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1. ÚVOD 
 

Robot -��������������������	����������������������������
���� ��������� vo vymyslel a poprvé 
��� 
����
�������!����"���������	���	����#$%$#$�&����
�������������� robota - práce. Robot má 
���� �'�� ��	�����	� �������(� ��������� ����
$� )�� �� �
 � ����� ����� ����������(� ������� ����� ������
��� ������ �� 	����� ���������� ��*	����(� ����� ���������� ������� �� ��������� ���������� ������ ���
	���������� �������� �
������������������
�	��
�����
���������'	
����	���(���� ������� �
�'���
oborech. 

+� ����
��� ������� ������*� ����� ������� ���������� ���	� �����,��	����'� ������� ���� �����
������ ������	� -� �������	$� -��	� .�� �����	� ���� �����*� ��
��� /
��
��0� �� ����� ������
��
samostatného (autonomního) inteligentního (kognitivního) robota. 

Inteligence�������������������'������������,��
�	*1����
��������������������*��������������
��������� 
�������� �� ���� �	� 2��� �����'	�  
�'	� ��,��
�	*	� /��
���� ��,����� ��� ��� 
���
���������������������
���� ����� ���������*����������(������� �����'������*$�+����������������
��,��
�	�(��������������	��*�������������������������������*�
���
,����� ������������������
��������	��	�����	�����������
��
��������	
�����
�����.  

Kognitivní robot� �� �����	����
��'� �����	� ����'��������	(� ���'� �� ������� ������	���

�������������'	�/��
��'	���������	(���������������������	�������������$�  

Musí být schopen:  
• vnímat a rozpoznávat��������� 
• ������������������������������������ 
• ����������������������
�������������������������
�����
� 
• vykonávat���������	��������������������� 
• ��������������
��	���  

 
3��
�����,��
�	���-„mozek“ robota - je tedy j�����	
��*� 
������������$���������������������

��� ���	� �������,
���� �������(� ������ 	����� �	���$� +����'	� ��������	� �� ������� ���
�����
��,��
�	������
	��	����������������������������������������
	����$  
 
2. POPIS SIMULÁTORU 
 

4
	������� ���� �� � výv��
� ���
����� ��,��
�	*� ������	����� 	��
������ �����*� ���� ������
v ����	�	���������$�5�/��	��������������� ��
����������������*������������������	����	�����
�����������'��� �
��� ���� ������'��� �����	��*� .���$� ������*0$� 4
	��������	* � �'�� ��������
ví�� �����*� .�� ��	�� � ��������0� –� �� �'� 	�� ��*�� �������� ���
��� ��,��
�	��$� 6�����
��� ������� ���
navzájem rozlišit –��� �'�� �
�������	* ���,�������������	������
�����������$  

Základní vlastnosti simulátoru jsou: 
• 	�7
	���������������*����
	����
���898  
• ka �'���������������������	���,��
�		��  	� ��������� 
����*��'���������7*�����MALTAB 
• 
�/��	�����������������������������������	����	����������������'�����������'����
��  
• ����(�����	�������	��������
���������������� 
��������������
����  
• roboti se ��������������������������	����'	
����� ��	
�.:��	
;0���������
�'	
�

���� ��	
�.�������	
�������0 
• ��
�����
��
��	����������
��������������
�
��.�����7
���������	� ������
��
������$����	���	�

��������������	�������	�����'�������������0  
• barva a tva���� ������������������
���������/
���������.�
����������
���0  
• ������������
	���������������������������������������������*�����– „replay“ 
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	������� ���� �������� �� ��������� �����	�� MATLAB �� �����
��� �*���*$� <�����	� �� ���
relativní jednoduchost� �� ���������� ���,��	*� ���� ����� ��������(� ���� ���� ��������� �����	��
.�	� 2��� 
	��	����
� ���
��������'����� ������-0(���������������	��
�	
�������������� �����
������ 	� ����
� ,��/
������ ������������ ���� �� ��������� � 
���������� ��������$�=� ����� �� �������
������,��	*�������'�����������-���������'��������� 
������������������'�������������� ����'���
/���������� ��
����������������� -� ��������$�<����������������� 
����	�
��������������->>�9$?@���
funkce MATLABu mex. Výsledkem je dynamicky linkovaná k�
������ .ABB0� ���� �������� �����	�
Windows. 

C������� ������ �
	�������� ����� ��������� ������ 
��� ������ $�+'����� ���������������� ��������
v 	� ����
� ��������� ����� ������'��� 
�/��	���� �� �� ��	� ������� �  ����� ���	����$� Objekt je 
���	����� .���� 
������0����
��  ���!�.�"��!�� �������'� �������
������� �������������	����������������
������ �� /����(� ����� 	����� �'�� ��� ������ ���	������ ���
������$� )���� �� ���'����� metody. V 
���������MATLABu se jedná o soubory typu m-file (standardní funkce MATLABu0(�������������� �y 
�� ������
� �� ����	� DE����#���!�$$� 4� ������
�'	
� ���� ��	
� �� ��������� ������� �� 	� ���
��������� ����� ��� ��� 
��� ������� 	���$� )����� ��������� ���� ���
�����'� �
	������� ����� ��������
simrobot. 

%������!�(� �� ����	� �� �����
� ��������� .	���� ��������� ��� ta), je reprezentováno maticí 
.��� 
�������'�����uint8�����F��������	��
������������������������
�����������	������� double). Lze 
�������� ���
	���������������/��	����G$�	��.����������
�	���0$  

Pohybový (kinematický) model ������� ����������� ���-� ���� ���������'� �������� � ����'	
�
�����	
� ����� �� �����'	������'	������	����	� .�� ��������������������������������������� ���
�������������	�������0�–����������	����:��������������;�.�
� [4]). 

Simulace �������� �� �������$� +� �� ��	� ������ �� ��������� ���� ��echny roboty provedeno 
������������
�������,��
�	��.��	� ��������
�/��	������
��(�	��
���������������������$0(������������
���������������������
��.��������������
�0$�H�����������
������ ���� ������:�
����
;�������$�
3��
�����,��
�	�����������������������������(����������������������������������������,��
�	*�
�� ������ ������� ���*� ������'��� ���� ����������� ������
�'��� ��,��
�	*$� <����� ���� �����'�
��,��
�	�����������������.����$����������	����0(����������������������
	����$�  

Minimáln�����������������������������?(@���.��������
�����������������
��������0$�  
 

 
 

 
 
 
 
 
 

Obr. 1: Simulátor 
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���	SIMROBOT 

 
)����� simrobot� �	� 2��� ��������� ����� ������'��� 
�/��	���� �� �� ��	� ������$� <���

��
��	����I����	����(������	������������.�� ����0�����������(����'��	�objektem. 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

����	��	���������	��� ���	�!"#$	SIMROBOT 
 
name   jméno robota -����� �������
����������
�'��������* 
number   ��
������
���
/
�������������������–���� 
�����
�������
	������ ����
������* 
af   �	������������./����0������
��	���,��
�		��������.����������G$	0$�<�
�������

�
	����������� ��	�������������$  
color   barva robota -��������������
�������
���
/
���
������*���
��
	����
�–������������J�

������7��.����$K�L�–�����M�. ����0�– komplet�������	��
���������������������
MATLABu plot0(������������������� ����������/��	����#N�0  

scale  	��������������-���/
�
��(����'	����������������������������
��.���	���0��������
- velikost tak lze upravit bez nové definice celého tvaru (volba velikosti robota 
����
���������	��*	���������0 

patch  patch�.,��/
��'������0�������2�������������-���
��/
�
�
��������� 
�����������I 
   XData 

  YData  - tvar robota 
   ZData 

  FaceColor - barva robota 
   EdgeColor -�������������.
	��
�
��������0 
   Tag  -�
���
/
�������	����������-���
�������������� 

simrobot.name .������ 
�����
��
	����
0 
EraseMode -���*����������������������- tato hodnota musí být ‘xor’ 

.���������������	� ���������0  
position ���
������������������������������
��������������ém systému  

okna simulace -�������������'������	������������
��7�����	�	��
����������$�
<��
�������	* ��'��������������
��'	�����	$  

heading  ��������������������������- absolutní hodnota.  
speed   úhlová rychlost levého a pravého kola robota 
accel  zrychlení levého a pravého kola robota 



 
sensors  ����������������������������
�/��	������
�����������  

position  �	��������
�������������(� 
axisangle F����������������
���� 
scanangle �����'�F��������������
����.����������0  
resolution rozlišení -������������*(�������'�����������F�����������
���  
range  �������
����.����������������������������	����������0  
name jméno -����������
����-���	����������������F��������������
���$�

!� ����
����	����	�������	�
�����������������
�������������$  
history  ���������
����

���������������������������
	����� - uchovávána je poloha a 

��������.����������	������	����������0�–�������
��������� �'�����$ 
userdata ���� ������
����
�
�� 
����
(����� �������:��	�O;��������  
crashed ��,
�������	����(����������na hodnotu 1, pokud je detekována kolize robota s 

���� ��� 
power  ��,
�������	����(�
��
���������������������P������  
 

2.2 %����&	��
�'��	(��')*�' 

�����	�+���,-���-.	/0#+� 

<������
,��
� ������� ����������������� 
�/��	��������������� ����������������� v okolí 
������$� <��� ����� ������������ �� ������� ���� ����� ������ ��� ������ ������������� �
���$� )���� �
����
�������������
��
����������	
�����'��������������'�������.���$�����*0�������� �$�Q�'�������(�
 ����������� �����F���������������
� ���� �������
� la, nikoliv o jeho poloze -����� �����	* �
�������� �����
�� �� ��������� ������� �
���$� <�����	�� �� ������	����� ���
���(� ������ �� ���� ���
����������	���
������������	����������� -����� ����	�����'���*������,
��������� - nebo dojde-li 
�������
���������	������������������������
,�������������
��	� -����� ���������������������
���������
(�� ������������
��$�)�����
�������������
������������
����
�����������
���������������
������ ���.����������	���-�
��
������������	�������
0$�<���� ��� �������������(�������	�����������
���������
�������������������$  

A���������������������
���������
�������9����
	��*�� ���������
���	��*$  
 
2.2.2 ��1 ��-.	/0#+�	2+�1 ��-3	14�55 �$6 

 
6����������	
��������
��������	��������������
�.�
��
�����	� ��������
�@?-7�	0$�+�� ����

�� 
���/��	��
���� 	��
��� 	����(� ����� �� �������� 	��
�� ���������
� � � ��� @??� 	$� B�������
��������	����F������������
����@R?S�������	���
�?(9S$�-
��
�����	���������
�@? -2 m. Nevýhodou 
��������
��������������$ 
 

2.2.3 Mod +	/0#+� 

A�������� �����
	�����������	�������������(��������������	�	�������	��
�
���������
���������������(�
��
����������� ���.�������
�������
���� -�������0$�<��� ��������������
��	�����
����	�����'�������� ��	�������$�  

 

 
����	7	�	��# +	/0#la 



"
������ �
���� �� �
	�������� ��� ��� 
���������	���� ��,��
�	�� -�	��
/
���� �� ������'	�
���	�.�
��T8U0$�<������(�������	����
����������������������*�	�������������.���$��� ����
VA0(��
�����$V(���������� ��:�������;$������� �������������� �������������������������� 
��	��'��
�	�������� ��,��
�	�$� %� �� ����� �
���� �� 	� ��� ������
�� F��(� �����(� �� ����� ������*$� +�������
������������������	��*�������
��
�(���������:�������;�������������	�������'�����������������
���$  

6� ���	�(�  � �� ����� �� �'������� �������� ������ �� ���������� ��,��
�	��������,��	�����
v jazyce C. Do aplikace pro MATLAB byl implementován jako dynamicky linkovaná knihovna pro 
systém Windows. 

 
 

3. 8)9:� 
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	������� ���� �������� �� ���������=H)BH��� �� ��� 
��	� �����*$� )�� �	� 2���� � �������
��� ��� 
�/��	���� �� �� ��	� ������� $� A*���� ���� ������ ��� ������������ .�� ��������0� ������
�'���
��,��
�	*$� <����� ����� ������ �������� ��
� ��������� �
	�������� ������� ����������$� 6���� ���
������	������ 
�'�	��������������������
���(�����������ejsou modelovány reálné fyzikální jevy 
spojené s ������������.�����(������
�����	���
�������� ������$0$�+  ��	������������������������'�
��	���	
��	�
�����������������������
	����(����'����������	���	�����
�����/����������
	�������$�  
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