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Podla Statistik z roku 1995 je v Nemecku 40 milionov domacnosti,
\ ktoré menia kazdych 6 az 8 rokov vysavac. Ak by len 15% z tychto

vysavacov bolo nahradenych robotickym vysavacom, predstavuje to trh

jeden milion robotickych vysavacov za rok. Z tohto pohladu servisna

robotika pre domacnosti bude zohravat dolezitu tlohu v kazdodennom
Zivote.

Servisné roboty v domacnosti mozu plnit rézne ulohy. Medzi najzaujimavejSie mozno
zaradit vysavanie domu, Cistenie kuchyne a kupelne, nakladanie a vykladanie
umyvacky riadov alebo pracky, lestenie topanok, Zehlenie, triedenie bielizne apod.
Robotika v domécnosti sa zaCina uplatnovat na trhu, aj ked len velmi pomaly.
Dovodom su casto vysoké ceny a zatial nedostato¢na vykonnost takychto servisnych
robotov. Medzi aktualne dostupné servisné roboty urcené pre domacnost mozno
zaradit:

. Cistiace roboty
- Robotické kosacky
- Inteligentné spotrebice

Cistiace roboty

Vo vSeobecnosti je ulohou cCistiacich robotov vyc¢istit pracovny priestor, v ktorom sa
nachdadzaju rozne prekazky. Prave pracovny priestor je limitujucim faktorom pouzitia
Cistiacich robotov. Ak ma robot vycistit bazén, ide o nenarocny priestor, v ktorom sa
nevyskytujui prekazky a jeho tvar je pravidelny. Ak ma robot vycistit velka napr.
letiskovu halu, ide o naro¢ny priestor, v ktorom sa vyskytuje mnoho prekazok, priestor
je dynamicky. Navyse, jeden robot nedokaze pokryt cely tento priestor. Vycistenie
takéhoto rozsiahleho priestoru nie je len otdzkou zapnutia a vypnutia robotov, ale aj
komplexného riadenia viacerych cistiacich robotov.

Tieto roboty nemo6zu pouzivat len jednoduché snimace na lokalizaciu a navigaciu ako
napriklad pri Cisteni bazénov, ale takpovediac potrebuju komplexnti 3D mapu celého
priestoru. Inym faktorom vyplyvajicom z pracovného priestoru je typ povrchu, po
ktorom sa Cistiaci robot pohybuje. Je rozdiel ak ma robot vycistit koberec a ak ma
vycCistit drevenu alebo kamennu podlahu. Koberec si vyzaduje Cistenie pomocou
vysavaca, zatial ¢o pevné podlahy je potrebné poumyvat. Medzi faktory vplyvajuce na
volbu ¢istiaceho servisného robota patri:
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- obmedzenie pracovného priestoru (uzavrety, otvoreny)

- komplexnost pracovného priestoru (s prekazkami, bez prekazok, rovny, Siroky, staticky,
dynamicky)

- mierka pracovného priestoru (maly, stredny, velky)

- rozmer (2D, 3D)

- Struktura a orientdcie povrchu (rovny, nerovny, horizontalny, vertikalny, Sikmy)

- Cistiace naroky

Medzi zékladné ulohy, ktoré je potrebné rieSit pri navrhu domadcich, ale aj
profesiondalnych Cistiacich robotov patria:

- absoldtna lokalizacia

- pokrytie nezndmeho priestoru, ktory moze obsahovat dynamické prekazky
- rozsah senzorického systému pre robustné obchadzanie prekazok

- zotavenie sa z poruchovych stavov

- bezpecnost

- rozhranie a interakcie robot-clovek

- koordinacia multirobotického systému

- napajanie

Znalost absolutnej polohy je pre ¢innost Cistiaceho robota, ktory potrebuje pokryt
tisicky $tvorcovych metrov plochy, nevyhnutnd. Cistiaci robot musi poznat svoju
polohu v kazdom mieste pracovného priestoru s rozumnou presnostou, ktora nezavisi
od diZky prejdenej drahy. Robot, ktory nevie kde sa nachddza, nemdze vykonavat svoju
¢innost spolahlivo. Existuje niekolko rieseni absoltutnej lokalizacie cCistiacich
servisnych robotov. Medzi zakladné patri pouzitie pasivnych umelych alebo
prirodzenych znaciek prostredia alebo pouzitie aktivnych vysielacov. Obe rieSenia sa
pouzivaju pri aplikdciach, pri ktorych je nutné vediet polohu robota s vysokou
presnostou.

Pre Cistiace roboty vo vonkajSom prostredi je mozné pouzit lokalizaciu pomocou
senzorovych sieti alebo RFID technoldgie. Vacsina bezne dostupnych domécich
Cistiacich robotov pracuje bez absolutnej lokalizacie. Preto sa tieto roboty nepohybuju
planovane. Ich pohyb v prostredi je ndhodny, v podstate sa pohybuju principom “naraz
a odraz sa” alebo vopred naprogramovanym pohybom. Pokrytie pracovného priestoru
takymto ndhodnym pohybom je vSak nedokonalé.

Samotné pokrytie celého pracovného priestoru Cistiacim robotom je v podstate
geometricky problém. Existuje niekolko rieSeni, ktoré vSak funguji v 2D simulac¢nych
prostrediach, nie vSak v realnom 3D priestore. Va¢sina dostupnych domadcich
Cistiacich robotov nepouziva systematické pokrytie pracovného priestoru. Ako uz bolo
uvedené, ich pohyb je ndhodny. Napriek neoptimalite a zvySenym nakladom je toto
rieSenie prijatelné pre vacsinu zdkaznikov. Pre profesiondlne Cistiace roboty je takéto
rieSenie neakceptovatelné. Profesionalne Cistiace roboty maji takmer 100% pokrytie
pracovného priestoru a nepohybuju sa ndhodne.

Komplexné vnimanie priestoru okolo ¢istiaceho robota je pre robot dolezité z hladiska
bezpecnosti, bezkolizneho pohybu a skimania neznamych cCasti prostredia. Pre
pokrytie pracovného priestoru robotom je dolezité, aby robot vnimal kazdd zndmu aj
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neznamu prekazku v prostredi. V akademickej oblasti je rieSenie tohto problému
zrejmé (napr. pouZzitie laserovych dialkomerov alebo stereokamier). Klicovou otazkou
zostava nasadenie takychto rieSeni do kaZzdodennych podmienok zahriajice zmenu
svetelnych podmienok, povrchov a inych nepriaznivych podmienok. Toto vSak plati
najma pre profesiondlne Cistiace roboty. Doméce cCistiace roboty nepouzivaji takmer
ziadne snimace. Pre zariadenie, ktorého cena sa musi pohybovat do 300 EUR je
snimac, ktory stoji 20 EUR prili§ drahy. Takze pridavanie dalSich snimacov za uc¢elom
zvySenia inteligencie Cistiaceho robota nemusi byt dobrym riesenim.

Kazdy technicky systém je ndchylny na poruchy. Preto aj ¢istiace roboty potrebuju
mechanizmy, ktoré im umoznia zotavit sa z moznych alebo opakovanych porich, alebo
im umozZnia dosiahnut stavy, ktoré su zabezpetené proti poruchdm. Castou poruchou
Cistiacich robotov je uviaznutie medzi prekazkami. Riadiaci systém musi byt schopny
rozpoznat takéto stavy a nastavit unikovu stratégiu. Inym zdrojom porich su chybné
merania snimacov. Robot by mal byt schopny detegovat funkénost snimacov a v
pripade poruchy snimaca by ho mal vediet vypnut. Schopnost zotavit sa z portch je vo
vSeobecnosti pozadovana od kazdého robota. Pre komercne dostupné roboty je tato
vlastnost nielen vyzadovanou, ale ma aj dolezity ekonomicky aspekt. Kazda porucha, z
ktorej sa robot nevie zotavit, nuti zadkaznika volat servis.

Cinnost ¢istiaceho robota musi byt zabezpetend aj z hladiska bezpetnosti. Podla
technickych noriem musi mat kazdy cCistiaci robot v smere pohybu umiestneny
naraznik. Domdce cCistiace roboty maji nizku vahu a maly vykon, takze pre svoje okolie
nepredstavuju velké nebezpecenstvo. Preto st bezpec¢nostné poziadavky pre domace
Cistiace roboty mensie ako pre tie profesionalne. Napriek tomu domace Cistiace roboty
spiflaju niektoré bezpeénostné kritéria ako st napriklad uZ spomenuté narazniky v
smere pohybu, snimace na zabranenie padu z vysky, prevrateniu alebo odneseniu.

Cistiace roboty st ¢asto obsluhované osobami bez technického vzdelania, takze
rozhranie medzi robotom a obsluhou musi pokryvat poziadavky a o¢akavania takejto
obsluhy. Ak by ovlddanie Cistiaceho robota vyZadovalo nejaky technicky kurz, jeho
pouzitie a akceptacia by bola obmedzend. Pre pouzivatela s vySSimi technickymi
schopnostami by rozhranie malo pontknut pokrocilé schopnosti, napr. pokrocilé
riadenie alebo programovanie robota. Rozhranie by malo byt intuitivne a zrejmé. Plne
autondmny robot v podstate potrebuje len vypina¢ a bezpecCnostné tlacidlo, kym
teleoperatorsky riadeny robot si vyzaduje sofistikované vzdialené riadenie s
odpovedajucim grafickym pouzivatelskym rozhranim.

Jeden robot nedokaze vycistit rozmerny priestor z hladiska napajania, Cistiacich
prostriedkov alebo z Casového hladiska. Pre Cistenie rozmernych priestorov je preto
potrebné pouzit systém pozostavajucich z viacerych cistiacich robotov. Pri takomto
Cistiacom systéme je potrebné riesit otazky planovania a koordinacie medzi robotmi.
Na tento ucel sluzi centralne riadenie, ktoré méze mat rozne stupne automatizacie.
Centralne riadenie s vysokym stupnom automatizacie dekomponuje Cistiace tlohy a
Cistiaci priestor na mensie ¢asti, pricom ku kazdej Casti prideli robota alebo skupinu
robotov. Takéto centralne riadenie musi kontrolovat spravne vykonanie tloh, k comu
sa vyuziva monitorovanie robotov na réznych dirovniach. Monitorovanie je dolezité aj v
pripadoch, ak niektory z robotov ma poruchu apod. Centralne riadenie s nizkym
stupnom automatizacie je v podstate stanovisko s teleoperatorskym riadenim, kde
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kontrolu robotov vykonava Clovek.

Centralne riadenie predstavuje aj prepojenie medzi robotmi a inymi automatizovanymi
komponentmi v pracovnom prostredi. Prikladom méze byt riadenie vytahov alebo
otvaranie dveri, co umozni robotom dosiahnut odpovedajice pracovné priestory.
Problémom, ktory moze nastat pri riadeni viacerych robotov, je pouzitie aktivnych
snimacov a ich vzdjomné interferencie. Medzi takéto snimace patria snimace merajlice
vzdialenosti k prekdzkam (napr. laserovy dialkomer, ultrazvukové dialkomery apod.).
Ak v pracovnom priestore existuju viaceré roboty pouzivajice rovnaky typ snimaca,
moze dojst ku generovaniu chybnych merani. Dévodom je prijatie vyslaného signélu zo
snimaca iného robota. V konec¢nom dosledku to méze sposobit chybnu lokalizaciu a
navigaciu robota. RieSenim je synchronizacia senzorickych systémov robotov alebo
unikatny identifikator vyslanych signéalov (napr. modulacia).

VycCistenie pracovného priestoru nie je mozné vyriesit len zvolenim vhodného
algoritmu. Takdato ¢innost si vyzaduje pohyb s dlhou celkovou drahou, ¢o zvySuje
naroky na napajaci systém robota. Vacsinou pracovné priestory Cistiacich robotov
nedovoluju pouzitie sietového kabla, preto je napajanie Cistiacich robotov riesené
batériami. Velkost a hmotnost batérii je obmedzena. Typicky domaéci Cistiaci robot
vydrzi vykonavat svoju ¢innost zhruba 30 az 60 minidt na jedno nabitie, tzv. pracovny
cyklus. Profesionalne Cistiace roboty vyuzivaju autobatérie, ¢o vSak zvysuje celkovu
hmotnost robota a naroky na bezpecCnost takéhoto zariadenia. Inym faktorom
zatazujucim napdjanie robota je samotnd Cistiaca technoldgia. Vacsina domacich
robotickych vysavacov nema technoldgiu vysavania na takej drovni ako klasické
vysavace. Ak by takuto technoldgiu pouzili, zvacésili by sa naroky na napajanie takéhoto
robota a zmensil by sa jeho pracovny cyklus.

Vyskum v oblasti Cistiacich robotov sa prakticky zastavil po nasadeni takychto robotov
do praxe a je zriedka vidiet vedecké timy zaoberajlice sa prave Cistiacimi robotmi. Z
tohto dovodu sa v praxi uplatnuju najma komercéne nasadené roboty na Cistenie
podlahy, bazénov a okien. Medzi najznamejsie roboty Cistiace podlahu patri:

- Trilobite od firmy Electrolux (milnik v domacej servisnej robotike, nasadeny v roku 2001,
oproti inym pouziva ultrazvukovy senzoricky systém a vytvara mapu prostredia)
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Obr. 1 Trilobyte 2.0.

- RoboCleaner od firmy Karcher (nahodny pohyb, pri dokovani automaticky vyprazdnuje
zasobnik s necistotami, Co predlzuje pracovny cyklus robota)

- Orazia od firmy Zuchetti (ndhodny pohyb, ma pat modov Cistenia, pricom pouziva aj
saponat na Cistenie podlahy)

- Friendly Vac od firmy Friendly Robotics (dobry saci vykon, dialkomerné snimace k
prekdzkam, dokdze si vymerat rozmery miestnosti obchddzanim po okraji miestnosti,
vyska 33 cm neumoznuje vysavanie pod nabytkom, nabijanie je manuélne)

- Roomba a Scooba od firmy iRobot (najpredavanejsie Cistiace roboty - najma kvoli cene,
zavesny diferencne riadeny podvozok, Cistiace ustrojenstvo je citlivé na vlaknové
necistoty, tri typy pohybov: popri stene, na pevno naprogramovany Spiralovity pohyb a
nahodny pohyb)

Obr. 2 Roomba 560.

- eVac Robotic Vacuum od firmy The Sharper Image (tradi¢ny saci motor, podobné
riadenie ako pri Roomba a Scooba od iRobot)

- CleanMate od firmy Metapo (pat predprogramovanych typov pohybov, ak mu dochadza
energia, ma svetelny senzor, na zaklade ktorého sa snazi dostat na svetlé miesta - vyhoda
ak je pod nabytkom, obsahuje aj ultrafialovt trubicu poskytujicu odhmyzovanie)

- Zoombot od firmy Black&Decker (cena len okolo 100 USD, otdzny vykon - zanechava
necistoty a pohyb je pomaly, podobné riadenie ako pri Roomba a Scooba od iRobot)
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- RoboMop od RoboMop International (atypicky robot - rotujica gula s vlastnym pohonom,
ktora tlaci Cistiaci ram, Cistenie sa vykonava na elektrostaticky blok, nahodny pohyb,
cena 30 EUR)

Obr. 3 Robot RoboMop.

- Ottoro od Hanool Robotics (drahy, pouziva dve digitdlne kamery, ako jediny cistiaci robot
odhaduje poziciu robota vzhladom na nabijaciu zdkladnu s presnostou 3cm, 12 parov
ultrazvukovych snimacov, systematické planovanie vysavania, trojkolesovy synchrénny
podvozok)

Obr. 4 Robot Ottoro.

- RoboKing V-R4000 od firmy LG (riadenie pomocou 32bitového DSP, obsahuje gyroskop, 7
infraCervenych snimacov vzdialenosti, 4 médy Cistenia, kamera umoznujica riadenie

robota cez internet, riadenie hlasom)
- Iclebo od firmy Yujin Robotics (podobny Roombe, 7 infracervenych snimacCov

vzdialenosti, 3 Cistiace filtre)
Medzi najznamejsie roboty Cistiace bazény patri:

- Aquabot od firmy Aquq Products (dva motory, filtruje vodu, dokaze sa pohybovat po
vodorovnych stenach, napdjaci kabel, 2 mddy Cistenia)
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Obr. 5 Aquabot robot.

- TigerShark Pool Cleaner od firmy Aquavac (podobny Aquabotu, idajne dokaze vnimat
tvar bazéna)

Obr. 6 Robot TigerShark.

- Dolphin Diagnostic od rifmy Maytronics (pre domacnosti kopia TigerShark, profesionélny
Cistiaci robot Dolphin stoji az 5000USD)

Roboty Cistiace okna nemaju prili§ velké uplatnenie na trhu, pretoze domécnosti
necistia okna tak ¢asto ako podlahy. NavySe, roboty Cistiace okna sa musia zaoberat
posobenim gravitacie, co znac¢ne zdrazuje takéto systémy. Takéto roboty Casto
obsahuji pridavné mechanizmy, ktoré vytvaraju dostatocni adhéznu silu schopnu
udrZat robot na vertikalnej stene. Dal$im problém je, Ze takéto roboty sa potrebuji
pohybovat vo vertikalnom, ale aj v horizontdlnom smere.

Kvoli vSetkym spomenutym dévodom musia byt malé, lahké, mat nizke energetické
naroky a musia zvladnut aj Cistenie. Vacsina robotov Cistiacich okna pouzivaju
Specidlne pohybové mechanizmy vybavené pasivnymi alebo aktivnymi prisavkami.
Pasivne prisavky aktivne nevytvaraju vakuum pod prisavkou. Pohybové mechanizmy s
pasivnymi prisavkami maju mensiu energeticki narocnost, su lahSie a mensie. AvSak
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po nejakej dobe stratia adhéziu. Preto sa pouzivaju len zriedkavo. Medzi najznamejsie
roboty Cistiace okna patri:

- RACCON od firmy Fraunhofer IPA/Procter&Gamble (pasivne prisavky so systémom na
zvySenie adhézie)
- QUIRL od firmy Fraunhofer (vylepSena verzia RACOON, prototyp)

Medzi aktudlne rieSené problémy cCistiacich servisnych robotov patri vnimanie
priestoru vo vSetkych rozmeroch, absolitna lokalizacia a napajanie robotov. Vnimanie
priestoru Cistiacim robotom umoznuje robotu naplanovat efektivny spésob prace.
Napriek tomu, ze zlepSenie senzorického vybavenia robota zvacsuje jeho rozmery a
najma cenu, vznikaju prvé rozmerovo malé snimace schopné zaznamenavat priestor vo
vSetkych troch suradniciach. Tieto snimace su v sicasnosti drahé, ale predpoklada sa
znizenie ich cien pri sériovom nasadeni az na Groven drahsich webkamier.

Medzi aktuadlne nasadzované systémy absolitnej lokalizacie Cistiacich robotov patri
rozSirenie pracovného priestoru o velké mnozstvo umelych znaciek a majakov.
Prikladom takéhoto systému je systém inteligentnej podlahy pozostavajicej z
inteligentnej podlozky. Takato podlozka obsahuje integrované RFID vysielace
usporiadané v pravidelnej mriezke.

Obr. 7 Navrh inteligentnej podlahy obsahujtcej inteligentnt podlozku pod povrchom
podlahy.

Takyto systém je vSak stale drahy. Inym rieSenim je vyuzitie podobnej lokalizacie aku
pouzivali stari namornici. Prikladom je systém NorthStar, ktory pozostava z viacerych
infraCervenych vysielacov umiestnenych na vopred zndmych poziciach. Kazdy takyto
vysielaC vysiela unikatny vzor na strop miestnosti. Detektor pozostavajici z vizualneho
systému je umiestneny na robote. Tento detektor je schopny pomocou triangulacie
odhadnut polohu robota vzhladom na polohu vzorky vysielanej na strop.
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Obr. 8 Princip systému NorthStar. A - infracerveny vysielac, B - vzorka, C - robot s
detekénym systémom.

Napdjanie cistiacich robotov patri medzi klic¢ové vyskumy v tejto oblasti. Je zrejmé, ze
robot, ktory sa potrebuje kazdi hodinu nabijat je na profesionalne Cistenie
nepouzitelny. Velkym prislubom v tejto oblasti st palivové ¢lanky. Existuju Cistiace
roboty napajané z takychto palivovych ¢lankov, ktoré dokdzu pracovat 24 hodin denne
cely jeden tyzden bez potrebného dobijania.

Robotické kosacky

Prvé robotické kosacky boli nasadené uz v roku 1995, ¢o dokazuje, zZe poziadavky na
vykon takychto zariadeni nie su také vysoké ako pri Cistiacich robotoch. Napriek tomu
st az na malé detaily (kosenie, sp6sob riadenia) tieto systémy podobné cCistiacim
robotom. Vacsina robotickych kosaciek ma diferen¢ne riadeny podvozok, pouzivaju
senzorické vybavenie podobné Cistiacim robotom a aj ich stratégie riadenia su
podobné. AvSak ich nasadeny pocet v praxi je ovela mensi ako pri ¢istiacich robotoch,
pretoze vacsina populdcie zije vo velkych aglomeraciach.

Robotické kosacCky sa pohybuju vo vonkajSom prostredi. Preto sa na ohranicCenie ich
pracovného priestoru pouzivaju virtualne mury. Virtudlne mury pozostavaji vacsinou z
drotov zakopanych v zemi. Tieto droty vysielaji elektromagnetické pole, ktoré je robot
schopny vnimat. Kvoli bezpeCnostnym rizikdm kazda robotickd kosacka obsahuje
snimac, ktory deteguje zodvihnutie kosacky. Ak je kosacka zdvihnutd, okamzite zastavi
technoldgiu kosenia.

Medzi najznamejsie robotické kosacky patria:

- AutoMower od firmy Husqvarna/Electrolux (vyhoda nizkeho kosenia - nie je potrebné
zbierat pokosenu travu, nemad ziadne snimace vzdialenosti a na lokalizaciu, nahodny
pohyb so standardnou vyskou kosenia, na ohrani¢enie priestoru pouziva virtudlne mury)
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Obr. 9 Robot AutoMower.

- RoboMower od firmy FriendlyRobotics (hmotnost 22,5 kg, dotykové senzory okolo trupu,
aj ked nepouziva Ziadne snimace pre navigaciu a lokalizaciu, na zaklade polohy
virtudlneho muru planuje svoju Cinnost)

Obr. 10 Robot RoboMower.

- LawnBott od firmy Zucchetti (pracovny priestor vymedzeny virtualnym murom alebo
klasickym oplotenim vysSim ako 10 cm, ndhodny pohyb, snimac na vysku travy -
adaptivne kosenie, snimac vlhkosti - nekosi ak prsi)

Obr. 11 LawnBott.

- RobotCut od firmy Brill (rovnomerny systém kosenia, optimalizovana navigac¢ny systém)
Inteligentné spotrebice

Neexistuje ziadna presna definicia, ¢o to inteligentny spotrebi¢ je. V stcasnosti st
inteligentné spotrebi¢e vnimané ako také spotrebice, ktoré su pripojené v sieti, teda
st schopné komunikovat s inymi zariadeniami alebo ludmi. Takéto spotrebicCe patria do
oblasti automatizacie domacnosti a okolitej inteligencie. Medzi inteligentné spotrebice
patria aj vysSie spominané Cistiace roboty a robotické kosacky. Tato Cast sa zaobera
menej zastupenymi skupinami domacej servisnej robotiky, medzi ktoré patria zehliace
roboty, inteligentné chladnicky a inteligentné Satniky.

Zehliace roboty prili§ nevyhovuju definicii robota. Ide skoér o zariadenie
automatizujice Zehliacu Cinnost. Pri automatizacii takejto ¢innosti treba dbat na
vSetky detaily Zehlenia, ktoré by riesSil aj clovek (napr. napnutie, nespalenie,
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ochladenie apod.). NajzndmejSim Zehliacim robotom je robot Dressman od firmy
Siemens.

AN

Obr. 12 Robot Dressman.

Inteligencia v aplikacii inteligentna chladnicka znamena predovsetkym pripojenie do
siete. Inteligentné chladnicky maju pripojenie do siete Internet, pripadne na iné
domadce spotrebice (napr. televizor, radio). Takéto chladnicky poskytuju uzivatelovi
nielen inteligentné chladenie a uskladnenie potravin alebo zobrazenie stavu napr. na
televizore, ale aj iné aplikacie ako su kalendar, zdznamnik apod. Viziou vyrobcov
inteligentnych chladniciek (LG, Siemens, Samsung, Electrolux) je chladnicka, ktora
bude samostatne objednavat potraviny z obchodu. Takuto inteligenciu je technicky aj
prakticky mozné vyrieSit uz teraz, avsak problémom je nedostatocna podpora takychto
sluzieb zo strany obchodnickeho segmentu.

Obr. 13 Inteligentnd chladnicka od firmy Electrolux.

Koncept inteligenetnych Satnikov nespociva len v zaobchddzani a udrzovani Satnika,
ale aj vo vybere vhodného oblecenia na urcené prilezitosti. Napriek takejto
fascinujucej myslienke je idea inteligentného Satnika v plienkach. NavySe, existujuce
analyzy inteligentnych Satnikov sa spoliehaju viac na informacné technoldégie ako na
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automatizaciu. Stidie inteligentnych Satnikov navrhuju technoldgie, ktoré umoznia
Satniku vediet v kazdom momente, ¢o z neho bolo vybrané a ¢o do neho bolo vlozené.

Nevyhodou je nutnost naplnit databazu veci, ktoré méze obsahovat a doplnenie
oblecenia o RFID ¢ipy. AvSak v pripade dobre navrhnutej databazy, inteligentny Satnik
dokaze uzivatelovi poradit, ¢o si ma obliect v pripade nepriaznivého pocasia, navrhnut
dokupenie nejakej Casti obleCenia, poradit Co si zobrat na dovolenku do zvolenej
destinacie, asistovat pri prani Siat apod. Aj ked sa zd4, ze takato aplikdcia nemad s
robotikou ni¢ spolo¢né, studie pocitaju s nasadenim robotickych rik napriklad na
balenie Siat do kufrov.

Ekonomicky aspekt servisnej robotiky pre domacnost

Statistiky ukazuju, Ze za 4 roky od nasadenia prvych servisnych robotov pre
domacnost, bolo predanych vyse dva miliony kusov tychto robotov. Napriek tomuto
vysokému cislu je hodnota trhu servisnych robotov dvadsatkrat mensia ako hodnota
trhu s priemyselnymi robotmi. Pomer domdacnosti pouzivajuce klasicky vysavac k
domadcnostiam pouzivajucim cistiaci robot je v USA zhruba 1:40, celosvetovo sa tento
pomer odhaduje na 1:400. Z tychto Cisiel vyplyva, Ze servisné roboty pre domacnost st
vnimané skor ako vynalez nez ako domaci spotrebi¢. Napriek tymto vSetkym faktom
treba vnimat trh so servisnou robotikou pre domécnost ako dynamicky sa rozvijajuci s
velkymi moznostami potencionalneho rozvoja. Ak by len 2% z predanych klasickych
vysavacov boli robotické vysavace, pre trh servisnej robotiky by to znamenalo narast o
800%.

Treba vSak spomentut preco sa tento rozvoj zatial neudial. Robotické vysavace su z
hladiska investicie stale drahSie ako ludska praca. Ak aj dokdzu ponuknut lacnejSie
rieSenie, zvacSa nedokdzu vykonat svoju pracu kvalitnejSie ako ludia. Nasadenie
takychto robotov teda nie je len otdzkou navrhu technoldgie, ale najma poziadavkami
trhu a zakaznikov.
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