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Mobilní robotika je oblast, ve které narazíme na celou řadu problémů k řešení. Již 
jen robota navrhnout, postavit a oživit je úloha kombinující mechaniku, elektroniku, 
kinematiku, dynamiku, počítačové vědy, atd. Oblast je to velmi široká a proto se 
zaměříme pouze na vybrané problémy týkající se vyšší úrovně řízení. Budeme tedy 
předpokládat, že mobilního robota máme, že funguje, že když mu dáme příkaz popo­
jeď kousek dopředu, tak jej bez odmlouvání splní (což nemusí být tak samozřejmé, jak 
by se na první pohled zdálo). Následující řádky se zabývají problémy vyšší úrovně 
řízení, především navigace a lokalizace a můžeme je rozdělit na tři konkrétní úlohy 
podle toho, jaké informace máme k dispozici:

1. Máme k dispozici mapu prostředí, místo startu a cíle, a úlohou je najít cestu 
od startu do cíle. Tyto úlohy se označují jako plánování či hledání cesty.

2. Máme k dispozici mapu prostředí, ale nevíme, kde se robot nachází a rádi 
bychom to zjistili, například proto, abychom mohli využít některou z metod 
hledání cesty a dobrali se nakonec cíle. Této úloze se říká lokalizace.

3. K dispozici nemáme nic. Robot někde stojí a není známo kde je a jak to tam 
vypadá. Tato úloha se označuje jako simultánní lokalizace a mapování.
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5.1 Úvod

Lidská ruka je nejobratnější částí těla a je přirozeným nástrojem pro manipulaci, 
manévrování a interakci s okolím. Může sloužit jako akční člen a stejně tak zpro­
středkovávat senzorické funkce. Včetně zápěstí má 27 stupňů volnosti (DOF). Zcela 
přirozeně existuje celá řada aplikací, kde je třeba digitalizovat pohyb lidské ruky 
a přenášet do počítače, ať se jedná o oblast virtuální reality (VR) nebo řízení ro­
botu. Cílem je, aby zařízení pro sledování pohybu ruky poskytovalo komplexní in­
formaci o polohách konečků prstů, neomezovalo pohyb a schopnost uchopování, bylo 
pohodlným a časově stabilním.

Nejprve se podíváme na některé komerčně dostupné systémy pro sledování po­
hybu a poté představíme vyvinuté zařízení pracující na principu vazby AC magne­
tického pole.

5.2 Dostupné komerční produkty

Sledovací/záznamové zařízení aktuálně dostupná na trhu využívají různé fyzikální 
principy, jejich zastoupení mezi spotřebiteli ukazuje obrázek 5.1.

K nejrozšířenějším patří sledovací zařízení založená na principu magnetické vazby 
(obrázek 5.2). Tyto přístroje nabízejí dobrý poměr mezi dostupností a parametry
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Při moderním navrhování mechatronických výrobků se ve stále větší míře využívá 
počítačového modelování a simulace. Předpokládáme, že náklady na stavbu reálného 
prototypu by byly výrazně vyšší, než náklady na vývoj adekvátní počítačové simu­
lace (virtuálního prototypu). Motivací je pochopitelně snaha o snižování vývojových 
nákladů a zkrácení inovačních cyklů. Volíme proto strategii celého procesu návrhu 
výrobku tak, že maximum konstrukčních, ověřovacích a implementačních činností 
provádíme na počítači. Celá tato oblast se velice dynamicky rozvíjí a to včetně od­
borné terminologie a přesného vymezení jednotlivých kroků návrhu1.

Metodiku či filosofii návrhu nazvanou Model Based Design (MBD) můžeme cha­
rakterizovat takto:

• Klíčové je použití modelu (množiny modelů) v průběhu celého vývojového pro­
cesu. Stejný model využívá celý vývojový tým.

’Příkladem je význam pojmu HIL (Hardware In the Loop), který je často chápán různě a někdy 
zahrnuje i RCP (Rapid Control Prototyping).


