
Nositelná zařízení (wearables) jsou elektronická zařízení navržena tak, 
aby je člověk mohl nosit na svém těle.  Jejich současná generace je 
charakteristická tím, že se jedná o digitální systémy se zabudovanými 
senzory a schopností bezdrátové komunikace.

Ovládání robota pomocí nositelných 
zařízení může být v některých 
případech výhodnější než použití 
jiných způsobů. Princip ovládání 
spočívá v převedení pohybů těla, 
respektive jeho částí na pohyby robota, 
a to s využitím odpovídajích senzorů 
nositelného zařízení.
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PŘI OVLÁDÁNÍ ROBOTA

A JEJICH APLIKACENOSITELNÁ

ZAŘÍZENÍ 

Vytvořené řešení, které představuje tato práce se zaměřuje na řízení pojízdných robotů na 
platformě ROS (Robotický operační systém) s využitím nositelného zařízení Myo armband a 
Android aplikace (která představuje autorův hlavní přínos). Myo armband má tvar 
náramku a obsahuje senzory EMG (elektromyografické senzory pro snímání svalové 
aktivity) na základě kterých rozpoznává některá gesta ruky a také IMU (inerciální měřící 
jednotku zahrnující akcelerometr, gyroskop a magnetometr), díky níž jsme schopni 
detekovat pohyb a polohu zařízení, respektive ruky na níž je upevněno, v prostoru. 
Android aplikace čte rozpoznaná gesta a orientační data z IMU a po jejich vyhodnocení 
zasílá řídicí zprávy robotovi, který poté koná odpovídající pohyb.

1    Abstrakt

2    Architektura systému 3    Nositelné zařízení Myo armband

4    Robot na platformě ROS

Gesta, která je zařízení schopné detekovat

Pohyby ruky v prostoru, které jsme schopni 
díky údajům z IMU detekovat

5    Android aplikace

Fakultní pojízdný robot 
Trilobot, použitý pro 
testování a názornou 
demonstraci řešení. 
Demonstrační video 
dostupné na https://
youtu.be/YxCJ0-kbtpw

Struktura řídicí zprávy typu Twist, 
kterou zasílá aplikace robotovi, a vliv 
jejích složek na pohyb robota

Základní mód ovládání

Pokročilý mód ovládání

Experimentální mód ovládání

6    Módy ovládání robota


