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1 Robotický vysavač - pohled zespoda. . . . . . . . . . . . . . . 1
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1 Úvod

Snad každá – i technická práce – má nárok na nějaký zaj́ımavý př́ıběh či
nápad, na nějakou zábavu. A tak onen požehnaný odstavec úvodu použiji
k tomuto účelu a zároveň tak vysvětĺım, jak jsem na toto prazvláštńı téma
v̊ubec přǐsel.

Jednou jsem si vám takhle přijel k babičce a co nevid́ım, po podlaze
si to tam šmejd́ı taková malá př́ı̌serka, na co přijde, to sežere, a ke všemu
nep̊usob́ı ani moc chytře. Několikrát mi nabourala do nohy, než ji napadlo
se otočit a vzdát to. Já přece nebudu uhýbat takovému prckovi. No jenomže
babička pak přǐsla a řekla:

”
Domů, Aĺıku!“ a ta př́ı̌serka se skutečně otočila a

zacouvala poslušně k ledničce (dokonce ještě zabrblala něco o tom, že nab́ıjeńı
je zahájeno). Tehdy jsem se dozvěděl, že existuj́ı vysavače, které samy ukĺıźı,
vyt́ıraj́ı a v̊ubec šmejd́ı po bytě a že ten babičky neńı jen tak ledajaký –
jmenuje se Aĺık.

Obrázek 1: Robotický vysavač - pohled zespoda.
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2 Historie vysavač̊u

Než se do toho skutečně vrhneme, rád bych vás krátce seznámil s historíı
vysavač̊u jako takových. Prvńı skutečně funkčńı vysavač vznikl na úplném
začátku 20. stolet́ı. Nechal si jej patentovat britský inženýr Herbert C. Booth
a poprvé použil nasáváńı pomoćı ṕıstu do plátěného vaku. Stroj to byl však
velký (musel být převážen koňským spřežeńım) a poháněn byl velmi hlučným
benźınovým motorem, protože elektřina tehdy v domácnostech k dispozici
nebyla. Pan inženýr tak obj́ıžděl bohatš́ı lidi a nab́ızel jim své služby. Kv̊uli
hlučnosti stroje mu to však policie brzy zatrhla (představte si, jak moc hlučný
ten vysavač musel být).

Velkým pokrokem tak bylo použit́ı elektrického motoru Wernerem von Si-
emensem. Do dnešńı podoby je však dovedl až švédský vynálezce Axel Wen-
ner – Green. Pro odsáváńı použil turb́ınový ventilátor a vysávaný vzduch
proháněl filtračńım pytlem tak, jak to známe z dnešńıch manuálńıch vy-
savač̊u. Tento stroj byl uveden na trh pod názvem LUX1 – odtud tedy známý
pojem luxováńı rozš́ı̌rený po celé Evropě.

Daľśı vývoj se po druhé světové válce ub́ıral již jen směrem zdokonalováńı
filtrace a snižováńı váhy – tedy velice praktickým směrem, pro nás však ne tak
d̊uležitým či zaj́ımavým. Až do doby, kdy na trh byly uvedeny prvńı robotické
vysavače, které člověk nemusel už ani držet, které všechno udělaly samy a
které se staly jedńım z hlavńıch reprezentant̊u automatizace domácnosti.

3 Robotické vysavače

Abychom někde začali – robotické vysavače zcela prostý člověk rozlǐsuje na
prvńı pohled podle tvaru, kterých je hned několik. Asi nejběžněǰśı je kru-
hový či trojúhelńıkový, přičemž tvar trojúhelńıku má tu výhodu, že se robot
lépe dostane do roh̊u mı́stnost́ı. Dále se dělaj́ı čtverce, p̊ulměśıce a tak dále,
ti dva prvńı zástupci jsou však nejběžněǰśı. Ale ted’ už se vrhněme př́ımo
na jednotlivé vychytávky, které z robota dělaj́ı robota. Jde zejména o to,
že máme nějaký celek, který je pomoćı jakéhosi pomyslného mozku (čipu,
poč́ıtače) ř́ızen a ovládán. Onen mozek muśı přij́ımat informace a podněty
okoĺı, vyhodnocovat je, na jejich základě se rozhodnout a následně vydat
povely a rozkazy pro jednotlivé části těla, pro jednotlivé součástky, které ce-
lek utvářej́ı. A na základě těchto rozhodnut́ı a jejich vykonáńı jednotlivými
částmi systému se pak celý robot chová jako jeden jediný velký celek.
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3.1 Navigace

Nejd̊uležitěǰśı bude tedy samotná navigace a pohyb prostorem. Možnost́ı
máme mnoho a samozřejmě maj́ı r̊uzné kvality, jelikož se jedná o dnes již
relativně běžný typ spotřebńıho zbož́ı. Rozdělit je tedy můžeme zcela prak-
ticky podle ceny, čemuž bude odpov́ıdat i vyspělost ovládaćıho zař́ızeńı a
složitost programu.

Nejlaciněǰśı modely, se kterými se na trhu setkáme, se většinou pohybuj́ı
podle jakéhosi vlastńıho pevně stanoveného algoritmu, který je pro nás zcela
nepochopitelný a i úklid bývá neefektivńı. Ty mývaj́ı pak jen jakýsi nárazńık,
ve kterém jsou čidla, která rozpoznávaj́ı, zda se robot dotkl nějaké překážky.
Pokud ano, o kousek se pootoč́ı a zkuśı to znovu. Trochu pak připomı́naj́ı
berušku na kĺıček, která nikdy nespadne ze stolu. Často se tak může stát,
že vysavač zasekne po židĺı a nemůže naj́ıt cestu ven, protože at’ se pootoč́ı,
kam se pootoč́ı, vždy naraźı do jedné ze čtyř noh a my pak muśıme přij́ıt a
vysvobodit jej. Trochu lepš́ı variantou je využit́ı infračervených či ultrazvu-
kových senzor̊u namı́sto nárazńıku, pomoćı nichž je robot schopen detekovat
překážku dř́ıve, než do ńı naraźı, a tak i lépe přizp̊usobit svou trasu okoĺı.
Velkým bonusem je opět v praxi to, že nedocháźı k narážeńı do zd́ı, které
bývaj́ı nárazńıky často od́ırány.

Obrázek 2: Sensor v podobě radaru.

Mnohem propracovaněǰśı variantou jsou modely, které disponuj́ı vlastńı
navigaćı. Ke sńımáńı prostoru použ́ıvaj́ı laserové paprsky, kamery, či kombi-
naci oboj́ıho. Pomoćı této technologie si robot nasńımá mı́stnost, zjist́ı si jej́ı
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tvar a pozici překážek a tomu také přizp̊usob́ı úklid, aby proběl co možná nej-
efektivněji. Každým úklidem se zlepšuje, uč́ı se, kde co jak bývá, že např́ıklad
pod stolem je často velké množstv́ı šṕıny a je třeba zde přitvrdit, že židle
jsou někdy odsunuté a někdy přisunuté a tak dále.

Nejpokročileǰśı vysavače s technologíı vSLAM vytvářej́ı vlastńı mapy mı́stnost́ı
a pomoćı GPS vńımaj́ı svou vlastńı pozici v nich. Pomoćı laserových senzor̊u
mı́stnost nasńımaj́ı a umı́st́ı do souřadnic GPS, následně sńımaj́ı vlastńı po-
lohu GPS a vyhodnocuj́ı následuj́ıćı směr pohybu a k tomu opět pomoćı
laseru či kamery vyhledávaj́ı nečekané překážky na cestě, které kdyžtak zma-
puj́ı, přidaj́ı do vlastńıch map a znovu přizp̊usob́ı trasu. Č́ım v́ıce překážek
se v mı́stnosti nacháźı, popř́ıpadě č́ım atypičtěǰśı je p̊udorys mı́stnosti, t́ım
v́ıce je vidět rozd́ıl mezi jednotlivými druhy pohybu v prostoru.

Obrázek 3: Sensor v podobě radaru s laserovým senzorem vzdálenosti.

3.2 Senzory a doplňky

Rozhodně velkou zaj́ımavost́ı z hlediska kybernetiky jsou všelijaké senzory
zajǐst’uj́ıćı správné nebo uživatelem očekávané chováńı stroje.
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3.2.1 Pád ze schod̊u

Zřejmě nejklasičtěǰśım senzorem je jakési čidlo proti pádu ze schod̊u. Je
umı́stěno na spodńı straně vysavače a v okamžiku, kdy detekuje volný pro-
stor, nař́ıd́ı zastavit a otočit stroj. Fungovat může r̊uzně, princip je však po-
dobný. Nejsṕı̌se je to vyśılač a přij́ımač. Přij́ımač vstřebává signály vyslané
vyśılačem a odražené od země v určitém intervalu. Jakmile je pod čidlem větš́ı
hloubka než normálně, prodlouž́ı se interval prodlevy mezi dvěma přijatými
signály a přij́ımač okamžitě vyśılá varováńı.

Obrázek 4: Sensor volného prostoru pod robotem.

3.2.2 Detekce překážek

Čistě z praktického hlediska je dobrá detekce překážek na dálku. Jak již jsme
ř́ıkali, při častém narážeńı do zd́ı může docházet k jejich od́ıráńı apod. Ultra-
zvuk či infračervené paprsky tak dopředu detekuj́ı vzdálenost od překážky
a přizp̊usob́ı trasu. Opět si můžeme představit vyśılač s přij́ımačem, kde je
měřen čas vysláńı a př́ıjmu paprsku.

3.2.3 Senzor proti zamotáńı

Zaj́ımavé je také hĺıdáńı robota, aby se nezamotal do kabel̊u či třásńı koberc̊u
a podobných věćı. Zde je nutno ř́ıci, že stroj je postupně vyv́ıjen a samozřejmě
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jeho vývoj nejv́ıce ovlivňuje prostřed́ı, ve kterém je použ́ıván. Tedy jedna z
velkých hodnot kybernetiky lež́ı v nalezeńı a nejlépe v predikci problémů,
které následně řeš́ı.

V tomto př́ıpadě si můžeme představit kartáče, které napomáhaj́ı úklidu.
Rotuj́ı a samozřejmě přicháźı do styku s určitým odporem koberce apod.,
zálež́ı např́ıklad na povrchu podlahy, kterou ukĺıźı. Jakmile však odpor překoná
jakousi hranici, otáčeńı kartáč̊u změńı směr a robot vycouvá. Když si tedy
představ́ıme, jak se zamotal do kabel̊u, otáčeńı na druhou stranu odmotá
namotané kabely a vycouváńı ho dostane pryč z rizikové zóny. Zde vyvstává
otázka, zda by nebylo lepš́ı nalézt řešeńı, které by nedonutilo robota takovéto
zóny ponechat neuklizené.

3.2.4 Detekce nečistot

Tento senzor je ještě stále poněkud rozporuplný. Robot se pomoćı pohybu v
mı́stnosti nauč́ı, jak klasicky vypadá povrch, který ukĺıźı. Z toho si vytvoř́ı
jakýsi klasický model, se kterým pak porovnává aktuálně nalezené vzorky.
Jestliže zjist́ı, že je něco jinak, detekuje tuto oblast jak v́ıce znečǐstěnou
a úklid zde provede d̊ukladněji. Představme si však, že na podlaze máme
položený menš́ı koberec, který vytvář́ı zcela jinou a specifickou oblast. Robot
jej s největš́ı pravděpodobnost́ı identifikuje jako hodně špinavé mı́sto.

3.2.5 Virtuálńı závora

Mezi zaj́ımavé doplňky patř́ı i takzvaná virtuálńı zed’, která funguje na prin-
cipu světelné závory. Můžeme tak např́ıklad do dveř́ı položit malou krabičku,
která vyśılá paprsky a opět je přij́ımá. Jakmile je vysavač protne, dostane
od závory signál, že se má otočit. To je opět krásná ukázka kybernetického
systému – jedno čidlo zachyt́ı nějakou situaci, předá ji jakémusi mozku a ten
na základě vyhodnoceńı informace rozhodne o činnosti, která má být vy-
konána. A pak je zde posledńı článek, který splńı konečný rozkaz. Kromě ta-
kovéto krabičky můžeme použ́ıt i magnetické pásky, které se polož́ı např́ıklad
do dveř́ı a robot se přes ně již dál nedostane, protože vyćıt́ı př́ıtomnost mag-
netického pole. Nedokáži zcela jednoznačně určit, co je lepš́ı, zřejmě zálež́ı i
na konkrétńıch požadavćıch uživatele, sṕı̌se je to daľśı z možnost́ı a daľśı ze
zaj́ımavých schopnost́ı robota - detekce magnetického pole - která se dá dále
využ́ıvat.
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Obrázek 5: Virtuálńı zed’ versus magnetická páska.

Avšak pokud uvažujeme roboty s lepš́ım systémem navigace (GPS, ka-
mery atd.), nepotřebujeme takovéto doplňky. K těmto vysavač̊um bývá dodána
aplikace, ve které sami označ́ıme mı́sta, kam nechceme, aby se robot dostal (a
může to být mı́stnost, ale klidně i okoĺı křehkých předmět̊u apod.). Vysavač
si námi zadaná data přebere a pomoćı GPS souřadnic se vyhne zakázaným
mı́st̊um.

3.2.6 Plný koš a jiné

Pak zde máme již méně zaj́ımavé funkce jako je automatické nab́ıjeńı, de-
tekce plného koše nebo automatické vysypáváńı. Co se týče nab́ıjeńı, ještě
se k němu vrát́ıme později, ale zde se jedná o to, že pokud robot zjist́ı, že
mu docháźı energie, sám ukonč́ı úklid a zajede se nab́ıt, aby uživatele ne-
obtěžoval t́ım, že se vypne a zastav́ı uprostřed mı́stnosti. Jakmile je nabitý,
úklid dokonč́ı. Samozřejmě si zapamatuje, kde přestal (to však záviśı také na
systému navigace).

Automatické vysypáváńı je o něco zaj́ımavěǰśı. Roboti bud’ takové věci
jako plný koš nehĺıdaj́ı, popř́ıpadě na ně jen upozorňuj́ı a žádaj́ı o vysypáńı.
Existuj́ı však systémy, které při detekci docházej́ıćıho prostoru v prachové
nádobě přeruš́ı úklid a zajednou se na dané mı́sto vyprázdnit. Z hlediska
kybernetiky je to jen reakce na podnět, ale z mechanického hlediska provedeńı
je to zaj́ımavěǰśı. Robot otevře nádobu a napoj́ı se na větš́ı koš, kam se může
vysypat. V tu chv́ıli spust́ı ventilátor opačným směrem a prach vyfouká ze
svých útrob ven.

Zde se však ještě vyskytuj́ı problémy opět s dokonalost́ı navigace. Robot
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většinou neumı́ trefit určené mı́sto úplně dokonale, a tak ani napojeńı ke koši
nemuśı proběhnou zcela hladce. Stává se pak, že vysavač vám vyfouká sv̊uj
obsah doprostřed mı́stnosti. Ne že bychom neměli dostatečné technologie, ale
muśıme brát v potaz, že tento robot je určen k uvedeńı na trh pro obyčejné
spotřebitele, tud́ıž vyspělé technologie jsou degradovány cenou.

3.3 Dálkové ovládáńı

Pod těmito slovy se skrývá všechno možné a ne vždy si všichni dokáž́ı
představit co. Klasicky si vybav́ıme ovladač s tlač́ıtky či nějaký joystick,
pomoćı kterého můžeme ovládat stroj bez toho, aniž bychom k němu byly
vázáni kabelem. Dnes už to však neńı tak jednoduché. Většina př́ıstroj̊u v
naš́ı domácnosti zač́ıná mı́t možnost připojeńı k internetu pomoćı Wi-Fi,
tud́ıž je možné je ovládat na dálku mnohem větš́ı, než jsme byli doposavad
zvykĺı. Stač́ı nám náš mobilńı telefon, aplikace poskytnutá výrobcem a at’

jsme, kde jsme, můžeme našemu domu ř́ıct vyper, zatop, umyj, uklid’ a tak
dále. Toho samozřejmě využ́ıvaj́ı i robotické vysavače.

Obrázek 6: Aplikace s volitelným plánem mı́stnosti.
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Kromě toho, že je možné na dálku přes internet spustit úklid, je u vy-
savač̊u s lepš́ı navigaćı k dispozici i samotná mapa mı́stnosti, ve které můžete
sami označit mı́sto, kterému je třeba věnovat větš́ı pozornost či mı́sto, kam
nechcete, aby robot zajel. Jednotlivé aplikace se lǐśı, ale v principu jsou po-
dobné. Mapa mı́stnosti je k dispozici bud’ př́ımo ta, kterou vytvoř́ı sám robot
skenem, nebo ji vytvoř́ıte vy. Tak jako tak můžete mapy upravovat a vkládat
do nich r̊uzné prvky, např́ıklad jakési virtuálńı zábrany apod. Idea je taková,
že člověk jen pomoćı mobilńıho telefonu nebo tabletu přesně řekne robotovi,
co po něm chce, a o v́ıc se už nemuśı starat. Člověk pak má od robota zpětnou
vazbu. Vid́ı jeho polohu v mı́stnosti, v́ı, co právě dělá, popř́ıpadě od něj do-
konce mohou chodit zprávy typu.

”
Přerušil jsem úklid, jedu vysypat koš,“

popř́ıpadě:
”
Přerušuji úklid, nemám dostatek energie. Automatické nab́ıjeńı

zahájeno.“ Vid́ıme tedy, že je zde velice hojně využ́ıvána technologie GPS,
d́ıky které si robot neustále zjǐst’uje svou polohu.

Obrázek 7: Aplikace se všemi údaji a plánováńım trasy včetně pozice.
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V těchto aplikaćıch bývá zpravidla i možnost ovládáńı robota ručně, tedy
že pomoćı nějakých šipek, tlač́ıtek určujeme, jak se má pohybovat a co má
dělat. Prakticky to pak připomı́ná aut́ıčko na dálkové ovládáńı. Zároveň
máme možnost předvoleb nástroj̊u použitých k úklidu (kartáče, vyt́ıráńı
apod.), nastaveńı startu úklidu a tak dále. To jsou však opět věci z ky-
bernetického hlediska ne tak zaj́ımavé, jedná se už jen o obyčejný kód daný
stroji. Nás zaj́ımá zejména samostatnost stroje, jeho systém uvažováńı a sa-
mostatného rozhodováńı se, což je u těchto vysavač̊u dáno zejména senzory,
které zastupuj́ı vjemy stroje, a následným programem, který tyto vstupy vy-
hodnocuje. Aniž by to byl složitý systém nebo nějaká umělá inteligence, pro
pozorovatele se jev́ı poměrně dost samostatně a inteligentně, ale to je dáno
t́ım, že je dělaný jen pro určitý typ činnosti, tud́ıž to neńı žádný komplexńı a
obsáhlý systém. Z toho mohu vyvodit opět daľśı zamyšleńı nad kybernetikou
jako takovou – specializuje se vždy na určitý úsek, který se pak snaž́ı dovést k
dokonalosti. Z mnoha takovýchto malých celk̊u se pak snaž́ı poskládat již onu
komplexńı osobnost stroje složenou z mnoha malých stroj̊u. Mnoho malých
stroj̊u neńı tak těžké stvořit, horš́ı je spojit je pod jediný systém, který by
našel smysl v jednotlivých vstupech a dovedl odvodit výstupy.

3.4 Nab́ıjeńı a stanice Domov

Nab́ıjeńı je poměrně rozsáhlou kapitolou, a tak se pokuśım shrnout jen to
nejd̊uležitěǰśı. Jedná se zde o komplexńı systém složený již ze dvou samo-
statných jednotek – robota pohybuj́ıćıho se prostorem a nab́ıjećı stanice
pevně umı́stěné. V př́ıpadě docházej́ıćı energie robot zareaguje většinou nějakou
hlasovou hláškou, ale předevš́ım se vydá ke stanici, která vyśılá určitý druh
signál̊u, pomoćı kterého je schopen ji naj́ıt. Zde jsou opět velké rozd́ıly. Ro-
boti pohybuj́ıćı se bez navigace pouze podle algoritmu mohou hledat sta-
nici klidně p̊ul hodiny. Nejd̊uležitěǰśı část však přicháźı v okamžiku, kdy
robot stoj́ı před nab́ıjećı stanićı. Nab́ıjeńı většinou funguje pomoćı kontakt̊u
umı́stěných vepředu či dole na vysavači. Kontakty na spodńı straně maj́ı ale
velkou nevýhodu (jelikož jsou ve formě kartáčk̊u asi jako aut́ıčka na dětské
autodráze) – zanášej́ı se tedy při úklidu velmi rychle prachem.
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Obrázek 8: Konektory vespod versus konektory na boku.

Nejnáročněǰśı část je nasměrovat robota tak, aby jeho kontakty přilehly
na kontakty nab́ıjećı stanice. Právě pomoćı signál̊u, které stanice vyśılá, se
robot snaž́ı najet přesně t́ım správným směrem, ale neńı to tak jednoduché.
Většinou popoj́ıžd́ı sem a tam, takzvaně cuká, snaž́ı se bez rozmyslu trefit.
Zde už na navigaci př́ılǐs nezálež́ı, protože je to již jen o dokonalosti interakce
mezi pevnou a pohyblivou část́ı systému.

Již jsme mluvili o problematice automatického vysypáváńı – to je přesně
ono. V těchto pevných stanićıch totiž bývaj́ı zabudovány zásobárny prachu, v
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některých př́ıpadech dokonce náhradńı filtry. Zároveň je to robot̊uv
”
domov“,

kam se uchyluje při nečinnosti. Domovská stanice je jedńım ze základńıch
prvk̊u takovýchto robot̊u zejména z toho d̊uvodu, že dodnes většina výrobc̊u
ct́ı základńı kybernetické zákony. Robot tedy člověku pomůže a pak se od-
klid́ı někam stranou, aby nepřekážel, nehrozil nějakým úrazem apod. zároveň
se zde z jakýchsi bezpečnostńıch opatřeńı vypne a z̊ustává vypnutý až do
okamžiku, kdy ho my sami opět nezavoláme.

K nab́ıjeńı samozřejmě patř́ı d̊uležité parametry týkaj́ıćı se spotřeby ener-
gie a dnes předevš́ım výdrže baterie a doby jej́ıho nab́ıjeńı. To se však netýká
kybernetiky.

Obrázek 9: Nab́ıjećı stanice.
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4 Závěr

Zřejmě nejd̊uležitěǰśım motivem této práce je ukázka kybernetiky jakožto
oboru s jistým směrem, d̊uležitost́ı v našich praktických životech a předevš́ım
jako oboru se zásadami. Mysĺım, že právě tyto zásady, které obor źıskal za
nemnoho let své existence a které mu byly dány předńımi vědci tehdeǰśı
doby, z něj čińı vcelku neobvyklou kombinaci nejmoderněǰśıch technologíı
s názory a ideou prameńıćı v lidech odnepaměti. Snad bych řekl, že tento
obor je poháněn samotnou lidskou lenost́ı, která nás vede k tomu, abychom
vytvářeli stroje a roboty pracuj́ıćı za nás, za lidi, za pány tvorstva. Tyto a
podobné úvahy je vhodněǰśı však přenechat pověřeněǰśım.

Robotické vysavače jsou dle mého zcela typickým produktem dnešńı doby
a výsledkem kybernetiky, na který může být hrdá. Vysavače jsou zcela v sou-
ladu právě s oněmi hodnotami, s výše zmı́něnými zákony, jsou mı́rumilovné
a užitečné a ke všemu – to je možná nejd̊uležitěǰśı – několik lid́ı si krásně
vyhrálo se všemi funkcemi a součástkami. T́ım se dostáváme k daľśımu bodu
o prospěšnosti kybernetiky. Lidé jsou hrav́ı. Kybernetika tak dává několika
málo jedinc̊um smysl jejich života.
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2. Jak funguj́ı robotické vysavače? – Stavba Domu. Stavba Domu – Nej-
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vysavace.heureka.cz/poradna/jak-vybrat-roboticky-vysavac/

14



6 Citace obrázk̊u
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lepš́ım! - KTERÝ.CZ [online]. Dostupné z: https://www.ktery.cz/s/roboticke-
vysavace-jak-vybrat-ten-nejlepsi-pro-vasi-domacnost-podrobna-prirucka/
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