapi lukemalla aaneen teemoittain jaoteltu lista. Kummankin

tyopajan osallistujat pitivat listaa realistisena eika siihen tullut juuri lisayksia tai muutoksia.

Ideointi

Ideointi aloitettiin ”Kuinka voisimme...?” ("How might we...?”’) -menetelmalla. Menetelmassa
laaditaan tutkimusaineiston pohjalta heratekysymyksia, joihin pyritaan saamaan mahdollisim-
man monipuolisia vastauksia (Stickdorn 2018). Menetelmassa seka kysymysten laadintaan etta
priorisointiin ja valintaan suositellaan kayttamaan useampaa osallistujaa. Opinnaytetyopro-
sessin tiukan aikataulun ja vahaisten resurssien vuoksi kaytettiin kuitenkin kevyempaa ver-
siota, jossa laadin kysymykset itsenaisesti. Suositellun aivoriihen tai muiden ideointimenetel-
mien sijaan kysymyksiin vastattiin ideointityopajoissa ryhmakeskustelulla. Tyopajoissa kasitel-
lyt kysymykset on listattu liitteessa 3.
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Seuraavaksi ideoitiin muovailemalla silkkimassasta oma mielikuva opasrobotista. Kukin osallis-
tuja sai muovailla noin 10 minuutin ajan oman nakemyksensa unelmien opasrobotista. Osallis-
tujia ohjeistettiin pohtimaan muovaillessaan esimerkiksi, minkalaisia tunteita opasrobotin
kayton pitaisi herattaa ja mita opasrobotti muuttaisi omassa elamassa. Lopuksi osallistujat

saivat kertoa omista ajatuksistaan muovaillun esineen kiertaessa muiden kosketeltavana.

Muovailu valikoitui menetelmaksi, koska halusin tuoda tyopajaan jonkin visuaalisen ja luo-
vuutta tukevan menetelman, mika olisi mahdollinen toteuttaa ilman nakoaistia. Vaihtoehtoina
olivat alun perin joko muovailu tai legoilla rakentelu. Muovailu valikoitui, koska siita oli saatu
hyvia kokemuksia Aanijalki-projektin osallistavissa tyopajoissa, joissa muotoiltiin nakévam-
maisten museokokemusta. Projektissa todettiin saven rohkaisevan osallistujia kertomaan aja-
tuksistaan ja inspiroivan ideoimaan. (Salgado & Salmi 2011). Myos opasrobotin ideointityopa-
joissa muovailu toimi menetelmana hyvin ja toi uudenlaisia nakokulmia keskusteluun, vaikka-
kin etenkin ensimmaisen tyopajan osallistujat keskittyivat muovailemaan konkreettisesti itse

fyysista robottia abstraktimman ajattelun sijaan. Kuva 19 esittaa muovailun tuotoksia.

Kuva 19: Ideointityopajoissa muovaillut mielikuvat opasrobotista.

Lopuksi ideoitiin assosiaatioiden ja mielikuvien avulla. Menetelmalla pyritaan helpottamaan
ideointia kayttamalla ideoiden pohjana jotakin tuttua ja olemassa olevaa, esimerkiksi satun-
naisia sanoja tai kuvia (Stickdorn ym. 2018). Opasrobotin ideointityopajoissa hyodynnettiin
mielikuvien lahteena osallistujien tuomia esineita kysyen, minkalaisia mielikuvia esineet he-
rattivat ja miten naita mielikuvia halutaan/voidaan hyodyntaa opasrobotissa. Ensimmaisessa
ryhmassa yksi osallistuja vetikin hienosti yhteen kaikkien esineiden ominaisuudet kuvaamaan
opasrobotin montaa puolta: opasrobotti on henkilokohtainen kuin vanha pehmolelu, kaytan-
nollinen kuin mittakippo, korkeaa teknologiaa edustava kuin alykello ja luova kuin noitaa esit-

tava koriste-esine.
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Esineiden lisaksi ensimmaisessa tyopajassa kokeiltiin kayttaa mielikuvien herattajana myos
erilaisia aaninaytteita, esimerkiksi lilkkenteen ja luonnon aania seka erilaisia halytyksia ja tie-
teiselokuvaan viittaavia aania. Naista alettiin kuitenkin vetaa ajateltua konkreettisempia yh-
tymakohtia opasrobottiin, kuten ”tama aani voisi halyttaa uhkaavassa tilanteessa” tai ”luon-
toaanet hukkuvat liiaksi oikean ympariston aaniin”. Toisesta tyOpajasta kirjoittaja jattikin aa-
niassosiaatioharjoituksen alun perin pois, mutta osallistujat halusivat itse lopulta tehda sen,

kun ylimaaraista aikaa tyopajan loppuun jai.

Toisessa tyopajassa tehtiin lisaksi kaksi harjoitusta, joita ensimmaisessa tyopajassa ei ollut
mukana. Naista ensimmainen oli miettia kolme sanaa, joilla kuvaisi toimivaa unelmien opasro-
bottipalvelua esimerkiksi mainoksessa. Naista sanoista koostettiin sanapilvi, joka on esitetty
Kuva 20.

Lisaksi osallistujien aloitteesta tehtiin vaittamaharjoitus, joka oli mukana osallistujille ennak-
koon lahetetyssa materiaalissa, mutta jonka olin paattanyt jattaa pois tyopajoista, koska en
ollut varma sen tuomasta lisaarvosta. Vaittamaharjoituksessa kartoitettiin osallistujien omi-
naisuuksia ja ajatuksia nykyisista apuvalineista seka opasrobotista vastaamalla erilaisiin vait-
tamiin asteikolla 1-5. Vaittamissa kysyttiin esimerkiksi eri apuvalineiden henkilokohtaisuutta
seka merkitysta identiteetille. Vastaukset osoittivat, etta apuvalineista etenkin opaskoira ja
mahdollinen opasrobotti koetaan/koettaisiin tarkeaksi osaksi identiteettia eika niita mielel-

laan jaettaisi muiden kayttajien kanssa.

Kaytannollinen

Varme Luotettava'2g'ic.,
Kevyt
Kevyt Luovuus

Helppo

I | el p KakL-mls
Luovuus

Kaunis

o = Varma

uotettava:

Helppo

Kuva 20: Unelmien opasrobottipalvelun ominaisuuksia.
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3.4.2 Tulevaisuusverstas

Tulevaisuusverstas on menetelma, jonka avulla voidaan tyostaa ja tasmentaa suunniteltavaa
tilannetta. Verstaassa pyritaan synnyttamaan sosiaalisia keksintoja ja uusia tulevaisuuden ku-
via osallistamalla ihmisia etsimaan yhdessa ratkaisuja. (Horelli & Kaaja 2015). Tulevaisuus-
verstas on ongelmanratkaisun, ideoiden loytamisen, erilaisten ajatusten ja vaihtoehtojen pun-

nitsemisen, suunnittelun, osallistumisen ja luovuuden oppimisymparisto (Opinpaja Oy 2011).
Tulevaisuusverstas kostuu kolmesta vaiheesta:

1. Kritiikki- tai ongelmavaihe, jossa verstaan teemaa lahestytaan epakohtien kautta

miettimalla siihen liittyvia ongelmia, haasteita tai uhkia.

2. Utopia- tai mielikuvitusvaihe, jossa kuvitellaan ihannetilaa. Utopiavaiheessa pyritaan

tuottamaan mahdollisimman luovia ja villeja ideoita ilman todellisuuden kahleita.

3. Todellistamisvaihe, jossa pyritaan loytamaan toteutettavissa olevia toimenpiteita

kohti toivottua paamaaraa.
(Horelli & Kaaja 2015) (Opinpaja Oy 2011).

Valitsin tulevaisuusverstaan opinnaytetyon keskeiseksi ideointimenetelmaksi, koska sen avulla
saadaan ajatukset rohkeasti suunnattua tulevaisuuteen antamatta todellisuuden liiaksi rajoit-
taa mielikuvitusta. Lisaksi tulevaisuusverstaan keskeinen ajatus on antaa jokaiselle mahdolli-
suus tuoda aanensa kuuluviin, mika seka tukee palvelumuotoilun tavoitteita etta antaa arvos-

tusta vahemmistoa edustaville kokemusasiantuntijoille.

Opasrobotti-hankkeen tulevaisuusverstas jarjestettiin liris-keskuksessa 18.3.2019 klo 10-15.
Verstaaseen osallistui kahdeksan nakovammaista ja nelja palveluntarjoajan edustajaa seka
fasilitaattorina toiminut allekirjoittanut. Lisaksi paikalle oli kutsuttu tiedonkeruuvaiheessa
haastateltuja lilkkumistaidonohjaajia, jotka valitettavasti estyivat tulemasta paikalle. Tule-
vaisuusverstastyoskentelyn alustukseksi tilaisuudessa esiteltiin aineiston pohjalta tuotetut ny-
kyiset palvelupolut seka havaintoja aiemmista ideointityopajoista, jotta kaikilla osallistujilla
olisi suunnilleen samat lahtotiedot. Samassa tilaisuudessa tuotettiin myos opasrobotin tulevai-
suuden palvelupolut pienryhmissa. Kuva 21 ja Kuva 23 esittelevat tyoskentelya tulevaisuus-

verstaassa.
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Kuva 21: Tyoskentelya tulevaisuusverstaassa. Valokuvassa esiintyvilta henkiloilta on kysytty

suullisesti lupa kuvan julkaisuun opinnaytetyossa.

Tulevaisuusverstastyoskentely aloitettiin kuvitellulla aikamatkalla vuoteen 2023, jolloin opas-
robotti on otettu kayttoon liikkumisen apuvalineena. Tulevaisuuteen katsottiin tuttujen per-
soonien kautta kertomalla, mita Kaisalle, Leenalle, Hannulle ja Erkille kuuluu neljan vuoden
paasta ja mika heidan suhteensa opasrobottiin tuolloin on. Aikamatkan kasikirjoitus esitetaan
liitteessa 4. Taman jalkeen ryhdyttiin kaymaan lapi verstaan kolmea vaihetta, jotka tassa ti-

laisuudessa oli nimetty dystopiaksi, utopiaksi ja todellisuudeksi.
Dystopia

Dystopiavaiheessa osallistujat pohtivat itsenaisesti taustalla soivan synkan kappaleen ajan (n.

7 min) seuraavia kysymyksia:
e Mita ongelmia ja epakohtia Opasrobotti-palveluun voi liittya?
e Minkalaisia haasteita opasrobotin kayttajat voivat kohdata?
e Mita uhkia Opasrobotti-palvelusta voi aiheutua?

Taman jalkeen jokainen osallistuja sai vuorollaan kertoa omat ajatuksensa aaneen.



43

Utopia

Utopiavaihe alkoi jalleen itsenaisella pohdinnalla talla kertaa iloisen kappaleen soidessa taus-

talla (n. 7 min). Osallistujia ohjeistettiin miettimaan vastauksia seuraaviin kysymyksiin:
¢ Millainen on tulevaisuuden ihannetila, kun Opasrobotti-palvelu on otettu kayttoon?
e Milta nayttaa ja tuntuu, kun esteet on poistettu ja kaikki on mahdollista?
¢ Millainen nakovammaisen maailma on ilman ongelmia, haasteita ja uhkia?

Taman jalkeen osallistujat jaettiin kolmeen pienryhmaan, joissa jokaisessa oli mukana vahin-
taan yksi nakeva henkilo. Ryhmat kavivat lapi ajatuksiaan ja ideoitaan ryhmien nakevan jase-
nen tehdessa muistiinpanoja. Taman jalkeen ryhmat esittelivat omat ajatuksensa muille. Uto-

piavaiheen tuotoksia esitellaan Kuva 22.
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Kuva 22: Utopiavaiheen tuotoksia.
Todellisuus

Todellisuusvaiheessa pohdittiin yhdessa koko ryhman kanssa, mitka tavoitteet halutaan to-
teuttaa, minkalaisin keinoin niihin paastaan ja minkalaisia toimenpiteita kukakin voi tehda.

Nain pyrittiin keraamaan realistiset minimivaatimukset hankkeen lapiviemiseksi onnistuneesti.
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Tulevaisuusverstastyoskentelysta otettiin askel viela konkreettisempaan suuntaan laatimalla
pienryhmissa opasrobotin tulevaisuuden palvelupolut. Palvelupolkujen aiheet oli etukateen
maaritelty sen mukaan, mitka osa-alueet kirjoittaja koki tiedonkeruun perusteella tarkeim-
miksi opasrobotin palvelukonseptin kehittamisen kannalta. Palvelupolut jakautuivat ryhmille

seuraavasti:
Ryhma A:
e Opasrobotin kaytto ulkona ja sisatilassa

o lahtee kotoa - kulkee ulkona - saapuu sisakohteeseen - kulkee sisalla - poistuu

kohteesta

e Opasrobotin vikaantuminen

o vika ilmenee - opasrobotti on kayttokunnossa
e Opasrobotin ohjelmistopaivitys

o saa tiedon paivityksesta - kayttaa opasrobottia sujuvasti paivityksen jalkeen

Ryhma B:

e Opasrobotin hankkiminen ja kayttoonotto

o saa tiedon robotista - saa robotin haltuunsa - kayttaa robottia itsenaisesti
e Muutto uudelle alueelle

o tekee paatoksen muutosta - kayttaa opasrobottia sujuvasti uudessa ymparis-
tossa

e Opasrobotista luopuminen
o haluaa luopua opasrobotista - paasee eroon robotista

Ryhmat tyostivat palvelupolkuja kirjoittajan laatimille valmiille pohjille. Rajallisen ajan
vuoksi palvelupoluista ehdittiin tayttaa vain niihin liittyvat askeleet. Lopuksi ryhmat esitteli-

vat omat polkunsa.
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Kuva 23: Ryhma laatii tulevaisuuden palvelupolkua. Valokuvassa esiintyvilta henkiloilta on ky-

sytty suullisesti lupa kuvan julkaisuun opinnaytetyossa.

3.5 Deliver eli konseptointi

Double Diamond -prosessin viimeinen vaihe ’deliver’ viittaa palvelun julkistamiseen ja kayt-
toonottamiseen (The Design Council 2019). Myos Stickdorn kumppaneineen korostaa, etta
muotoillun palvelun ei tulisi jaada prototyypin tai konseptin tasolle, vaan tavoitteena tulisi
olla todellisen vaikutuksen aikaansaaminen (Stickdorn ym. 2018, 268-274). Opinnaytetyossa
palvelun toteuttaminen ei kuitenkaan ollut mahdollista, silla opasrobotin tekninen kehitystyo
vie aikaa ja laitteen odotetaan tulevan markkinoille vasta useampien vuosien kuluttua. Taman
vuoksi opinnaytetyossa pyrittiin laatimaan opasrobotille tulevaisuuteen katsova, riittavan rea-
listinen palvelukonsepti, jota voitaisiin soveltaa teknisen ratkaisun valmistuttua. Koska pro-
sessi oli tassa vaiheessa kuitenkin selvasti konvergoiva pyrkien poimimaan ja jalostamaan par-
haat ideat toteuttamiskelpoisiksi ratkaisuiksi, rinnastetaan tassa tyossa konseptointi Double

Diamond -prosessin viimeiseen vaiheeseen.

Opasrobotti-hankkeen konseptointivaiheessa ideoista pyrittiin koostamaan kokonaisuus, joka
olisi riittavan realistinen mutta ei kuitenkaan liian rajoittunut. Opasrobotin palvelukonseptin
tavoitteena on toimia pohjana liiketoiminnan aloittamiselle ja auttaa hahmottamaan sita

kenttaa, johon opasrobotti tuotteena ja palveluna tulee asettumaan. Palvelukonsepti pyrkii
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nostamaan esiin seikat, joita opasrobottipalvelun kehittamisessa tulee huomioida, rajaamatta

kuitenkaan liiaksi asioita, joita tassa vaiheessa ei viela tiedeta.

Palvelukonseptin hahmottamiseksi laadin tulevaisuuden palvelupolut tulevaisuusverstaassa ke-
ratyn materiaalin pohjalta seka visuaaliset kayttajatarinat palvelupolkuihin pohjautuen. Li-
saksi laadin opasrobotin arvolupauksen perustuen koko palvelumuotoiluprosessin aikana kerat-
tyyn aineistoon. Ideointityopajojen ja tulevaisuusverstaan aikana syntyneita ideoita nostettiin
mukaan lopulliseen konseptiin sen mukaan, mitka ideat tuntuivat realistisimmilta ja olivat

nousseet eniten esiin tyoskentelyn aikana.

3.5.1  Tulevaisuuden palvelupolut

Kuten nykyinen, myos tulevaisuuden palvelupolku kuvaa kayttajan kokemusta palvelun eri vai-
heista. Siina missa nykyinen palvelupolku keskittyy olemassa olevan palvelun ja nykytilanteen
kuvaamiseen, on tulevaisuuden palvelupolku kuvaus suunnitellusta palvelusta ja sen toimin-
nasta tulevaisuudessa. Tulevaisuuden palvelupolun avulla voidaan kartoittaa palvelun keskei-
set vaiheet ja varmistaa, etta kayttajan kokemus on yhtenainen ja onnistunut lapi palvelun

elinkaaren.

Opasrobotti-hankkeen tulevaisuusverstaassa laadittiin kuusi tulevaisuuden palvelupolkua yh-
dessa nakovammaisten ja palveluntarjoajan edustajien kanssa. Palvelupolkujen aiheet alku-
ja loppupisteineen oli valmiiksi maaritelty sen perusteella, mitka osa-alueet opasrobottipalve-
lun kaytossa koin olennaisimmiksi haastattelujen ja ideointityopajoissa kaytyjen keskustelujen
perusteella. Tulevaisuusverstaassa kehitettyjen palvelupolkujen lisaksi laadin myohemmin asi-
antuntijoiden ja nakovammaisten haastattelujen perusteella yhden palvelupolun kuvaamaan
reitin opettelua opasrobotin kanssa. Tata palvelupolkua ei ole validoitu nakovammaisten osal-
listujien kanssa eika siita ole visuaalista esitysta. Kuusi tulevaisuusverstaassa laadittua palve-

lupolkua on esitetty alla olevissa kuvissa.

Palvelupolku 1: Opasrobotin kdyttéonotto

Tiedonsaanti Tarpeen kartoittaminen Opasrobotin hankkiminen Opasrobotin kayttsenotto

Kuva 24: Opasrobotin kayttoonotto palvelupolkuna.
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Palvelupolku 2: Opasrobotin kaytté ulkona ja sisalla

Reitin maarittely

Kaynnistys
Valitsee
maaranpaan Kulkee . st ‘
R e . o b Saa robotilta Pyytaa robottia s 5
Kaynnistaa puhumalla tai Tutustuu reittiin ja turvallisesti 5 % e T Pyytaa robottia
5 o e 3 B tiedon perille etsimaan SR
robotin népyttelemalld vahvistaa sen ulkona robotin B VSN viemaan ulos
R G SR saapumisesta infotiskin
("mennaan viemana
kirjastoon")
Robotti kysyy. minne Robott kuittaa "OK" Roboltti pyytaa Robotti kertoo Rovott ohimtieliloltel  Robotlichisa dlosoven
mennaan it isi
(esim. portaat) I:(:':sllsaaovea kun ovi Osaa tarkentaa, mita
ovealportaita tarkoitetaan

Kuva 25: Opasrobotin kaytto.

Palvelupolku 3: Muutto uudelle alueelle Opasrobotin kanssa

Muuttopaatds Alueeseen tutustuminen ‘Muutto _

Saa robotin
Alkaa liikkua
Tutustuu alueen

kanssa Opettelee ja
itsenaisesti uuden s ;
muihin robotin

Hakee kunnalta
tutustuu uusiin Muuttaa uuteen

Tekee paatoksen liikkumistaidon- liikkumiseen
muutosta ohjausta uudelle erikoistuneen reitteihin ohjaajan kotiin kodin Kayttajin
alueelle ohjaajan kanssa ymparistdssa
kayttoonsa

Kuva 26: Muutto opasrobotin kanssa.

Palvelupolku 4: Opasrobotin ohjelmistopaivitys

s . . Onnistunut
Paivitykseen valmistautuminen g
paivitys
5 S Ottaa yhteyden e ;
saailiicitikeen Antaailuvan tendd ) saa ilmoituksen helpdeskiin ja Kayttaa robottia
uudesta paivityksen yolla, Ottaa robotin epéonnistuneesta S sujuvasti
Sivityksests kun robotti on aamulla kayttéon paivityksesta Limiiohyetden paivityksen
Retvlty latauksessa mukaan Jalkeen

Robotti pyytaa
ottamaan yhteyden
helpdeskiin

Robotti iimoittaa
onnistuneesta
paivityksesta

Robotti tekee

Robotti pyytaa paasta
splittloiles yolla

paivity N P
lupaa tehda kun saa
luvan

Kuva 27: Opasrobotin paivitys.



Palvelupolku 5: Opasrobotin vikaantuminen
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Kaytto Virhetila
Huomaa, etta e
Siirtyy robotin Gl robotti ei Pyytas apua oain | Saa robotin
: Buuttaa robotin ja huoltoon ja saa P
Kulkee robotin Saa robotilta kanssa i paikalle, koska takaisin Jatkaa robotin
kanssa reitilla virheilmoltuksen turvalliseen i s soittaa etikorjaus ei auta Kyl korjattuna kayttsd
ynnistymista
palkkaan i Y helpdeskiin
i Helpdesk kirjautuu Apu sovitulta taholta
PobeN Py le rabottiin etana ja tai esim taksifmalia,
N " yritaa korjata vian joka vie perille ja
toimittaa robotin
huoltoon

Kuva 28: Opasrobotin vikaantuminen.

Palvelupolku 6: Opasrobotista luopuminen

Paatos
luopumisesta

Paattaa luopua
robotista

Syita esim.
« oma terveys heikkenee

« tyytymattomyys (vaaratilanteet,
hitaat paivitykset, ei toimi)

« menehtyminen

Luopuminen
lImoittaa :
Luovuttaa robotin
halustaan luopua %
) hakijalle
robotista

Kuva 29: Opasrobotista luopuminen.

Palaute

Tayttaa palaute-
lomakkeen

Tulevaisuuden palvelupolut tekstimuodossa sisaltaen myohemmin laaditun polun on esitetty

liitteessa 5.

3.5.2 Storyboardit eli visuaaliset kayttajatarinat

Storyboard kuvaa visuaalisesti kayttajan toimintaa eri tilanteissa (Stickdorn ym. 2018, 46).

Storyboard muistuttaa sarjakuvaa, ja sen esikuvana voidaan nahda elokuvien kuvakasikirjoi-

tukset, joita kaytetaan visualisoimaan elokuvan tapahtumia ennen sen kuvaamista (Goodwin

2009, 390-393). Storyboardeja voi hyodyntaa kuvaamaan kayttoliittyman toimintaa
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yksityiskohtaisesti (Platt 2016, 61-64) tai ne voivat olla osana yleisemman tason palvelupolkua

tuomassa empatiaa ja kontekstia polkuun (Stickdorn ym. 2018, 46).

Opasrobotti-hankkeessa storyboardien avulla linkitettiin yleisella tasolla laaditut tulevaisuu-
den palvelupolut kayttajapersooniin. Laadin keskeisimmista palvelupoluista kullekin kayttaja-
persoonalle storyboardin, joka kuvaa palvelupolun vaiheita tietyn kayttajan nakokulmasta.
Kussakin storyboardissa on kuusi askelta, jotka kattavat palvelupolun keskeiset tapahtumat.
Askel koostuu tapahtumaa kuvaavasta valokuvasta, ikonista ja kirjoitetusta tapahtuman ku-

vauksesta. Storyboardit on esitetty alla olevissa kuvissa.

STORYBOARD Opasrobotin hankkiminen ja kayitéénotio

O O

PERSOONA Erkki

KUVAUS KUVAUS KUVAUS

Erkin lapsenlapset ovat suositelleet talle Erkki kay keskussairaalan kuntoutuksessa Erkki hakee opasrobottia ja saa
opasrobotin hankkimista. Erkki pohtii kartoittamassa valmiutensa opasrobotin myéntavan paatoksen keskussairaalasta.
asiaa ja paattas lopulta hakea kayttéon. Kuntoutusohjaaja toteaa, etta Erkki tekee opasrobotin

opasrobottia. Erkki voisi hydtya opasrobotista. kayttosopimuksen.

KUVAUS KUVAUS KUVAUS

Erkki kay opasrobotin kayttokurssilla Erkki suorittaa opasrobotin Erkki kay itsenaisesti pienilla kavelyilla
yhdessé nékevan tyttarensa kanssa. Erkki arviointikayton yhdessa arvioijan kanssa. opasrobotin kanssa harjoitelluilla

jo tytar saavat koulutusta myss Erkin Erkki todetaan riittavan patevaksi reiteilla. Pidemmalle Erkki lahtee silti
kotona. Myés lapsenlapset auttavat kulkemaan opasrobotin kanssa. mieluummin nakevan avustajan kanssa.

Erkkia opasrobotin kaytéssa.

Kuva 30: Erkki hankkii opasrobotin. Valokuvat julkaistu Unsplashissa.



STORYBOARD:

PERSOONA:

KUVAUS:

Leena haluaa lhted kirjastoon
tulostamaan 3D-karttaa
lahiymparistésta. Han kaynnistaa
opasrobotin ja valitsee tallennetuista
kohteista kirjaston.

Opasrobotin kanssa kirjastossa

KUVAUS:
Opasrobotti hakee tallennetun reitin
kirjastoon. Leena kay lapi reitille

11 kit (esim. risteykset,
teiden nimet, rakennukset) ja vahvistaa
reitin.
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KUVAUS:

Leena kulkee reitin kotoa kirjastoon
turvall opasrobotin ohj
Opasrobotti kertoo kirjaston ovella, etta
ma&aranpad on saavutettu.

KUVAUS:

Leena pyytaa opasrobottia etsimaén
kirjastosta infotiskin. Opasrobotti ohjaa
Leenan tiskille.

KUVAUS:

Leena pyytas henkilskuntaa auttamaan
tulostuksessa. Leena laittaa opasrobotin
seuraamaan kirjaston tydntekijaa
tulostuspisteelle.

KUVAUS:

Saatuaan kartan tulostettua Leena
pyytaa Opasrobottia etsimaan ulko-
oven. Opasrobotti palaa kuljettua reittia
ovelle tai hysdyntaa kameraa/karttaa.

Kuva 31: Leena kay opasrobotin kanssa kirjastossa. Valokuvat julkaistu Unsplashissa.



STORYBOARD

PERSOONA

y o

KUVAUS
Kaisa on muuttamassa miehensa kanssa

isompaan asuntoon ennen vauvan
syntymaa. Uusi koti on eri asuinalueella,
joten Kaisan pitaa opetella uusia
reitteja.

KUVAUS
Kaisa muuttaa uuteen kotiin miehensa

kanssa. Kaisa tutustuu ympéristéon
8lindSquare-sovelluksen ja 3D-karttojen
avulla.

Muutto uudelle alueelle opasrobotin kanssa
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KUVAUS

Kaisa selvittaa, mista han saa
opasrobotin kayttésn erikoistunutta
likkumistaidon ohjausta. Kaisa hakee
ohjausta kunnalta.

KUVAUS

Kaisa kay itsenaisesti opasrobotin kanssa
harjoittelemassa opittuja reitteja uuden
kodin ymparistéssa. Kaisa on rohkea
liikkuja, joten han uskaltaa myés poiketa
harjoitelluilta reiteilta.

KUVAUS

Kaisa kay opasrobottiin erikoistuneen
liikkumistaidonohjaajan kanssa lapi kedin
lahiympariston reitteja. Kaisa ottaa
opasrobotin suoraan mukaan
harjoitteluun.

'o’O‘o
1D

KUVAUS

Kaisa tutustuu alueen opasrobotin
kayttajiin keskusteluryhméssa ja
robopiirin tapahtumissa. Kayttajat
jakavat reittivinkkeja jo kayvat yhdessa
lenkilla opasrobottien kanssa.

Kuva 32: Kaisa muuttaa toiselle paikkakunnalle opasrobotin kanssa. Valokuvat julkaistu Uns-

plashissa.
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STORYBOARD Opasrobotin vikaantuminen

PERSOONA Hannia

KUVAUS KUVAUS KUVAUS

Hannu on opasrobotin kanssa normaalilla Opasrobotti pysahtyy ja antaa Hannulle Hannu siirtyy opasrobotin kanssa

aamulenkillaan. virheilmoituksen. Hannu ei saa merkkikepin avulla turvalliseen paikkaan
pasrobottia reagoi ko hin. tien reunaan. Hannu kokeilee kaynnistaa

opasrobotin uudelleen.

KUVAUS KUVAUS KUVAUS

Opasrobotti ei edelleenkaan toimi, joten Opasrobotin huoltopalvelu tulee Hannu saa opasrobotin korjattuna
Hannu soittaa helpdeskiin. Helpdesk hakemaan Hannua ja robottia. Hannu kotiinsa seuraavana arkipgivana. Hannu
yrittéa korjata opasrobotin etayhteyden saa kyydin kotiinsa ja opasrobotti voi taas jatkaa opasrobotin kayttsa

avulla mutta ei onnistu. Helpdesk tilaa viedaan huoltoon. normaalisti.
huollon Hannun luckse.

Kuva 33: Hannun opasrobotti vikaantuu. Valokuvat julkaistu Unsplashissa.

3.5.3 Arvolupaus

Strategyzerin Alex Osterwalderin (Strategyzer 2019) kehittama arvolupauskanvas on tyokalu,
joka auttaa ymmartamaan asiakkaita ja varmistamaan, etta palvelukonsepti vastaa markkinan
tarpeita. Arvolupauskanvaksessa korostuvat potentiaaliset kayttajat haasteineen (pain) ja toi-
veineen (gain), joihin palvelu pyritaan liittamaan sen tarjoamien haasteiden helpottajien

(pain reliever) ja toiveiden tayttajien (gain creator) kautta (Service Design Tools 2019).

Opasrobottihankkeessa sovellettiin arvolupauskanvasta kuvaamaan opasrobotin potentiaalis-
ten kayttajien, nakovammaisten, tavoitteita, toiveita ja haasteita seka kartoittamaan, miten
opasrobottipalvelu voisi naihin vastata. Tavoitteet, toiveet ja haasteet on keratty niin nako-
vammaisten haastatteluista, liikkkumispaivakirjoista kuin tyopajojen aikana kaydyista keskus-
teluistakin. Toiveiden tayttajat ja haasteiden helpottajat on laadittu pohjaten tyopajoissa
syntyneisiin ideoihin seka yleiseen ymmarryksen opasrobotin ominaisuuksista. Arvolupauskan-
vakseen on lisaksi sisallytetty suoria lainauksia nakovammaisten kanssa kaydyista keskuste-
luista seka palautetuista liikkumispaivakirjoista. Nama nostavat kayttajat ja heidan tarpeensa

entista konkreettisemmin esiin. Valmiit arvolupauskanvakset on esitetty Kuva 34Kuva 35.
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KAYTTAJAN TAVOITTEET, TOIVEET JA
HAASTEET

Haluaisin liikkumisen

Toivon, etta minut apuvdlineen olevan
nahdaan kyvykkaana ja turvallinen ja
fiksuna ihmisena. helppokayttsinen.

Haluan olla yhteiskunnan
taysipainoinen jasen ja

Haluaisin saada liikkumisen elaa omashtoista elamaad.

apuvélineen helposti Haluaisin viettad enemman

kaytteoni. aikaa ystavien kanssa.
Haluan pystya liikkkumaan

itsendisesti olematta

: : B N muiden armoilla.
Unelmoin matkustamisesta, Toivoisin padasevani Haluan tuntea itseni

itseni toteuttamisesta ja helpommin erilaisiin hyvaksytyksi ja olla
hyvasta elamasta. tapahtumiin. tasavertainen muiden

kanssa.
En halua, ettd minusta on

luaisi a ki i ) '
Haluaisin, etta kanssani —_—

puhutaan suoraan eika
avustajan kautta.

(¥

En halua joutua
anelemaan apuvalineitd.

Haluan pystya kéymaan

En halua, ettd minua ) PO
yksin kaupassa, t8issa ja

islE1a0n fytimand; harrastuksissa seka
En haluaisi kayttaa niin Onllilanvanalloista viettaa :ikoc ystavieni
aljon avustajaa ja taksia. : e anssa.
palj jaaj jarjestaa paasy johonkin HisiiEs e
gliciesaben tarvitse miettia, kuinka
Opaskoira vaatii liikaa tilaisuuteen.

paasen haluamaani

hoitoa ja vaivannaksa. paikkaan.

Ystavani pelkaavat koiria

IRtisatovar tai ovat allergisia. B il foitua
ennakkoluuloisia ja miettimaan, miten minuun
tietamattomia. Turhauttaa olla muiden suhtaudutaan ja onko

Pelkaan, etta uusi armoilla. tarpeeni huomioitu
apuvaline ei kuitenkaan Hlifavasti:
toimi kunnolla ja jaa

Pelkaan eksyvani reitilta ja

kayttamatta. joutuvani vaaraan.

"Hankalan ulkoilun jalkeen kotiin "Seinat kaatuvat padlle, kun en

palattuani itkin ja jalat tarisivat

téiden jalkeen paase omaehtoisesti

"En tieda uskallanko koiran

pitkaan." liikkumaan."

elaksitymisen jalkeen ottaa uutta

nuorta koiraa. Tamé pohdinta

itkettaa."

Kuva 34: Arvolupauksen ensimmainen osa kuvaa kayttajan tavoitteita (valkoinen tausta), toi-
veita (tummanharmaa tausta) ja haasteita (vaaleanharmaa tausta). Valokuva julkaistu Uns-

plashissa.
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PALVELUN TARJOAMAT TOIVEIDEN
TAYTTAJAT JA HAASTEIDEN HELPOTTAJAT

Tarjoaa mahdollisuuden

Turvallinen ja luotettava
liikkua itsendisesti ja

apuvaline
lahted kotoa omilla 2
ehdoilla
Nostaa kayttajan statusta
Toimiva kayttéliittyma ja muiden silmissé

miellyttava ulkomuoto

Opasrobotti - tekninen
liikkumisen apuvéline Liséa tietoisuutta
nakévammaisuudesta myds
nakevien keskuudessa

Toimivat huolto- ja
tukipalvelut

Toimii keskustelunavaajana
ja herattaa kiinnostusta

Opasrobotin huolto- ja
tukipalvelut

Mahdollisuus integroida
muihin sovelluksiin

Lyhyempi
kayttéonottoperehdytys ja
totuttelujakso kuin
Opasrobotin opaskoiran kanssa

kayttskoulutukset
Mahdollistaa paasyn

Ei vaadi yhta paljon
tilaisuuksiin ja paikkoihin,

hoitoa ja huoltamista kuin
opaskoira CB joihin ei muuten padsisi
"Robopiiri" - opasrobotin

kayttajien yhteisé Tekee nakévammaisen
nakyvaksi eika
nakymattémaksi (toisin kuin
avustaja)

Selked tiedotus ja kriteerit
apuvélineen mysntamiselle

Tarpeelliset
toiminnallisuudet
itsendiseen liikkumiseen

"On se ihme, jossei opasrobotti nosta "Opaskoiraihmiset nahdaan
elamanlaatua, kun elamanpiiri nakévammaisten eliittina.
‘ "Opasrobotin pitaa olla tyylikas ja Opasrobotilla voisi olla samanlainen

lagjenee.’
kaunis, ei mikaan Dyson-imuri tai vaikutus."

rollaattori. Sen kanssa pitaéa voida

mennd vaikka Linnan juhliin."

Kuva 35: Arvolupauksen toinen osa kuvaa opasrobotin palvelukokonaisuutta ja kuinka se vas-

taa kayttajan tarpeisiin. Valokuva julkaistu Unsplashissa.
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4  Tulokset

Tassa osiossa esitellaan opinnaytetyossa laadittu opasrobotin palvelukonsepti ja siihen linkit-
tyvat ulkopuolisten tahojen tuottamat palvelut. Lisaksi esitetaan jatkokehitysehdotuksia
opasrobottipalvelun kehittamiseksi. Lopuksi peilataan opasrobottia Fundamental 4s -malliin,
joka kuvaa ihmisen fundamentaaleja perustarpeita ja sita, miten palveluiden tulee vastata

naihin tarpeisiin menestyakseen nykyajan eksponentiaalisesti kehittyvassa maailmassa.

4.1  Opasrobottipalvelun kuvaus

Opasrobottipalvelu koostuu fyysisesta opasrobotista, liilkkumisen teknisesta apuvalineesta,
seka siihen liittyvista palveluista, kuten koulutuksesta ja huollosta. Opasrobottipalvelun tar-
joaa GIM Oy yhteistyossa muiden toimijoiden kanssa. Tassa konseptikuvauksessa opasrobotti-
palvelun tuottajaa kutsutaan palveluntarjoajaksi. Kuva 36 tiivistaa konseptiin kuuluvat palve-

lut. Konseptia kaydaan tarkemmin lapi seuraavissa alaluvuissa.

[ ]
Liikkumistaidon
ohjaus
.W!
Soveltuvuus- Koulutus tikiolto (Kuljetus-
i palvelut)
arviot
[ [nY
rgurgl
Kayttokoe
v— OPASROBOTTI
=
Tekninen

tuki

Tiedotus @ z
6 Peesarit

Robopiiri ja
0@® muut yhteisot
g

Kuva 36: Opasrobotin ymparille linkittyvat palvelut. Sisemmalla kehalla esitetaan palveluntar-

joajan tuottamia palveluita, ulommalla kehalla muiden tuottamia.
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4.1.1 Tiedotus

Opasrobotista tiedotetaan eri medioiden ja toimijoiden kautta. Tietoisuutta opasrobotista
voidaan jakaa esimerkiksi nakovammaisten sopeutumiskursseilla, Airut-lehdessa ja nakovam-
maisten keskusliiton Facebook-sivulla. Nakovammaisten lisaksi on tarkea tuoda tietoa opasro-
botista myos liikkumistaidonohjaajille ja muille nakovammaisten kanssa toimiville tahoille,
jotka voivat osaltaan lisata tietoisuutta myos nakovammaisten keskuudessa. Uuden apuvali-
neen tullessa katukuvaan on olennaista tiedottaa myos nakevia, joiden on mahdollisesti tar-
peen huomioida opasrobotin kanssa kulkijat lilkenteessa. Samalla voidaan pyrkia lisaamaan

yleista tietoisuutta nakovammaisuudesta ja nakovammaisten kanssa toimimisesta.

4.1.2 Opasrobotin hankinta

Nakovammainen voi hakea opasrobottia oman keskussairaalansa kautta. Hakemuksessa nako-

vammainen perustelee tarpeensa opasrobotille (esim. oma mieltymys, astma, haluttomuus si-
toutua koiran hoitamiseen), minka jalkeen nakovammaisen valmius opasrobotin kayttoon tes-
tataan keskussairaalan kuntoutuksessa. Nakovammainen saa kuntoutusohjaajalta kartoituksen
ja suosituksen opasrobottiin. Mikali valmiudet opasrobotin kayttoon eivat tayty, nakovammai-
nen saa perustelut seka ohjeet siihen, mita osa-alueita taman tulisi viela kehittaa (esim. liik-

kumistaidot kepin kanssa, suunnistautuminen, tekniset valmiudet).

Nakovammainen saa keskussairaalasta myontavan paatoksen ja maksusitoumuksen opasrobo-
tin hankintaa varten. Taman jalkeen nakovammainen tekee opasrobotin huoltosopimuksen
palveluntarjoajan kanssa. Toistaiseksi voimassa oleva sopimus kattaa opasrobotin kayton, tek-
nisen tuen, kayttoonottokoulutuksen ja tarvittavat huollot seka paivitykset. Opasrobotin vi-
kaantuessa pysyvasti tai tultua muuten kayttokelvottomaksi, laite vaihdetaan uuteen, mikali

nakovammainen ei halua paattaa sopimusta.

Ennen itsenaista kayttoa nakovammainen osallistuu opasrobotin kayttoonottokoulutukseen,
jossa kaydaan lapi robotin perustoiminnallisuudet ja harjoitellaan sen kayttoa erilaisissa ym-
paristoissa. Koulutukseen sisaltyy pienryhmissa tapahtuva perehdytys palveluntarjoajan ti-
loissa seka kotikoulutus nakovammaisen omassa ymparistossa. Koulutus raataloidaan osallistu-
jan tarpeiden mukaisesti, siten etta se on yhteiskestoltaan noin kahdesta tunnista yhteen pai-
vaan. Koulutukseen suositellaan osallistumaan yhdessa nakevan apuhenkilon (esim. puoliso,
muu lahiomainen tai ystava) kanssa, jotta opasrobotin kayttoa voi myohemmin harjoitella yh-

dessa taman henkilon kanssa.

Kun nakoévammainen on osallistunut kayttoonottokoulutukseen, suorittaa tama viela opasrobo-
tin “ajokokeen”, jossa arvioija varmistaa, etta opasrobotin itsenainen kaytto sujuu turvalli-

sesti. Kokeen jalkeen nakovammainen voi alkaa liikkua opasrobotin kanssa itsenaisesti.
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Itsenaisen liikkumisen tueksi palveluntarjoaja perehdyttaa vapaaehtoisia opasrobottituto-
reita, jotka ovat itse aktiivisia opasrobotin kayttajia. Tutorkayttajat organisoivat esimerkiksi
ryhmakavelyita yhdessa alueen opasrobotin kayttajien kanssa. Tutorointi on osa opaskoirayh-
distyksen opasrobottijaoksen, “Robopiirin”, toimintaa. Lisaksi Robopiirilla on verkossa oma

keskustelupalsta, jossa opasrobotin kayttajat voivat jakaa kokemuksia ja vinkkeja.

4.1.3 Reittien opettelu

Uusien reittien opettelu opasrobotin kanssa tapahtuu opasrobotin kanssa liikkumiseen erikois-
tuneen liikkumistaidonohjaajan avulla. Nakovammainen hakee kunnalta liikkumistaidon oh-
jausta ja saa kayttoonsa opasrobottiin perehtyneen liikkkumistaidonohjaajan. Liikkumistai-
donohjaaja tutustuu ensin itse nakovammaisen toivomiin reitteihin/kohteisiin ja pyrkii loyta-
maan opasrobotin kayttajalle sopivimman reitin. Taman jalkeen liikkumistaidonohjaaja kave-
lee reitin yhdessa nakovammaisen kanssa ilman opasrobottia. Liikkumistaidonohjaaja ja nako-

vammainen sopivat yhdessa luontevista maamerkeista ja kayvat lapi reitin tarkeita kohtia.

Kun reitti on nakovammaiselle riittavan tuttu, otetaan harjoitteluun mukaan opasrobotti, jota
nakovammainen kayttaa. Liikkumistaidonohjaaja kulkee opasrobotin ja nakovammaisen mu-
kana ja auttaa tarvittaessa reitilla pysymisessa ja maamerkkien loytamisessa. Halutut maa-
merkit voidaan tallentaa robotin muistiin esimerkiksi aaninauhoitteina, jotka soitetaan oike-

assa kohdassa.

Taman jalkeen nakovammainen voi viela kulkea reitin itsenaisesti opasrobotin kanssa, niin
etta lilkkkumistaidonohjaaja on etayhteyden paassa, nakee kayttajan ja opasrobotin etenemi-

sen kartalla ja voi tarvittaessa ohjata nakovammaista etayhteyden valityksella.

Kun reitti on riittavan hyvin nakovammaisella hallussa ja tallentunut opasrobotin muistiin, na-

kovammainen voi alkaa kulkea reitilla itsenaisesti opasrobotin kanssa.

4.1.4 Opasrobotin kaytto

Opasrobottia ei tarvitse kayttaa kotona, joten sita sailytetaan esimerkiksi omassa latauspis-
teessaan. Kun nakovammainen haluaa lahtea liikkeelle kotoaan, han kaynnistaa opasrobotin
valitsee haluamansa maaranpaan joko nappailemalla tai puhumalla (esim. “kirjasto”). Opas-
robotti tarjoaa tallennettua reittia kirjastoon. Nakovammainen voi tutustua tarjottuun reittiin
kaymalla lapi kuljettavat tiet, risteykset ja tallennetut maamerkit, minka jalkeen nakdvam-

mainen vahvistaa reitin.

Nakovammainen nostaa/tyontaa opasrobotin ulos ja saataa tarvittaessa haluamansa vedon.

Opasrobotti lahtee viemaan nakévammaista reittia pitkin turvallisesti esteita vaistaen. Opas-

mukaisesti. Opasrobotti pysahtyy ennen suojatieta ja odottaa nakovammaiselta ylityskaskya.
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Kun opasrobotti saapuu perille maaranpaahan, se ohjaa kayttajan sopivan etaisyyden paahan
tin kanssa ja pyytaa tata etsimaan infotiskin. Opasrobotti tunnistaa tiskin tai paikantaa sen
kartan avulla. Infotiskilla nakovammainen pyytaa tyontekijaa viemaan hanet haluamalleen

osastolle. Nakovammainen pyytaa opasrobottia seuraamaan tyontekijaa.

Kun nakovammainen on saanut asiansa hoidettua, han pyytaa opasrobottia etsimaan ulko-
oven. Opasrobotti tunnistaa oven tai etsii sen kartan perusteella. Opasrobotti voi myos palata
samaa reittia ovelle. Nakovammainen astuu ovesta ulos, josta opasrobotti ohjaa nakovammai-

sen turvallisesti kotiin.

4.1.5 Opasrobotin ohjelmapaivitykset

Osa opasrobottiin kehitystyon mukana tulevista toiminnallisuuksista voidaan paivittaa kaytta-
jien laitteisiin etana tehtavan ohjelmistopaivityksen myota. Naista paivityksista tiedotetaan

kayttajia etukateen palveluntarjoajan tiedotuskanavien kautta (esim. Youtube-kanava, Face-
book-sivu, keskusteluryhma, uutiskirje). Kun paivitys on valmis ladattavaksi, nakovammainen

saa opasrobotilta ilmoituksen uudesta paivityksesta ja sen sisallosta.

Nakovammainen voi ladata paivityksen heti tai pyytaa opasrobottia tekemaan paivityksen yon
aikana robotin ollessa latauksessa. Jos paivitys onnistuu, nakbvammainen voi ottaa opasrobo-
tin normaalisti kayttoon aamulla. Epaonnistuneen paivityksen tapauksessa nakovammainen
saa opasrobotilta ilmoituksen paivityksen epaonnistumisesta ja kehotuksen ottaa yhteytta
tekniseen tukeen. Nakovammainen soittaa teknisen tuen palvelunumeroon ja toimii ohjeiden

mukaisesti saadakseen paivityksen ladattua.

4.1.6 Opasrobotin vikaantuminen

Opasrobotin vikaantumista kesken kayton pyritaan ehkaisemaan saannollisilla tarkistuksilla ja
huolloilla seka etayhteyden valityksella etta huoltoliikkeissa. Lisaksi opasrobotissa on sisaan-
rakennettua diagnostiikkaa, jonka avulla robotti pystyy ennakoimaan mahdollisia vikatilan-
teita tai muita kayttoa haittaavia hairioita (esim. akun tyhjeneminen) ja varoittamaan kaytta-

jaa vikaantumisesta.

kehottaa siirtymaan turvalliseen paikkaan esimerkiksi seinan viereen tai penkille. Jos mahdol-
lista, opasrobotti ohjaa kayttajan tallaiseen paikkaan. Paastyaan turvalliseen paikkaan, kayt-
taja buuttaa opasrobotin ja odottaa sen uudelleenkaynnistymista. Mikali robotti kaynnistyy
uudelleen ja toimii normaalisti, nakovammainen voi jatkaa sen kayttéa normaaliin tapaan.
Muussa tapauksessa kayttaja ottaa puhelimitse yhteytta opasrobotin tekniseen tukeen, joka

yrittaa ratkaista ongelman ensin etayhteyden avulla.
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Tarvittaessa teknisesta tuesta tilataan paikalle huoltoauto, joka vie nakovammaisen toivot-
tuun maaranpaahan ja kuljettaa opasrobotin huoltoon. Kuljetus voidaan jarjestaa myos yh-
teistyossa paikallisten taksifirmojen tai vartiointiliikkeiden kanssa. Mikali odotettavissa on
pitka huolto ja kayttaja nain toivoo, toimitetaan kayttajalle korvaava laite huollon ajaksi.
Huollettu opasrobotti toimitetaan kayttajan kotiin. Jos opasrobotti on pahoin vaurioitunut,

voidaan se myos vaihtaa kokonaan uuteen.

4.1.7 Huolto- ja tukipalvelut

Opasrobotin kayttosopimukseen sisaltyy tarpeelliset korjaukset ja yllapidon kattava huoltoso-

pimus seka vuorokauden ympari saatavissa oleva tekninen tukipalvelu.

Vikatilanteissa opasrobotti noudetaan huoltoon vikaantumispaikalta. Mikali vuosihuolto tai
muu saannollinen yllapito on tarpeen, voidaan opasrobotti sita varten noutaa kayttajan kotoa
tai kayttaja voi toimittaa sen paikalliseen huoltoliikkeeseen. Huollon tulee olla kayttajan saa-

tavilla paikkakunnasta riippumatta.

Opasrobotin tekninen tuki toimii ensisijaisesti puhelinpalveluna. Hatatilanteita varten kay-
niseen tukeen yhteydessa myos sahkopostitse. Neuvonnan lisaksi tekninen tuki tuottaa materi-
aalia opasrobotin kayttoon liittyen: esimerkiksi ohjevideoita ja uutiskirjeita, joissa kerrotaan

uusista ominaisuuksista ja ohjataan opasrobotin tehokkaaseen hyodyntamiseen.

4.1.8 Koulutuspalvelut

Opasrobotin koulutuspalvelut kattavat niin kayttajille suunnatun kayttoonottokoulutuksen

kuin ammattilaisten perehdytyksen.

Kayttoonottokoulutus jakautuu pienryhmassa suoritettavaan perehdytykseen seka yksilolliseen
kotikoulutukseen. Nakovammaisen kayttajan lisaksi pyritaan perehdyttamaan ainakin yksi ta-
man lahipiiriin kuuluva nakeva henkilo, jonka kanssa nakovammainen voi jatkaa opasrobotin
kayton harjoittelua. Perehdytyksessa keskeista on kayda lapi opasrobotin kayton perusteet:
mita osia ja toimintoja opasrobotissa on, miten niita kaytetaan ja miten vikatilanteissa tai
muiden poikkeusten kohdalla toimitaan. Perehdytyksen jalkeen kayttajalla pitaa olla turvalli-
nen ja luottavainen tunne opasrobotin kanssa kulkemisesta. Kotikoulutusosiossa voidaan viela
varmistaa, etta nakovammainen pystyy kayttamaan opasrobottia omassa ymparistossaan.
Opasrobotille katsotaan yhdessa hyva sailytys- ja latauspaikka kayttajan kotoa, tarkistetaan
etta sen kanssa paasee kulkemaan ulko-ovista ja esimerkiksi kerrostalon hississa, ja vastataan

tin “ajokokeeseen” ja sovitaan tarvittaessa lisaperehdytyksesta.
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Ammattilaisten ja muiden asiantuntijoiden perehdytys kattaa esimerkiksi lilkkkumistaidonoh-
jaajien kouluttamisen opasrobotin kanssa liikkumiseen ja reittien opetteluun seka kuntoutus-
ohjaajien kouluttamisen opasrobotin kayttovalmiuksien arviointiin. Liikkumistaidonohjaajien
koulutusta varten tehdaan yhteistyota alan oppilaitosten (esim. Ammattiopisto Live) kanssa,
jotta alan opiskelijat saavat tuoreeltaan tiedon uudesta apuvalineesta. Lisaksi voidaan pereh-
dyttaa vapaaehtoisia tutorkayttajia ja peesareita seka tuoda tietoisuutta opasrobotista kirjas-

tojen, kauppojen ym. henkilokunnalle, joka kohtaa tyossaan nakovammaisia.

4.2  Muiden kuin palveluntarjoajan tuottamat palvelut

Palveluntarjoajan tuottamien palveluiden lisaksi opasrobotin ymparille linkittyy muiden sidos-

ryhmien tarjoamia palveluita. Mahdollisia palveluita esitetaan alla.

4.2.1 Robopiiri - opasrobotin kayttajien yhdistys

Opaskoirayhdistys nousi opaskoiran kayttajien puheissa esiin tarkeana yhteisona ja vertaistuen
lahteena. Vastaavasti opasrobotin kayttajat voisivat keraantya yhteen robopiiriksi, joka tarjo-

aisi kanavan tutustua muihin opasrobotin kayttajiin.

Opaskoirayhdistys toimii vapaaehtoisin nakovammaisvoimin, ja sen tarkoitus on seka lisata
tietoisuutta opaskoirista etta jarjestaa jasenilleen erilaisia aktiviteetteja, kuten opastuskil-
pailuja, yhteisia kavelyretkia, illanviettoja ja pidempia patikoita. Opaskoirayhdistys on jakau-

tunut paikallisiin kerhoihin, jotka jarjestavat alueellista toimintaa.

Koska opaskoiran kayttajiakin on vain noin 200 ja opasrobotin kayttajia tullee ainakin alkuvai-
heessa olemaan vain vahan, voisi robopiiri toimia osana yhdistettya opaskoira- ja opasrobot-
tiyhdistysta. Robopiirilla ja koirakerholla voisi olla joitakin yhteisia tapahtumia, kuten jump-
paa ja juhlia, minka lisaksi robopiiri voisi jarjestaa opasrobottiin keskittynytta harrastustoi-

mintaa ja vertaistukea.

Opaskoiran ja opasrobotin kayttajien yhteistyossa tulee huomioida, etta osa opaskoiran van-
noutuneista ystavista suhtautuu opasrobottiin negatiivisesti. Yhteinen yhdistystoiminta voisi

kuitenkin toimia osaltaan myos ennakkoluulojen poistajana.

4.2.2 Robopeesarit - vapaaehtoiset liikkumisen avustajat

Peesarit ovat nakevia vapaaehtoisia, jotka kulkevat opaskoiran kayttajien apuna seka naiden
arkisilla reiteilla etta Opaskoirayhdistyksen jarjestamilla patikoilla ja muilla retkilla. Moni
peesariksi pyrkiva haluaa toimintaan mukaan nimenomaan koirien takia, mutta peesarin ei it-
seasiassa kuulu ottaa kontaktia opaskoiraan, vaan toimia nakovammaisen koiran kayttajan
kanssa. Talloin voitaisiin ajatella, etta opaskoiran kayttajien lisaksi peesarit voisivat hyvin toi-
mia myos opasrobotin kayttajien apuna liikkumisessa. Robopeesarin kanssa opasrobotin kayt-

taja voi varmistaa turvallisen kulkemisen esimerkiksi uuden reitin harjoitteluvaiheessa.
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4.2.3 Liikkumistaidon ohjaus

Liikkumistaidonohjaaja opettaa nakovammaiselle liikkumisen perustaitoja, kuten eri aistien
hyodyntamista, suunnistautumista ja valkoisen kepin kayttotekniikoita. Nakovammainen voi
hakea liikkumistaidon ohjausta uusien reittien opetteluun esimerkiksi uuden tyopaikan tai

muuton yhteydessa.

Opasrobotin kayttaja voi kayttaa lilkkkumistaidon ohjaajaa seka robotin hallinnan etta uusien

reittien opetteluun. Reittivalintoja tehdessa lilkkkumistaidonohjaajan tulee huomioida opasro-
botin erityispiirteet, kuten se etta opasrobotti ei kulje portaissa eika kovin vaikeakulkuisessa
maastossa. Liikkumistaidonohjaaja voi hydyntaa opasrobotin teknologiaa esimerkiksi tallenta-

malla yhdessa nakovammaisen kanssa tarkeita maamerkkeja opasrobotin muistiin.

4.2.4 Sopivuusarviot

Opasrobotin sopivuutta kayttajalle arvioidaan keskussairaaloissa vastaavasti kuin opaskoiran.
Opasrobotin kaytto edellyttaa nakovammaiselta riittavia lilkkkumis- ja teknisia valmiuksia.
Opasrobotin myontamiseen tulee laatia selkeat kriteerit, jotta eri alueiden nakovammaiset

ovat tasavertaisessa asemassa sen saamisen suhteen.

4.3  Jatkokehitysehdotukset

Haastatteluissa, ideointityopajoissa ja tulevaisuusverstaassa nousi esiin useita ideoita opasro-
botin kayttoon liittyen. Vaikka alkuvaiheessa pyritaan tekemaan yksinkertainen ja varmasti
toimiva liikkkumisen apuvaline, voivat villimmat ideat tulevaisuudessa tarjota lisaarvoa ainakin
joillekin kayttajaryhmille. Tama osio esittelee joitakin naista ideoista jatkokehitysehdotuk-

sina opasrobotille. Kuva 37 tiivistaa mahdolliset jatkokehitysehdotukset.
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Kuva 37: Opasrobottipalvelun jatkokehitysehdotuksia.

4.3.1 Mobiilisovellus opasrobotin ohjaamiseen

Etenkin tyoikaiset ja nuoremmat nakovammaiset kayttavat sujuvasti alypuhelinta, joka toi-
misi luontevana kayttoliittymana myds opasrobotille. Alypuhelimessa toimivan sovelluksen
kautta kayttaja voisi esimerkiksi luoda opasrobotin kayttajaprofiilin, jonka kautta opasrobotin
toiminnallisuuksia voisi personoida maarittelemalla esimerkiksi opasrobotin puheaanen, ilmoi-
tettavat esteet ja vedon oletusvoimakkuuden. Sovelluksen kautta voisi seurata opasrobotin
kanssa kuljettuja reitteja ja matkaa, ja tarvittaessa vaikka jakaa tiedon opasrobotin sijain-
nista lahiomaiselle. Lisaksi sovelluksen kautta voisi linkittaa opasrobottiin jo olemassa olevia

palveluita, kuten BlindSquare, Be my eyes tai Seeing Al.

Mobiilisovelluksen kehittaminen vaatisi lisaa kayttajatutkimusta, ideointia ja protoilua seka
prototyyppien testaamista kayttajilla. Sovelluksen voisi kehittaa yhteistyossa digipalveluiden
tuottamiseen erikoistuneen yrityksen kanssa, jotta varmistetaan muotoilun ja toteutuksen

laatu.
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4.3.2 Opasrobotin erilaiset kayttotavat

Nakovammaisten kanssa kaydyissa keskusteluissa nousi esiin erilaisia tarpeita ja toiveita opas-
robotin kayttoon. Kun normaali lilkkkuminen opetelluilla reiteilla onnistuu, voi opasrobotin
kayttoa laajentaa erilaisilla kayttotavoilla. Kaksi nakovammaisten ideoimaa kayttotapaa oli-
vat ns. seikkailumoodi ja sunnuntaikavelymoodi.

Seikkailumoodissa opasrobotti ei pyri kulkemaan tiettya reittia, vaan ainoastaan huolehtii
kayttajan turvallisuudesta siten, etta tama ei tormaa, tipahda, kompastu tai ajaudu vaaralli-
siin paikkoihin. Opasrobotti voi tiedottaa esimerkiksi risteyksista, jolloin kayttaja tekee valin-
nan suunnasta. Seikkailukavelyn paatyttya opasrobottia voi pyytaa viemaan kayttajan suorinta
tieta kotiin.

Sunnuntaikavelylla opasrobotti voi kulkea harjoiteltua tai uutta reittia. Opasrobotti kuvailee
ymparistoa kayttajalle tarkemmin kertoen esimerkiksi, minka varisia taloja tai millaista kas-
villisuutta ymparilla on. Sunnuntaikavely voisi olla my0s vaikkapa arkkitehtuurikierros tai his-
toriakierros, jossa kaveltaisiin tietty reitti ja opasrobotti kertoisi reitin varrella olevista ra-
kennuksista tai historiallisista tapahtumista. Kayttaja voisi halutessaan pyytaa opasrobottia
ottamaan valokuvia reitin varrelta, ja katsoa kuvia myohemmin yhdessa nakevien ystaviensa

tai perheenjasentensa kanssa.

4.3.3 Crowdsourcing reittien tuottamisessa

Kun opasrobotin kayttajakunta laajenee, lisaantyvat myos opasrobotin kanssa kuljetut reitit.
Teknisesti olisi mahdollista siirtaa yhden opasrobotin kanssa opeteltu reitti toiseen opasrobot-
tiin, jolloin toisen opasrobotin kayttaja voisi suoraan hyodyntaa tata reittia omassa liikkumi-

sessaan.

Kayttajan persoonasta ja valmiuksista seka opasrobotin teknisesta kyvykkyydesta riippuu, voi-
siko kayttaja lahtea opasrobotin kanssa itselleen tuntemattomalle reitille. Tyopajoihin osallis-
tuneista nakdvammaisista moni tuntui olevan lahtokohtaisesti valmis luottamaan opasrobot-

tiin niin, etta voisi kulkea taman kanssa aivan vierastakin reittia. Toisaalta haastatellut liikku-
mistaidonohjaajat pitivat tarkeana, etta nakovammainen opettelee ja tuntee reitin ennen sen

kulkemista itsenaisesti opasrobotin kanssa.

Kaikkein varmimmille liikkujille todennakoisesti sopisi lahtea taysin tuntemattomallekin rei-
tille, mikali opasrobotti kavisi sen esimerkiksi sanallisesti lapi ennen reitin kulkemista. Muut-
kin kayttajat voisivat hyotya opasrobottien synnyttamasta reittiverkostosta niin, etta liikku-
mistaidonohjauksen hankkimisen sijaan he lahtisivat uusille reiteille esimerkiksi nakevien la-

heistensa tai vapaaehtoisten peesarien kanssa.
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Erityisesti reittiverkostoa voisi hyodyntaa sisatilanavigoinnissa esimerkiksi ostoskeskuksissa.
Kun yksi kayttaja on kulkenut opasrobotin kanssa vaikkapa ostoskeskuksen ulko-ovelta ruoka-
kauppaan, voisivat seuraavat kayttajat hyodyntaa tata reittia omassa asioinnissaan. Sisatilo-
jen reittien jakaminen voisi olla paikkaan sidottua esimerkiksi niin, etta opasrobotin saapu-
essa ostoskeskuksen ulko-ovelle kayttaja saa tiedon tarjolla olevista maaranpaista (esim. ap-

teekki, ruokakauppa, bussilaituri) ja voi valita niista haluamansa.

Reittien jakamisessa on tarkea huomioida kayttajien yksityisyys ja tietosuoja. Kenenkaan re-

aaliaikaista sijaintia tai vaikkapa tarkkaa kotiosoitetta ei voi jakaa muille.

4.3.4 Sosiaalinen liikkuminen

Erilaiset liikuntasuoritusten jakamiseen keskittyvat sovellukset ovat olleet pinnalla sosiaalisen
kirjata liikuntasuorituksiaan ja jakaa niita vaikkapa Facebookissa, ja Sports Tracker, joka tal-

lettaa kayttajan lenkin pituuden, keston ja reitin ja mahdollistaa naiden jakamisen.

Vastaavalla tavalla kayttaja voisi halutessaan jakaa opasrobotin kanssa kulkemiansa reitteja
ja niiden kestoja joko ystavilleen tai perheenjasenilleen tai laajemmalle verkostolle sosiaali-
sessa mediassa. Nakovammaiset voisivat nain jakaa hyvaksi havaitsemiaan reitteja ja huomi-
oita niista toisilleen, tai nakdvammainen voisi nayttaa lahipiirilleen omaa arkeaan tata
kautta.

Kuljettujen reittien jakamista ja tarkkaan maaritellylle lahipiirille mahdollista reaaliaikaista-
kin seurantaa voisi hyodyntaa myos kayttajan paikantamisessa ongelmatilanteessa seka tuo-

maan lahipiirille ja nakovammaiselle itselleen turvallisuuden tunnetta liikkumiseen.

4.4 Fundamental 4s ja opasrobotti

Tietoperustassa esiteltiin Fundamental 4s -malli, joka nostaa esiin nelja motivaation lahdetta
ja miten ne tulisi huomioida palveluiden kehittamisessa. Tassa luvussa pureudutaan jokaiseen

neljaan mallin osa-alueeseen opasrobotin ja sen kayttajapersoonien nakokulmasta.

4.4.1 BE better, eli miten opasrobotti tekee kayttajastaan paremman ihmisen

Palvelu, joka kunnioittaa asiakkaan henkilokohtaisia arvoja ja auttaa tata toimimaan oikein,
toteuttaa olennaisen nelikon BE better -sektoria (Pawlak & @stergaard 2016, 30-37). Jokai-
sella ihmisella on tietenkin oma moraalikasityksensa, mutta nakOvammaisen tapauksessa voisi
ajatella taman esimerkiksi haluavan olla taysipainoinen yhteiskunnan jasen, joka osallistuu
tyoelamaan ja hyodyntaa kykyjaan yhteison hyvaksi. Opasrobotti tukee tata tavoitetta mah-

dollistamalla aiempaa itsenaisen liikkumisen esimerkiksi kotoa tyopaikalle.
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Erityisen vahvana BE better -motivaattori nakyy vetaytyjapersoona Erkissa, joka kokee ole-
vansa jossain maarin taakka yhteiskunnalle ja laheisilleen. Erkki haluaisi kylla toimia yhteison
hyvaksi ja auttaa lastenlasten hoidossa, mutta ei kykene siihen omin avuin. Opasrobotin
avulla Erkki pystyy suoriutumaan arjestaan itsenaisemmin, pysyy paremmin perheen touhuissa
mukana eika joudu hyodyntamaan yhta paljon yhteiskunnan ”armopaloja”, kuten avustajaa

tai invataksia. Opasrobotti auttaa Erkkia kokemaan itsensa paremmaksi ihmiseksi.

4.4.2 DO better, eli miten opasrobotti saa kayttajansa suoriutumaan paremmin

DO better -sektoria toteuttava palvelu auttaa asiakasta suoriutumaan paremmin tekemalla
tuotteista helpommin kaytettavia tai tilanteista helpommin selviydyttavia (Pawlak &
@stergaard 2016, 38-47). Taman osa-alueen yhteys opasrobottiin on helposti nahtavissa: opas-
robotti auttaa kayttajaa lilkkkumaan varmemmin mahdollistaen paremman suoriutumisen asi-
ointireissulla tai kavelylenkilla. Opasrobotti auttaa kayttajaa seka suoriutumaan paremmin

arkisissa toiminnoissaan etta mahdollistaa lilkkkuvamman elamantyylin.

DO better -motivaattori lienee tarkein suoriutujapersoona Kaisalle. Kaisa etsii jatkuvasti uusia
haasteita ja mahdollisuuksia kehittaa itseaan eika pelkaa tarttua mahdottomilta tuntuviin-
kaan tehtaviin. Kaisa elaa urheilullista elamaa ja haluaa pysya toimintakykyisena mahdollisim-
man pitkaan. Opasrobotin avulla Kaisalla on mahdollisuus yllapitaa liikkuvaista elamaansa ja
loytaa uusia seikkailuita. Opasrobotti auttaa Kaisaa suoriutumaan elamassaan entista parem-

min.

4.4.3 FEEL better, eli miten opasrobotti vetoaa kayttajansa tunteisiin

FEEL better -sektoria toteuttava palvelu pyrkii vetoamaan asiakkaan tunteisiin esimerkiksi pe-
lillistamisen avulla ja sitouttamaan asiakkaita tarjoamalla naille kokonaisvaltaisen tunne- ja
aistielamyksen (Pawlak & @stergaard 2016, 48-57). Opasrobotilla on kahdenlaisia mahdolli-
suuksia tunteiden herattamiseen: designin ja ulkomuodon kautta seka erilaisten kayttotapo-

jen avulla.

Nakovammaisten haastattelussa opasrobotin ulkonako nousi esiin keskeisena kriteerina sen hy-
vaksymiselle. Opasrobotin tulee nayttaa ja tuntua miellyttavalta jopa siihen pisteeseen asti,
etta se tulisi tunnetuksi etenkin designistaan. Opasrobotilla on mahdollisuus muotoutua kayt-
tajansa tarkeimmaksi esineeksi, joka pelastetaan ensimmaisena tulipalosta. Tama edellyttaa

kuitenkin sita, etta se hyvan toiminnallisuuden ja kaytettavyyden lisaksi myos tuntuu hyvalta.

Toinen tapa saada opasrobotti herattamaan kayttajassaan tunteita on sen ajatteleminen laa-
jemmin kuin liikkumisen apuvalineena. Voisiko opasrobotti olla myos uskollinen matkakump-
pani, lilkkumaan kannustava personal trainer tai kommunikointivaline? Jatkokehitysehdotuk-

sissa esitetyt ideat, kuten opasrobotin personoitava puheaani ja kommunikointitapa,



66

lilkkkumisen jakaminen sosiaaliseen mediaan tai reittiverkoston luominen opasrobotin kaytta-

jien toimesta voivat nousta ratkaisevaksi tekijaksi opasrobotin menestyksen kannalta.

FEEL better -motivaattori on tarkea etenkin sopeutujapersoona Leenalle, joka saattaa jopa
hieman kammoksua teknisia laitteita eika ainakaan toivo mitaan rotiskoa eteiseensa polytty-
maan. Leena arvostaa estetiikkaa, ja opasrobotin ulkonaon tulee sopia niin oopperamekkoon
kuin kavelypukuunkin. Leenalle opasrobotti on muutakin kuin valine paasta liikkkumaan pai-
kasta toiseen - se on henkilokohtainen identiteetin osa. Jos Leenan opasrobotti vikaantuu,
han toivoo ehdottomasti saavansa oman yksilonsa korjattuna takaisin uuden robotin sijaan.
Eteisessa opasrobotin ohi kulkiessaan Leena saattaa sipaista sita vain tunteakseen silean pin-
nan ja kaytossa syntyneet pienet kulumat. Opasrobotti herattaa Leenassa positiivisia tunteita

ja mielikuvia, jotka kumpuavat paljon syvempaa kuin sen kayttoominaisuuksista.

4.4.4 LOOK better, eli miten opasrobotti nostaa kayttajansa sosiaalista statusta

LOOK better -sektorissa on kyse asiakkaan sosiaalisen statuksen parantamisesta auttamalla
tata saamaan tunnustusta ja nayttamaan paremmalta muiden silmissa (Pawlak & @stergaard
2016, 58-67). Tassakin motivaation lahteessa yhteys opasrobottiin on selva: opasrobotti osoit-
taa muille sen kayttajan olevan teknologisesti kyvykas, jopa edellakavija, ja parjaavan itse-
naisesti vammastaan huolimatta. Nakovammaisten haastatteluissa tuli ilmi, etta opaskoiran
kayttajia pidetaan tietylla tapaa nakovammaisten eliittina naiden liikkumisvarmuuden ja ky-
vykkyyden ansiosta. Opasrobotin nahtiin voivan vastaavalla tavalla nostaa kayttajansa arvos-

tusta muiden silmissa.

LOOK better -motivaattori nayttaytyy vahvana kaipaajapersoona Hannussa, jolle ystavien ja
yhteiskunnan hyvaksynta on tarkeaa. Hannu haluaa nayttaa olevansa nakovammastaan huoli-
matta kyvykas toimimaan - vammautuminen ei vienyt Hannulta aivoja vaan nakokyvyn. Opas-
robotti on Hannulle seka liikkumisen apuvaline, joka mahdollistaa vauhdikkaan elamantyylin,
etta statussymboli, jolla Hannu viestittaa muille pystyvyyttaan ja osaamistaan. Opasrobotti

nostaa Hannun sosiaalista statusta.

5 Pohdinta ja johtopaatokset

Nakemattoman ei pitaisi olla nakymaton. Nakovammaiset ovat helposti huomioimatta jaava
osa yhteiskuntaamme ja yhteisojamme, mutta heissa piilee paljon kayttamatta jaavaa poten-
tiaalia. Nakokyvyn puuttuminen vaikeuttaa nakovammaisen elamaa monella tavalla, joista
keskeisimpiin kuuluu puutteellinen mahdollisuus lilkkumiseen. Nakovammainen ei voi paattaa
spontaanisti lahtea kirjamessuille, junamatkalle tai tapaamaan ystaviaan, silla kotoa poistu-
minen vaatii vaivannakoa ja suunnittelemista, jollaista nakeva ihminen tuskin osaa edes kuvi-
tella. Nakovammainen ei voi muuton jalkeen tutustua uuteen ymparistoon lahtemalla vain
tutkimaan, vaan tama joutuu tutustumaan alueeseen jo ennen muuttoa liikkumistaidonohjaa-

jan avustuksella, kenties 3D-karttoja ja mobiilisovelluksia hyodyntaen. Muuton jalkeen vie
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viikkoja tai kuukausia oppia edes muutama keskeinen reitti, jotta kotoa paasee postilaatikkoa
pidemmalle. Nakovammaiset ovat kuitenkin alykkaita, pystyvia ihmisia, joilla on samanlaisia
toiveita ja tavoitteita kuin sinulla ja minulla. Miten nama toiveet ja tavoitteet saataisiin to-
teutumaan ja nakovammaiset integroitua paremmin osaksi yhteiskuntaa? Miten tehdaan nake-

mattomasta nakyva?

Robotiikka, tekoaly ja niihin liittyvat teknologiat kehittyvat vauhdilla. Robottipolynimurit ja -
ruohonleikkurit ovat arkipaivaa, sosiaaliset robotit viihdyttavat vanhuksia ja kauppakeskusten
asiakkaita ja itseohjautuvat autot kuljettavat ihmisia liilkenteessa. Opasrobotti on innovaatio,
joka hyodyntaa autonomisesti liikkuvissa roboteissa kaytettavaa havainnointi- ja navigointi-
teknologiaa nakovammaisten opastamiseen. Opasrobotti-hankkeen tavoitteena on kehittaa
tekninen liikkkumisen apuvaline opaskoiran ja valkoisen kepin rinnalle tukemaan nakovammais-

ten itsenaista liikkumista.

Opinnaytetyossa seurattiin palvelumuotoilun Double Diamond -prosessia ja hyodynnettiin pal-
velumuotoilun menetelmia nakovammaisten opasrobotin tulevan palvelukonseptin luomiseksi.
Tiedonkeruuvaiheessa haastateltiin nakovammaisia seka naiden kanssa toimivia asiantunti-
joita, minka lisaksi tietoa kerattiin nakovammaisten liikkumispaivakirjojen ja havainnoinnin
avulla. Keratyn tiedon pohjalta laadittiin nelja kayttajapersoonaa kuvaamaan opasrobotin
mahdollisia loppukayttajia. Lisaksi luotiin kolme palvelupolkua kuvaamaan nakévammaisten
nykyisten lilkkkumisen apuvalineiden, valkoisen kepin ja opaskoiran, kayttoa. Ideointivaiheessa
pidettiin kaksi ideointityopajaa nakovammaisille ja palveluntarjoajan seka nakovammaisten
yhteinen tulevaisuusverstas, jossa laadittiin myos tulevaisuuden palvelupolut opasrobotille.
Tyopajoissa tuotetun materiaalin seka koko prosessin aikana kertyneen ymmarryksen pohjalta
laadittiin opasrobotille arvolupaus ja palvelukonsepti seka jatkokehitysehdotuksia palvelun
edelleen kehittamiseksi. Lopuksi peilattiin opasrobottia Fundamental 4s -malliin, joka keskit-

tyy asiakaskokemuksen kehittamiseen eksponentiaalisesti muuttuvassa maailmassa.

Opasrobotin palvelukonsepti huomioi seka loppukayttajien toiveet ja tarpeet, tekniset reali-
teetit etta toimintaympariston rajoitukset riittavalla tasolla, jotta se voidaan toimeenpanna
tarvittavin muutoksin ja tarkennuksin opasrobotin ollessa kypsa markkinoille. Kuten hankkeen
projektipaallikko toteaa: "Enaa puuttuu vain itse opasrobotti”. Palvelukonsepti pyrkii katso-
maan opasrobottia laajempana kokonaisuutena osana olemassa olevaa ja taman ymparille ke-
hittyvaa ekosysteemia. Sen sijaan opasrobotin kayttoliittyma, ulkomuoto ja tekniset ominai-
suudet on rajattu konseptista pois yksittaisia haastateltujen sitaatteja tai toiveita lukuun ot-
tamatta, silla naiden kehitys haluttiin jattaa toimeksiantajan vastuulle. Kirjoittajan osaami-
sen ja kiinnostuksenkohteiden seurauksena palvelukonsepti ei ota kantaa myoskaan opasrobo-
tin taloudelliseen puoleen ja kannattavuuteen, vaan keskittyy nimenomaan palvelun kehitta-
miseen kayttajan nakokulmasta.
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Opasrobotin linkittaminen Fundamental 4s -malliin nousi tyohon mukaan sattumalta kirjoitta-
jan tormattya aiheeseen seminaarissa. Koska nelikentan sektorit resonoivat vahvasti opasro-
botin ominaisuuksien kanssa, paatyi malli mukaan opinnaytetyohon. Vaikka opasrobottipalve-
lun maksavina asiakkaina tulevat olemaan keskussairaalat, on malli hyvin sovellettavissa myos
loppukayttajan nakokulmasta. Opasrobotin kaltaisen palvelun menestymiselle keskeista on
juuri loppukayttajien hyvaksynta, mika osaltaan luo toimijoille painetta tarjota palvelua.
Vaikka malli on laadittu kuluttaja-asiakkaita ajatellen, voidaan sen osa-alueiden olevan sovel-
lettavissa my0Os organisaatioihin - esimerkiksi keskussairaalan arvoihin sopii laadukkaan liikku-
misen apuvalineen tarjoaminen kayttajille tai sairaala voi suoriutua taloudellisesti paremmin

tarjoamalla kustannustehokkaampaa lilkkkumisen apuvalinetta kayttoon.

5.1 Opinnaytetyon tulosten merkityksellisyys

Onnistuessaan opasrobotilla on mahdollisuus niin mullistaa nakovammaisten kokemus liikkumi-
sesta kuin vaikuttaa yhteiskunnallisella tasolla siihen, miten nakovammaisiin suhtaudutaan.
Opinnaytetyossa tehdylla palvelumuotoilulla on ollut keskeinen rooli opasrobotin kehittami-
sessa mahdollisimman hyvin niin kayttajan tarpeita kuin yhteiskunnan rakenteita vastaavaksi.
Vaikka taloudellinen puoli ei ollut keskiossa opinnaytetyossa, voidaan opasrobotin arvioida

tuovan yhteiskunnalle myos saastoja verrattuna esimerkiksi opaskoiraan apuvalineena.

Koska opinnaytetyota tehtiin tiiviissa yhteistyossa nakovammaisten kanssa, kehitettiin sen ai-
kana myos tapoja soveltaa palvelumuotoilun usein hyvin visuaalisia menetelmia tavalla, joka
mahdollistaa myos nakovammaisten osallistumisen ja osallistamisen. Naita kehitettyja mene-
telmia voidaan edelleen soveltaa ja hyodyntaa tehtaessa yhteiskehitysta nakovammaisten

kanssa muilla osa-alueilla.

5.2 Opinnaytetyoprosessin eettisyys

Opinnaytetyoprosessissa toimittiin nakovammaisten ehdoilla ja heita kunnioittaen. Hanke
toimi tiiviissa yhteistyossa Nakovammaisten liitto ry:n kanssa, jolloin esimerkiksi haastattelut
ja tyopajat pystyttiin jarjestamaan nakovammaisille tutuissa tiloissa liris-keskuksessa. Tyopa-
jamenetelmia valitessa pyrittiin huomioimaan naon puute mahdollisimman hyvin ja sovelta-
maan palvelumuotoilun hyvin visuaalisiakin elementteja nakovammaisille sopivalla tavalla.
Osallistujille tehtiin myos selvaksi, etta he voivat halutessaan kieltaytya epamukavalta tuntu-
vasta tilanteesta. Tyopajoihin osallistuneilta nakovammaisilta kysyttiin myos tyopajan paat-

teeksi palautetta tyoskentelytavoista.

Vapaaehtoiset nakovammaiset olivat erittain kiinnostuneita kuulemaan tyon etenemisesta ja
koko Opasrobotti-hankkeen aikataulusta ja tuloksista. Koska tyoskentelin itse hankkeessa vain
muutaman kuukauden ajan, en voinut ottaa itse vastuuta tiedottamisesta oman tyoni ulko-

puolisista asioista, mutta kannustin toimeksiantajaa aktiiviseen tiedottamiseen.
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Jotta hankkeessa huomioitaisiin mahdollisimman hyvin koko ekosysteemi, johon opasrobotti
tulisi asettumaan, on yhteistyo eri toimijoiden kanssa tarkeaa jo alkuvaiheessa. Opinnayte-
tyota tehdessani kartoitin potentiaalisia nakovammaisten kanssa toimijoita, kuten HUS ja Am-
mattiopisto Live, ja kannustin toimeksiantajaa yhteistyohon naiden tahojen kanssa. Myos toi-
meksiantajalla on vahva tahtotila toteuttaa toimiva laite ja palvelu, joten uskon yhteistyon
jatkuvan hankkeen aikana.
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Liite 1: Syvahaastattelun kysymykset
Kohderyhmé

N. 10 henkilén heterogeeninen otos tarvekartoitushaastatteluun osallistuvista
nakévammaisista. Suoritetaan jatkohaastattelu joko tarvekartoituksen yhteydessa tai
sovitaan erillinen aika.

Haastattelukysymykset:

1. Kerro itsestéasi omin sanoin (esimerkiksi mielenkiinnon kohteet, miksi mukana
hankkeessa jne.)
2. Minkélaisia haasteita kohtaat paivittdisessa elamassa (erityisesti liikkumiseen
liittyen)?
3. Minkalaisissa julkisissa tiloissa liikut ja kuinka usein (paivittain, viikoittain,
kuukausittain, harvemmin)? Esim.
Ruokakauppa
Muu kauppa, mika
Kirjasto
Terveyspalvelut
Liikuntatilat
Julkiset kulkuvdlineen ja niiden asemat
Ravintolat
Kahvilat
i.  Muut, mitka
4. Kerro esimerkki tilanteesta, jossa sinut ja ndkévammasi on huomioitu hyvin
a. Mita tapahtui?
b. Mitd tuntemuksia se heréatti?
5. Kerro esimerkki tilanteesta, jossa sinua ja nakévammaasi ei ole huomioitu
riittavasti?
a. Mita tapahtui?
b. Mitd tuntemuksia se heréatti?
Estadkd nakévammasi sinua tekemasta jotain, mita haluaisit?
Millaisia tavoitteita sinulla on?
Mista unelmoit?

S@~oeoooTy

ONoO
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Liite 2: Liikkumispaivakirjan tayttoohjeet
Hei,

Sovimme haastattelussa, etté osallistut Opasrobotti-hankkeen tiedonkeruuvaiheeseen
tayttamalla paivakirjaa liikkumisestasi. Tassa sahkopostissa on ohjeita paivakirjan tayt-
t6on. Samat ohjeet Ioytyvat myds sahkdpostin liitteistéa puhuttuna mp3-tiedostona seka
pdf-tiedostona.

Paivakirjalla kartoitetaan erityisesti paivittdisessa likkumisessa kohtaamiasi haasteita.
Taman ohjeen lopussa on kysymyksid, joita voit miettia paivékirjaa tayttdessasi.

Paivékirjaa pidetddn yhden viikon ajan. Pyri valitsemaan paivakirjan tayttdon mahdolli-
simman tyypillinen viikko, jolloin liilkut normaalien tottumustesi mukaisesti. Paivakirja
palautetaan 10.2.2019 mennessa.

Paivakirjaa voi pitda tekstimuodossa tai hauhoittamalla vastaukset puheena. Paivakirja
palautetaan kirjausjakson paatyttya tai joka paivan paatteeksi joko sahkdpostilla osoit-
teeseen laitiopaula@gmail.com tai whatsappilla numeroon 0505599527. Muista palau-
tustavoista voidaan sopia tarvittaessa.

Ohjeet paivakirjan tayttoon:

Pyri kirjaamaan péaivakirjaan joka paiva ainakin seuraavat asiat:
Kuinka pitkén ajan vietit kodin ulkopuolella?

Millaisilla reiteilla ja millaisissa paikoissa kavit?

Mika oli liikkumisesi tarkoitus (esim. asiointi, vapaa-aika, tyématka)?
Minkélaisia haasteita kohtasit paivan aikana? Alla on esimerkkeja mahdollisista
haasteista.

En I6ytanyt haluamaani paikkaan

En paassyt haluamaani paikkaan

TOrmasin esteeseen

Loukkasin itseni

En saanut apua tarvittaessa

Muu haaste, mika

Jos et poistunut kotoa jonain paivana, kerro paivakirjassa, miksi et.
Lisda ohjeita paivakirjaa varten saat tarvittaessa Paulalta.

Kiitos arvokkaasta panoksestasi Opasrobotin kehittamistyohon!
Terveisin,

Paula Laitio
Palvelumuotoilija, Opasrobotti-hanke


mailto:laitiopaula@gmail.com
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Liite 3: Ideointityopajojen How might we -kysymykset

Ideointi “Kuinka voisimme..." - 30’

Ideoidaan Opasrobotti-palvelua pidemmaélle. Hyddynnetdan ideoinnissa tiedonkeruusta ja tydpajan
aiemmista vaiheista nousseita teemoja.

- Miten Opasrobottipalvelu voisi tukea yhteisollisyytta?

- Miten Opasrobottipalvelu voisi tukea omaehtoisuutta ja itsenaisyytta?

- Miten Opasrobottipalvelu voisi lis&td omanarvontuntoa ja nostaa omaa statusta?
- Miten Opasrobottipalvelu voisi tukea positiivista maailmankuvaa ja optimismia?
- Miten Opasrobottipalvelu voisi poistaa omia pelkoja? Entd muiden?

- Miten Opasrobottipalvelu voisi vahentéd ennakkoluuloja ja tietamattdmyytta?

- Miten Opasrobottipalvelu olisi mahdollisimman véhéan byrokraattinen?

- Miten Opasrobottipalvelusta olisi mahdollisimman helppo saada tietoa?

- Miten Opasrobotin yllapito ja huolto olisi mahdollisimman helppoa?

Miten Opasrobotin mahdollisista toimintahairidista olisi mahdollisimman vahan haittaa?
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Liite 4: Tulevaisuusverstaan kasikirjoitus

Eletaan vuotta 2023. Opasrobotti on otettu kayttoon ndkdvammaisten liikkkumisen apu-
valineena ja robotit alkavat pikkuhiljaa yleistyd katukuvassa.

Kaisa on nyt 32-vuotias. Han aloitti pari vuotta sitten fysioterapian opinnot ja kilpailee
edelleen ratsatuksessa. Tosin nyt ratsastus on tauolla, silld Kaisa odottaa ensimmaista
lastaan. Kaisa ei opiskelu- ja harrastuskiireiltdan ehtinyt Opasrobotin pilottiryhmaan,
mutta raskauden myo6ta han paatti hankkia robotin avukseen. Kaisa haluaa paasta liik-
kumaan aktiivisesti ja turvallisesti myods uudessa elamantilanteessa, ja Opasrobotin
kanssa se onnistuu.

Leena on 63-vuotias. Hanen opaskoiransa jai elédkkeelle kolme vuotta sitten. Leena
padtti ottaa vield uuden koiran, kun sellaista kevaan ryhmasta tarjottiin. Nuori koira on
kuitenkin hieman turhan vauhdikas eika yhteistyo ole kehittynyt yhta varmaksi kuin
edellisen koiran kanssa. Leena harkitsee luopuvansa koirasta ja ottavansa kaytt6on
Opasrobotin sen sijaan.

Hannu tayttaa pian 41 vuotta. Han oli mukana Opasrobotin ensimmaisissa pilottiry-
hmissa pari vuotta sitten ja on sen jalkeen kayttanyt Opasrobottia aktiivisesti arjessaan.
Hannun elamanpiiri on laajentunut robotin kayttdonoton myota ja hdan on saanut
elamaansa kaivattua likuntaa. Maailmanymparimatkakaan ei tunnu en&a niin
kaukaiselta ajatukselta.

Erkki on jo 75-vuotias. Lapsenlapset ovat puhuneet Opasrobotista paljon ja kehot-
taneet pappaa hankkimaan sellaisen. Erkki epéilee olevansa jo lilan vanha moisen lait-
teen opetteluun, mutta toisaalta robotti voisi mahdollistaa itsendisemman arjen ja mok-
kireissut. Ehkapa sita voisi viela kokeilla.

DYSTOPIA (Ongelmavaihe, kritiikkivaihe)
Ongelmat, epakohdat, haasteet, uhat

Itsenéinen pohdinta:

Mitad ongelmia ja epakohtia Opasrobotti-palveluun voi liittya?
Minkélaisia haasteita Opasrobotin kayttajat voivat kohdata?
Mita uhkia Opasrobotti-palvelusta voi aiheutua?

UTOPIA (Ihannetilavaihe, mielikuvitusvaihe)
Mahdollisuudet, ideat, ehdotukset

Pohdinta pienryhmissa:

Millainen on tulevaisuuden ihannetila, kun Opasrobotti-palvelu on otettu kayttéon?
Milta nayttaa ja tuntuu, kun esteet on poistettu ja kaikki on mahdollista?

Millainen nékévammaisen maailma on ilman ongelmia, haasteita ja uhkia?
Muista: mielikuvitusvaihe on vapaa nykyisyyden kahleista!

TODELLISUUS (Todellistamisvaihe, toteuttamisvaihe)
Tavoite, keinot, menetelmat, toimenpiteet

Yhteinen keskustelu:

Mitk& tavoitteet halutaan toteuttaa?

Minkalaisin keinoin ja menetelmin toteuttaminen onnistuu?

Minké&laisia toimenpiteitd voidaan tehda nyt ja tulevaisuudessa? Kenen toimesta?
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Liite 5: Tulevaisuuden palvelupolut teksimuodossa

1. Opasrobotin hankkiminen ja kayttdonotto

a.

b.

C.

k.

Nakdvammainen saa tiedon opasrobotista esim. Facebookin, TV:n,
lehden tai jarjestdn kautta

Nakdvammainen perehtyy opasrobottiin tarkemmin ja toteaa haluavansa
sellaisen

Nakdvammainen perustelee tarpeensa opasrobottiin (esim. mieltymys,
astma, koira vaatii liikaa sitoutumista)

Nakdvammainen kdy alueensa keskussairaalan kuntoutuksessa
testaamassa valmiutensa robotin kayttdon

Nakdvammainen saa kuntoutusohjaajalta kartoituksen ja suosituksen ro-
bottiin

Néakdvammainen hakee opasrobottia

Nakdvammainen saa myontavan paatoksen ja maksusitoumuksen
keskussairaalasta

Nakdvammainen osallistuu opasrobotin kayttékurssille ja kotikoulu-
tukseen yhdessa nakevan apuhenkilon kanssa

Nakdvammainen suorittaa opasrobotin “inssiajon” arvioijan kanssa
Nakdvammainen kay ryhmakavelylla tutorkayttajan ja muiden alueen
opasrobotin kayttajien kanssa

Nakdvammainen saa vertaistukea ja osallistuu keskusteluun “robopiirin
foorumilla

2. Reitin opettelu opasrobotin kanssa

a.
b.

C.

d.
e.

f.

Nakodvammainen hakee kunnalta liikkumistaidonohjausta
Nakdvammainen saa opasrobotin kanssa liikkumiseen erikoistuneen
ohjaajan kayttoonsa

Nakoévammainen kay toivotun reitin lapi ohjaajan kanssa ilman
opasrobottia

Nakdévammainen kay toivotun reitin lapi ohjaajan ja opasrobotin kanssa
Nakovammainen kulkee reitin itsenaisesti opasrobotin kanssa ja ottaa
tarvittaessa etayhteyden ohjaajaan

Nakodvammainen kulkee reitilla itsenaisesti opasrobotin kanssa

3. Opasrobotin kayttd ulkona ja sisalla

a.
b.
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Nakdvammainen kaynnistda robotin kotonaan

Nakdvammainen valitsee maaranpaan napyttelemalla tai puhumalla
(esim. “mennaan kirjastoon”)

Nakdvammainen tutustuu robotin tarjoamaan reittiin ja vahvistaa sen
Nakévammainen kulkee turvallisesti ulkona robotin vieméana
Nakdvammainen saa robotilta tiedon perille saapumisesta
Nakdvammainen pyytaa robottia etsimaan infotiskin
Nakdvammainen pyytaa robottia seuraamaan infotiskin tyontekijaa
Nakdvammainen pyytaa robottia viemaan ulos

4, Muutto uudelle alueelle opasrobotin kanssa

a.
b.

C.

-

Nakdvammainen tekee paatoksen muutosta

Nakdvammainen hakee kunnalta liikkumistaidonohjausta uudella
alueella

Nakdvammainen saa opasrobotin kanssa liikkumiseen erikoistuneen
ohjaajan kayttoonsa

Nakdvammainen opettelee ja tutustuu uusiin reitteihin ohjaajan kanssa
Nakévammainen muuttaa uuteen kotiin

Nakdvammainen alkaa liikkua itsendisesti opasrobotin kanssa uuden
kodin ymparistssa
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5. Opasrobotin ohjelmistopaivitys
a. Néakdvammainen saa opasrobotilta ilmoituksen uudesta paivityksesta
b. N&kdvammainen antaa luvan tehda paivityksen yoll&, kun robotti on
latauksessa
c. Néakoévammainen ottaa opasrobotin aamulla kaytté6n onnistuneen
paivityksen jalkeen
d. Jos paivitys ei ole onnistunut, ndkévammainen saa opasrobotilta ilmoi-
tuksen péaivityksen epaonnistumisesta
e. Nakoévammainen ottaa yhteyttd opasrobotin helpdeskiin ja toimii ohjei-
den mukaan
f.  Nakévammainen kayttaa opasrobottia sujuvasti onnistuneen paivityksen
jalkeen
6. Opasrobotin vikaantuminen
Nakdvammainen kulkee opasrobotin kanssa normaalisti reitilla
Néakdvammainen saa opasrobotilta virheilmoituksen
Nakdvammainen siirtyy opasrobotin kanssa turvalliseen paikkaan
Nakdvammainen buuttaa opasrobotin ja odottaa kaynnistymista
Jos robotti ei kaynnisty, nédkdvammainen soittaa helpdeskiin
Jos helpdesk ei onnistu korjaamaan vikaa etayhteyden avulla,
nakévammainen pyytaa apua paikalle
g. Nakoévammainen luovuttaa opasrobotin huoltoon ja saa kyydin halua-
maansa maaranpaahan
h. Nakdvammainen saa opasrobotin takaisin korjattuna
i. Nakdévammainen jatkaa opasrobotin normaalia kayttda
7. Opasrobotista luopuminen
a. Nakdévammainen paattaa luopua opasrobotista
b. Nakdvammainen ilmoittaa halustaan luopua opasrobotista
c. Néakoévammainen luovuttaa opasrobotin hakijalle
d. Nakoévammainen tayttad palautelomakkeen
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