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1 ¨ǾƻŘ Řƻ ǇǊƻōƭŜƳŀǘƛƪȅ 
 
hōǘƝȌŜ ǇƻƘȅōƻǾŞƘƻ ŀǇŀǊłǘǳ ŀ ƳǳǎƪǳƭƻǎƪŜƭŜǘłƭƴƝ ǇƻǊǳŎƘȅ ƻōǾȅƪƭŜ ȊŀǎŀƘǳƧƝ ȊłŘŀΣ ƪǊƪΣ ǊŀƳŜƴŀ 
a ƘƻǊƴƝ ƪƻƴőŜǘƛƴȅΣ ƳƻƘƻǳ ǎŜ ǾǑŀƪ ǘȇƪŀǘ ƛ ŘƻƭƴƝŎƘ ƪƻƴőŜǘƛƴ ŀ ƻǎǘŀǘƴƝŎƘ őłǎǘƝ ǘŠƭŀΦ V souladu  
ǎ ǾȇǎƭŜŘƪȅ ǇǊƻǾŜŘŜƴȇŎƘ ŀƴŀƭȇȊ ŀ ǎǘǳŘƛƝ ǇƻǊǳŎƘ ǇƻƘȅōƻǾŞƘƻ ŀǇŀǊłǘǳ ǘȅǘƻ ƻōǘƝȌŜ ƴŜǎƻǳǾƛǎŜƧƝ ǇƻǳȊŜ 
ǎ ōŠȌƴŠ ȊƴłƳȇƳƛ ǇǌƝőƛƴŀƳƛΣ Ƨŀƪƻ Ƨǎƻǳ ƧŜŘƴƻǎǘǊŀƴƴŞ ȊŀǘŠȌƻǾłƴƝ ƻǊƎŀƴƛǎƳǳ ƴŜōƻ ǇƻǑƪƻȊŜƴƝ 
z ǇǌŜǘŠȌƻǾłƴƝ ǾȅǾƻƭŀƴŞ ƻǇŀƪƻǾŀƴȇƳƛ ǇƻƘȅōȅΣ ŀƭŜ ƳŀƧƝ ǾŜƭƳƛ ǵȊƪƻǳ ǎƻǳǾƛǎƭƻǎǘ ǎ ǇǻǎƻōŜƴƝƳ 
ŘŀƭǑƝŎƘ ƴŜƎŀǘƛǾƴƝŎƘ ǾƭƛǾǻΣ Ƨŀƪƻ Ƨǎƻǳ ƴŀǇǌΦ VƭƛǾȅ ƧŜŘƴƻǊłȊƻǾŞƘƻ ƴŀƳłƘłƴƝΣ ǎǇƻƧŜƴŞ s ŜȄǘǊŞƳƴƝ 
ǇǎȅŎƘƛŎƪƻǳ ȊłǘŠȌƝ ŀ ǑǇŀǘƴƻǳ ǵǊƻǾƴƝ ǊŜƎŜƴŜǊŀŎŜ ŀ ƻŘǇƻőƛƴƪǳ ƻǊƎŀƴƛǎƳǳ ǾŜ ǾŀȊōŠ ƴŀ Řƻōǳ Ǿȇƪƻƴǳ 
ǇǊłŎŜΣ ǇǊŀŎƻǾƴƝ ŎȅƪƭǳǎΣ ŎƘȅōŠƧƝŎƝ ƳƻȌƴƻǎǘ ŦȅȊƛŎƪŞ ǇǌƝǇǊŀǾȅΣ ƴłǇǊŀǾƴȇŎƘΣ ǇǊƻǘŀƘƻǾŀŎƝŎƘ  
ŀ ǊŜƭŀȄŀőƴƝŎƘ ŎǾƛƪǻ ŀ ǊŜƪƻƴǾŀƭŜǎŎŜƴŎŜ ȊŀƳŠǎǘƴŀƴŎǻΦ  

.ŠȌƴŞ ǇǌƝȊƴŀƪȅ ǇƻǊǳŎƘ ŀ ƴŜƳƻŎƝ ƴŜǊǾƻǎǾŀƭƻǾŞƘƻ ŀǇŀǊłǘǳ ŀ ƪƻǎǘŜǊƴƝ ǎƻǳǎǘŀǾȅ Ƨǎƻǳ 
v ƳƴƻƘŀ ǇǌƝǇŀŘŜŎƘ ǎǇƻƧŜƴȅ ǎŜ ǎȅƳǇǘƻƳŀǘƛŎƪȇƳƛ ǇǊƻƧŜǾȅ ŀ ȊƳŠƴŀƳƛ Ǿ ƻōƭŀǎǘƛ ƪƭƻǳōǻΣ ƪƻǎǘƝΣ ǎǾŀƭǻΣ 
ǾŀȊǻ ŀ ǑƭŀŎƘΦ hōƧŜǾǳƧƝŎƝ ǎŜ ȊŘǊŀǾƻǘƴƝ ƻōǘƝȌŜ ǎƻǳǾƛǎŜƧƝŎƝ ǎ ǇƻƘȅōƻǾȇƳ ŀ ƪƻǎǘŜǊƴƝƳ ŀǇŀǊłǘŜƳ se 
ǇƻƘȅōǳƧƝ ƻŘ ƳŜƴǑƝŎƘ ōƻƭŜǎǘƝ Ǉƻ ȊłǾŀȌƴŠƧǑƝ ȊŘǊŀǾƻǘƴƝ ǇƻǘƝȌŜΣ ƪǘŜǊŞ ǾȅȌŀŘǳƧƝ ƴŜǇǌƝǘƻƳƴƻǎǘ Ǿ ǇǊłŎƛ 
a ƭŞőōǳΦ ± ŎƘǊƻƴƛőǘŠƧǑƝŎƘ ǇǌƝǇŀŘŜŎƘ ƳǻȌŜ ƧŜƧƛŎƘ ŘƻǇŀŘ ǾŞǎǘ ŀȌ ƪ ƴǳǘƴƻǎǘƛ ȊƳŠƴƛǘ Ǿȇƪƻƴ ǇǊłŎŜΣ 
ƻŘŜƧƝǘ ȊŜ ȊŀƳŠǎǘƴłƴƝ ƴŜōƻ ƳǻȌŜ ǾŞǎǘ ŀȌ ƪ nemoci z ǇƻǾƻƭłƴƝ ƴŜōƻ ƴłǎƭŜŘƴŞ ƛƴǾŀƭƛŘƛǘŠ ǇƻǎǘƛȌŜƴȇŎƘ 
ǇǊŀŎƻǾƴƝƪǻΦ 

Vznik pre-ŘƛǎǇƻȊƛŎƝ ŀ ƻōǘƝȌƝ ǎǇƻƧŜƴȇŎƘ ǎ a{5 ƧŜ ǾǑŀƪ ŘŞƭŜ ǘǊǾŀƧƝŎƝ ȊłƭŜȌƛǘƻǎǘƝΦ  tǊǾƻǘƴƝ 
ǇǌƝȊƴŀƪȅ ǾȊƴƛƪǳ a{5 ȊŀƘǊƴǳƧƝ ǇǌŜŘŜǾǑƝƳ ōŠȌƴŞ ǇǌƝȊƴŀƪȅ Ƨŀƪƻ Ƨǎƻǳ ǎƭŀōƻǎǘΣ ȊǘǳƘƭƻǎǘΣ bolest, 
ǎƴƝȌŜƴȇ ǊƻȊǎŀƘ pohybu ŀ ōƻƭŜǎǘƛ ƪƭƻǳōǻΣ ƪƭƻǳōƴƝŎƘ ǇƻǳȊŘŜǊ ŀ ǑƭŀŎƘΣ ƪǘŜǊŞ Ƨǎƻǳ ƳƴƻƘŘȅ ǇǌŜƘƭƝȌŜƴȅΣ 
ƴŜōƻ ǾłȊłƴȅ ƴŀ ŎƛǾƛƭƛȊŀőƴƝ ƻōǘƝȌŜ ŀ ƻōǘƝȌŜ ǎƻǳǾƛǎŜƧƝŎƝ ǎ ǾŠƪŜƳΦ  ± ƳƴƻƘŀ ǇǌƝǇŀŘŜŎƘ Ƨǎƻǳ ōƻƘǳȌŜƭ 
z ŘǻǾƻŘǳ ǑǇŀǘƴŞ ǇǊǾƻǘƴƝ ŘƛŀƎƴƻǎǘƛƪȅ ƴŜōŜȊǇŜőƝ ŀ ǊƛȊƛƪ ǇƻƘȅōƻǾŞƘƻ ŀǇŀǊłǘǳΣ ǑǇŀǘƴŞ ƴŜōƻ 
ƴŜŘƻǎǘŀǘŜőƴŞ ƛƴŦƻǊƳƻǾŀƴƻǎǘƛ ȊŀƳŠǎǘƴŀƴŎǻ ŀ ǾőŀǎƴŞ ŀ ǵőƛƴƴŞ ǇǊŜǾŜƴŎŜ ǘȅǘƻ ǇǌƝȊƴŀƪȅ ƛƎƴƻǊƻǾłƴȅ  
ŀ ȊƭŜƘőƻǾłƴȅ.  

tǊłǾŠ ŘƻōǊł ŘƛŀƎƴƻǎǘƛƪŀ ǇƻǘŜƴŎƛłƭƴƝŎƘ ƴŜōŜȊǇŜőƝΣ ǇǊƻƎǊŀƳȅ ǊŀƴŞ ǇǊŜǾŜƴŎŜ ŀ ǵőƛƴƴŞ 
ƪƻƳǇŜƴȊŀŎŜ ǾƴƛƪŀƧƝŎƝŎƘ ǇǌŜǘƝȌŜƴƝ ǎǇƻƭŜőƴŠ ǎŜ ǎǇǊłǾƴŠ ƴŀǎǘŀǾenou ǵǊƻǾƴƝ ǇǊŜǾŜƴǘƛǾƴƝ ǇǊŀŎƻǾƴŠ 
ƭŞƪŀǌǎƪŞ ǇŞőŜ, mohou ȊŀƧƛǎǘƛǘ ǾŜƭƳƛ ǵőƛƴƴƻǳ ƴłǇǊŀǾǳ ŀ ŜƭƛƳƛƴŀŎƛ ǇƻǘŜƴŎƛłƭƴƝŎƘ ǇǊƻōƭŞƳǻ  
ŀ ǇǌƝǇŀŘƴȇŎƘ ȊŘǊŀǾƻǘƴƝŎƘ ƻōǘƝȌƝ ǎƻǳǾƛǎŜƧƝŎƝŎƘ ǎ MSD. 
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2 {ǇŜŎƛŦƛƪŀŎŜ ǇƻǳȌƛǘȇŎƘ ƴłǎǘǊƻƧǻ ŀ ƳŜǘƻŘ 

2.1 Pouģit® metody a postupy sbŊru a analĨzy pohybovĨch dat 

 
tǊƻ ǵőŜƭȅ ǇǊƻƧŜƪǘǳ jsme se ȊŀƳŠǌili na ǎƭŜŘƻǾłƴƝ ǾƭƛǾǻ ǇǻǎƻōƝŎƝŎƘ ƴŀ ǇƻƘȅōƻǾȇ ŀǇŀǊłǘ ǎƭŜŘƻǾŀƴȇŎƘ 
ƻǎƻō Ǉǌƛ Ǿȇƪƻƴǳ ǇǊŀŎƻǾƴƝŎƘ őƛƴƴƻǎǘƝ ǎǇƻƧŜƴȇŎƘ ǎ ƳŀƴƛǇǳƭŀŎƝ ōǌŜƳŜƴΦ tƻƳƻŎƝ ƳŠǌƝŎƝch  
ŀ ŀƴŀƭȅǘƛŎƪȇŎƘ ƴłǎǘǊƻƧǻ ǇǊƻ ǎƭŜŘƻǾłƴƝ ŀ ŀƴŀƭȇȊǳ ǇƻƘȅōǳΣ ǇƻƘȅōƻǾŞ ȊłǘŠȌŜ  
ŀ ŜǊƎƻƴƻƳƛŎƪȇŎƘ ǇŀǊŀƳŜǘǊǻ ƧǎƳŜ ǎƭŜŘƻǾŀƭƛ ŀ ƘƻŘƴƻǘƛƭƛ ƳƻȌƴȇ ǾƭƛǾ ǾȅƪƻƴłǾŀƴȇŎƘ ǇǊŀŎƻǾƴƝŎƘ 
őƛƴƴƻǎǘƝ ƴŀ Ŧǳƴƪőƴƻǎǘ ǇƻƘȅōƻǾŞƘƻ ŀǇŀǊłǘǳ ǎƭŜŘƻǾŀƴȇŎƘ ƻǎƻōΦ ½ŀƳŠǌƛƭƛ ƧǎƳŜ ǎŜ ǘŀƪŞ ƴŀ ƘƻŘƴƻŎŜƴƝ 
bƛƻƳŜŎƘŀƴƛŎƪȇŎƘ ŀ ƪƛƴŜƳŀǘƛŎƪȇŎƘ ǾŀȊŜō ǎƻǳǾƛǎŜƧƝŎƝŎƘ Ƨŀƪ ǎŜ ȊłƪƭŀŘƴƝƳƛ ǇƻǎǘǳǊłƭƴƝƳƛ ǾŀȊōŀƳƛ  
ŀ ǇƻƘȅōƻǾȇƳƛ ƴłǾȅƪȅΣ ǘŀƪ ƛ ǾȇƪƻƴŜƳ ǇǊŀŎƻǾƴƝŎƘ őƛƴƴƻǎǘƝ Ǉǌƛ ƳŀƴƛǇǳƭŀŎƛ ǎ ōǌŜƳŜƴȅ ŀ ǇǊŀŎƻǾƴƝƳƛ 
ƴłǎǘǊƻƧƛΣ ƪǘŜǊŞ ƭȊŜ ǘŀƪǘŞȌ ǇƻǾŀȌƻǾŀǘ Ȋŀ ōǌŜƳŜƴŀΦ 
 
±ƭŀǎǘƴƝ ƳŠǌŜƴƝ ōȅƭŀ Ȋ ŘǻǾƻŘǳ ƻōƧŜƪǘƛǾƛȊŀŎŜ ŀ ƻŘǎǘǊŀƴŠƴƝ ǎǘŀǘƛǎǘƛŎƪŞ ŎƘȅōȅ ƳŠǌŜƴƝ ǇǊƻǾłŘŠƴŀ Ǉƻ 
dobu 30 ς 60 minut ǇƻŘƭŜ ƴłǊƻőƴƻǎǘƛ ǾȅƪƻƴłǾŀƴŞ ǇǊłŎŜΣ ǎƻǳōƻǊǳ őƛƴƴƻǎǘƝ ŀ ŘŞƭƪȅ ƳŀƴƛǇǳƭŀőƴƝ 
ǘǊŀǎȅΦ  ¦ ǾŠǘǑƛƴȅ ǇǊŀŎƻǾƴƝŎƘ ǇƻȊƛŎ ōȅƭƻ ǇǊǾƴƝŎƘ мл ς мр Ƴƛƴǳǘ Ǿȇƪƻƴǳ ǇǊŀŎƻǾƴƝ őƛƴƴƻǎǘƛ Ȋ ŘǻǾƻdu 
ƻŘǎǘǊŀƴŠƴƝ ŎƘȅōȅ ƳŠǌŜƴƝ ȊǇǻǎƻōŜƴŞ ŎƘƻǾłƴƝƳ ƳŠǌŜƴŞ ƻǎƻōȅ ȊŎŜƭŀ ŜƭƛƳƛƴƻǾłƴƻΦ Y ŘŀƭǑƝƳǳ 
ƘƻŘƴƻŎŜƴƝ Ǉŀƪ ōȅƭȅ ǇƻǳȌƛǘȅ Ƨŀƪ ƪƻƳǇƭŜǘƴƝ ȊłȊƴŀƳƻǾŞ ǎŜƪǾŜƴŎŜΣ ǘŀƪ ƛ ƧŜƧƛŎƘ ƧŜŘƴƻǘƭƛǾŞ ǎŜƪǾŜƴŎŜΦ 
 
Å ± ǊłƳŎƛ ǇǊƻƧŜƪǘǳ ƧǎƳŜ ǎŜ ȊŀƳŠǌƛƭƛ ǇǌŜŘŜǾǑƝƳ ƴŀ ƴłǎƭŜŘǳƧƝŎƝ ǎƪǳǇƛƴȅ ǇǊŀŎƻǾƴƝŎƘ ŀƪǘƛǾƛǘΥ  

ï pƻƘȅōƻǾŞ ŀ ǇǊŀŎƻǾƴƝ ƴłǾȅƪȅ ŀ ŀƪǘƛǾƛǘȅ,  
ï vȇƪƻƴ ǇǊŀŎƻǾƴƝŎƘ őƛƴƴƻǎǘƝ ǾŜ ǎǘƻƧŜΣ Ǿ ǎŜŘŠΣ ǎ ǇƻŘǇƻǊƻǳ ǇłƴǾŜ, 
ï mŀƴƛǇǳƭŀŎŜ ǎ ōǌŜƳŜƴȅ Ǿ ǎŜŘŠ ƴŜōƻ ǾŜ ǎǘƻƧŜ, 
ï jŜŘƴƻǊłȊƻǾł ŀ ƻǇŀƪƻǾŀƴł ƳŀƴƛǇǳƭŀŎŜ ǎ ōǌŜƳŜƴȅ Ǿ ǵǊƻǾƴƝ ōǌƛŎƘŀ όƪȅőƭŜκ ǊŀƳŜƴŀύ, 
ï jŜŘƴƻǊłȊƻǾł ŀ ƻǇŀƪƻǾŀƴł ƳŀƴƛǇǳƭŀŎŜ ǎ ōǌŜƳŜƴȅ Ǿ ǵǊƻǾƴƝ ƘƭŀǾȅ όǊŀƳŜƴŀκ 
ǇƻƪǊőŜƴŞκ ƴŀǘŀȌŜƴŞ ǊǳŎŜύ, 

ï jŜŘƴƻǊłȊƻǾł ŀ ƻǇŀƪƻǾŀƴł ƳŀƴƛǇǳƭŀŎŜ ǎ ōǌŜƳŜƴȅ ǇƻŘ ǵǊƻǾƴƝ Ǉŀǎǳ, 
ï tƭŀőŜƴƝ ŀ ǘŀƘłƴƝ ōǌŜƳŜƴŜκ ǾƻȊƝƪǻ όƧŜŘƴƻǳ Ǌǳƪƻǳκ ƻōŠƳŀ ǊǳƪŀƳŀύ, 
ï manipulace s ōǌŜƳŜƴȅ Ǉǌƛ ƻǇƻǌŜ ƴŀ ƧŜŘƴŞ ƪƻƴőŜǘƛƴŠ όǎǘƻƧ ƴŀ ƧŜŘƴŞ ƴƻȊŜκ 
ǇǌŜǾŀȌǳƧƝŎƝ ȊłǘŠȌ ƧŜŘƴŞ ƪƻƴőŜǘƛƴȅύ, 

ï manipulace s ōǌŜƳŜƴȅ ǎ ƻǇƻǊƻǳκ ǇƻŘǇƻǊƻǳ όǎŜŘ ƴŀ ǎǘƻƭƛőŎŜΣ ƻǇƻǊŀ ƴƻƘƻǳ ƴŜōƻ 
ōǌƛŎƘŀύ, 

ï zǾŜŘłƴƝ ōǌŜƳŜƴ ȊŜ ȊŜƳŠ, 
ï manipulace s ōǌŜƳŜƴȅ Ǿ pozici v ƪƭŜőŜ, 
ï manipulace s ōǌŜƳŜƴȅ Ǿ pozici v ŘǌŜǇǳκ ƴƝȊƪŞƳ ǎŜŘǳ. 

 
Å V ǊłƳŎƛ ǇǊƻƧŜƪǘǳ ƧǎƳŜ ǎŜ ȊŀƳŠǌƛƭƛ ǇǌŜŘŜǾǑƝƳ ƴŀ ǘȅǘƻ ŎƝƭƻǾŞ ǎƪǳǇƛƴȅ ǇǊŀŎƻǾƴƝŎƘ őƛƴƴƻǎǘƝΥ 

ï őinnosti v oblasti logistiky a manipulace s ƳŀǘŜǊƛłƭŜƳ, 
ï őinnosti v oblasti manipulace s ƳŀǘŜǊƛłƭŜƳ ŀ ƧŜƘƻ ǇǌƝǇǊŀǾȅ Ǉrƻ ǇƻǘǌŜōȅ ǾȇǊƻōȅ, 
ï őinnosti, Ǉǌƛ ƪǘŜǊȇŎƘ ƧŜ ǇƻǳȌƛǘŀ ǇǌŜŘŜǾǑƝƳ ǊǳőƴƝ ƳŀƴƛǇǳƭŀŎŜ ǎ ōǌŜƳŜƴȅ όǊǳőƴƝ 
ǾƻȊƝƪȅΣ ǇǌŜǇǊŀǾƴƝ ȊŀǌƝȊŜƴƝ ǇƻƘłƴŠƴŀ ƭƛŘǎƪƻǳ ǎƛƭƻǳύ, 

ï őinnostiΣ Ǉǌƛ ƪǘŜǊȇŎƘ ƧŜ ǇƻǳȌƛǘŀ ǇǌŜŘŜǾǑƝƳ ǎǘǊƻƧƴƝ ƳŀƴƛǇǳƭŀŎŜ ǎ ōǌŜƳŜƴȅ 
όƳƻǘƻǊƻǾŞ ƴŜōƻ ŜƭŜƪǘǊƛŎƪŞ ǾƻȊƝƪȅΣ ǇǌŜǇǊŀǾƴƝ ȊŀǌƝȊŜƴƝ ǎ ǇƻƘƻƴŜƳύ, 
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ï őinnostiΣ Ǉǌƛ ƪǘŜǊȇŎƘ ƧŜ ǇƻǳȌƛǘŀ ƳŀƴƛǇǳƭŀŎŜ ǎ ōǌŜƳŜƴȅ ǇƻƳƻŎƝ ȊŘǾƛƘŀŎƝ ƴŜōƻ 
ƳŀƴƛǇǳƭŀőƴƝ ǘŜŎƘƴƛƪȅ όƧŜǌłōȅΣ ȊŘǾƛƘŀŘƭŀΣ ƘȅŘǊŀǳƭƛŎƪŞ ŀ ƳŀƴƛǇǳƭŀőƴƝ ǎǘƻƭȅύ, 

ï őinnostiΣ Ǉǌƛ ƪǘŜǊȇŎƘ ƧŜ ǇƻǳȌƛǘ ƪƻƳōƛƴƻǾŀƴȇ ȊǇǻǎƻō ƳŀƴƛǇǳƭŀŎŜ ǎ ōǌŜƳŜƴȅ 
ǇƻƳƻŎƝ ƳŀƴǳłƭƴƝ ǎƝƭȅ ŀ ǘŜŎƘƴƛŎƪŞ ǇƻŘǇƻǊȅ όƻŘŜōƝǊłƴƝ ƳŀǘŜǊƛłƭǳ Ȋ ŀǳǘƻƳŀǘƛŎƪȇŎƘ 
ȊŘǾƛȌƴȇŎƘ ǎǘƻƭǻΣ ǾȅǾŀȌƻǾŀőǻΣ ƪƻƳǇŜƴȊłǘƻǊǻ ǇǊŀŎƻǾƴƝ ǾȇǑƪȅκ ǇƻƭƻƘȅύ, 

ï őinnosti v ƻōƭŀǎǘƛ ƳŀƴǳłƭƴŠ ƻǊƛŜƴǘƻǾŀƴȇŎƘ ǇǊŀŎƻǾƴƝŎƘ ǇƻȊƛŎ ǎƻǳǾƛǎŜƧƝŎƝŎƘ 
s ǇǊŀŎƻǾƴƝ őƛƴƴƻǎǘƝ, 

ï oǇŀƪƻǾŀƴŞ ǇǊŀŎƻǾƴƝ őƛƴƴƻǎǘi s ƴƝȊƪȇƳ ǇƻőǘŜƳ ƻǇŀƪƻǾŀƴȇŎƘ ǵƪƻƴǻ ς ƻǇŀƪƻǾłƴƝ 
ǵƪƻƴǳ ƧŜ ǇǊƻǾłŘŠƴƻ Ǿ cyklu do 5 minuty, 

ï őinnosti v ƻōƭŀǎǘƛ ƳŀƴǳłƭƴŠ ƻǊƛŜƴǘƻǾŀƴȇŎƘ ǇǊŀŎƻǾƴƝŎƘ ǇƻȊƛŎ ǎŜ ȊǾȇǑŜƴȇƳ ǇƻőǘŜƳ 
ƻǇŀƪƻǾŀƴȇŎƘ ǵƪƻƴǻ ς ƻǇŀƪƻǾłƴƝ ǵƪƻƴǳ ƧŜ ǇǊƻǾłŘŠƴƻ Ǿ cyklu do 1 minuty, 

ï őinnosti v oblasti maƴǳłƭƴŠ ƻǊƛŜƴǘƻǾŀƴȇŎƘ ǇǊŀŎƻǾƴƝŎƘ ǇƻȊƛŎ ǎ ǾȅǎƻƪȇƳ ǇƻőǘŜƳ 
ƻǇŀƪƻǾŀƴȇŎƘ ǵƪƻƴǻ ς ƻǇŀƪƻǾłƴƝ ǵƪƻƴǳ ƧŜ ǇǊƻǾłŘŠƴƻ Ǿ cyklu do 1 min - 30 sec, 

ï őinnosti v ƻōƭŀǎǘƛ ƳŀƴǳłƭƴŠ ƻǊƛŜƴǘƻǾŀƴȇŎƘ ǇǊŀŎƻǾƴƝŎƘ ǇƻȊƛŎ ǎ ǾŜƭƳƛ ǾȅǎƻƪȇƳ 
ǇƻőǘŜƳ ƻǇŀƪƻǾŀƴȇŎƘ ǵƪƻƴǻ ς ƻǇŀƪƻǾłƴƝ ǵƪƻƴǳ ƧŜ ǇǊƻǾłŘŠƴƻ Ǿ cyklu do 30 sec, 

ï őinnostiΣ Ǉǌƛ ƪǘŜǊȇŎƘ ŘƻŎƘłȊƝ ƪ őŀǎǘŞƳǳ ƻǇŀƪƻǾłƴƝ őƛƴƴƻǎǘƝ, 
ï őƛƴƴƻǎǘƛ ǎŜ ȊłǘŠȌƝ ōǌŜƳŜƴŜ ǾŜ ǎǘƻƧŜ ƴŜōƻ Ǿ ǎŜŘŠ, 
ï dŀƭǑƝ ǎǇŜŎƛŦƛŎƪȅ ǾȅōǊŀƴŞ ǇǊŀŎƻǾƴƝ ǇƻȊƛŎŜ ǇƻŘƭŜ ǵǊƻǾƴŠ ǇƻǘŜƴŎƛłƭƴƝƘƻ ƻƘǊƻȌŜƴƝ 

MSD. 
 

½ƝǎƪŀƴŞ ƴŀƳŠǌŜƴŞ ǾȇǎƭŜŘƪȅ byly v ǇǊǻōŠƘu projektu ǇƻǊƻǾƴłǾłƴȅ ǎ ōŠȌƴŠ ǇƻǳȌƝǾŀƴȇƳƛ 
ŀƴŀƭȅǘƛŎƪȇƳƛ ǇƻǎǘǳǇȅ ŀ ƴłǎǘǊƻƧƛ ǊƛȊƛƪƻǾŞ ŀ ŜǊƎƻƴƻƳƛŎƪŞ ŀƴŀƭȇȊȅ ǇǊŀŎƻǾƛǑǙ, ǇǊŀŎƻǾƴƝ ǾȇƪƻƴƴƻǎǘƛΣ 
ŎŜƭƪƻǾŞ ƴŜƘƻŘƻǾƻǎǘƛ ŀ ǵǊŀȊƻǾƻǎǘƛ ŀ ǇƻǎǘǳǇȅ Ǉǌƛ ǇǊƻǾłŘŠƴƝ ǑŜǘǌŜƴƝ ȊŘǊŀǾƻǘƴƝƘƻ ǎǘŀǾǳ ȊŀƳŠǎǘƴŀƴŎǻ 
v ǊłƳŎƛ ǾǎǘǳǇƴƝŎƘ ŀ ƴłǎƭŜŘƴȇŎƘ ǇǊƻƘƭƝŘŜƪ pǊŀŎƻǾƴŠ ƭŞƪŀǌǎƪȇŎƘ ǎƭǳȌŜō.  

 
 

2.2 Metody a n§stroje pohybov® a ergonomick® analĨzy pohybov® z§tŊģe 

 
± ǊłƳŎƛ ŘƛŀƎƴƻǎǘƛƪȅ ƳƻȌƴŞƘƻ ǇǌŜǘƝȌŜƴƝ ǇƻƘȅōƻǾŞƘƻ ŀǇŀǊłǘǳ ǳ ǎǇŜŎƛŦƛŎƪȇŎƘ ǇǊŀŎƻǾƴƝŎƘ őƛƴƴƻǎǘƝ 
ōȅƭŀ ǇƻǳȌƛǘŀ ǇǊƻ ȊłȊƴŀƳ ǇƻƘȅōƻǾȇŎƘ ŀƪǘƛǾƛǘ о5 ƪƛƴŜƳŀǘƛŎƪł ŀƴŀƭȇȊŀ ǇƻƘȅōǳ Ȋŀ ǇƻƳƻŎƛ 17 
ƛƴŜǊŎƛłƭƴƝŎƘ ƳŠǌƝŎƝŎƘ ǇƻƘȅōƻǾȇŎƘ ǎŜƴȊƻǊǻ ς IMU jednotek ό·ǎŜƴǎ ǎȅǎǘŞƳ MWN Awinda), ǇƻƳƻŎƝ 
ƪǘŜǊȇŎƘ ōȅƭ ǇǊƻǾŜŘŜƴ ȊłȊƴŀƳ ǇƻƘȅōǳ ǘŠƭŀ Ǉǌƛ ǇǊŀŎƻǾƴƝ őƛƴƴƻǎǘƛ ŀ ǇƻƳƻŎƝ ƴłǎǘǊƻƧŜ ·ǎŜƴǎ a²b 
Analyse ǇǊǾƻǘƴƝ ƘƻŘƴƻŎŜƴƝ ƪƛƴŜƳŀǘƛƪȅ ǇƻƘȅōǳ ŀ ǇƻƘȅōƻǾȇŎƘ ǎƻǳǾȊǘŀȌƴƻǎǘƝΦ błǎƭŜŘƴŠ ōȅƭ 
ŘƛƎƛǘłƭƴƝ ȊłȊƴŀƳ ǇƻƘȅōǳ ǇƻŘǊƻōŜƴ ŘŀƭǑƝ ŀƴŀƭȇȊŜ ǇƻƳƻŎƝ ŘƛƎƛǘłƭƴƝŎƘ ŜǊƎƻƴƻƳƛŎƪȇŎƘ ŀƴŀƭȅǘƛŎƪȇŎƘ 
ƴłǎǘǊƻƧǻ ǇǊƻ ŘŜǘŀƛƭƴƝ ŀƴŀƭȇȊǳ ǇƻƘȅōƻǾŞ ȊłǘŠȌŜ ς RULA, OWAS, NASA OBI, SPAGHETTI DIAGRAM 
a !ƴŀƭȇȊŀ dostupnosti/ ŘƻǎŀȌƛǘŜƭƴƻǎǘƛΦ tǊƻ ǾƭŀǎǘƴƝ ŀƴŀƭȇȊǳ ōȅƭȅ ǇƻǳȌƛǘȅ {² ƴłǎǘǊƻƧŜ ƻŘ ǎǇƻƭŜőƴƻǎǘƝ 
Xsens ς Xsens Motion Cloud a ǎǇƻƭŜőƴƻǎǘƛ ±ƛǾŜ[ŀō 9ǊƎƻΦ tǊƻǾŜŘŜƴŞ ŀƴŀƭȇȊȅ  
ŀ ǇƻǊƻǾƴłƴƝ ǾȇǎƭŜŘƪǻ ǳƳƻȌƴƛƭȅ ǇǌŜǎƴŠ ŀ ƻōƧŜƪǘƛǾƴŠ ƪǾŀƴǘƛŦƛƪƻǾŀǘ ǇƻƘȅōΣ ƪǘŜǊȇ ōŠƘŜƳ ƻǇŀƪƻǾŀƴŞ 
őƛƴƴƻǎǘƛ ƳǻȌŜ ǾȇǊŀȊƴŠ ǇǌƛǎǇƝǾŀǘ ƪŜ ǾȊƴƛƪǳ ƻōǘƝȌƝ ǇƻƘȅōƻǾŞƘƻ ŀǇŀǊłǘǳ ƴŜōƻ ǊƻȊǾƻƧƛ 
ƳǳǎƪǳƭƻǎƪŜƭŜǘłƭƴƝŎƘ ǇƻǊǳŎƘΦ  
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MŊŚen² a an a lĨza z§tŊģe p r acovn² ļin n ost i  p om oc² MoCap  a 3 D 

Ki n em a t ick® an alĨzy  p oh y b u  ï t l aļen² vo z²k u

PracovnƝ őinnost - TlaőenƝ vozƝku

MŊŚen² a an a lĨza z§tŊģe p r acovn² ļin n ost i  p om oc² MoCap a 3 D 

Ki n em a t ick® an alĨzy  p oh y b u  - t laļen² vo z²k u

TlaőenƝ vozƝku

Moģn ost i  d et a i ln² an alĨza pŚet²ģen² p oh y b ov®h o  ap ar§t u  pŚi  

vĨk on u  p r acovn²ch  ļin n ost² ïRULA di gi t§ln² an alĨza

Rula analȇza - TlaőenƝ vozƝku pomocƝ XsensMotion Cloud
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bŀ ȊłƪƭŀŘŠ ǇƻǎǘŀǾŜƴƝ ƧŜŘƴƻǘƭƛǾȇŎƘ ǘŠƭŜǎƴȇŎƘ ǎŜƎƳŜƴǘǻ a 3D kinematickŞ ŀƴŀƭȇȊȅ ƧŜƧƛŎƘ ǇƻƘȅōǳ  
Ǿ ǇǊƻǎǘƻǊǳ ƧŜ ƳƻȌƴŞ ǾȅǘǾƻǌƛǘ ŘŜǘŀƛƭƴƝ ǇƻǇƛǎ ƧŜŘƴƻǘƭƛǾȇŎƘ ǇƻƘȅōƻǾȇŎƘ ǎŜƪǾŜƴŎƝ ŀ ǇǌƝǇŀŘƴȇŎƘ 
ƻŘŎƘȅƭŜƪ ƻŘ ƻōǾȅƪƭŞƘƻ ǇƻǎǘŀǾŜƴƝ ƴŜōƻ ǇƻƘȅōƻǾŞƘƻ ǾȊƻǊǳ ŀ ƛŘŜƴǘƛŦƛƪƻǾŀǘ ǘŀƪ ƳƻȌƴŞ ǳƪŀȊŀǘŜƭŜ 
ȊƳŠƴ Ƨŀƪƻ ƴŀǇǌƝƪƭŀŘ: 

Å ǇǌŜŘƪƭƻƴ ƘƭŀǾȅ, 
Å ǇƻǎǘŀǾŜƴƝ ƘƭŀǾȅ Ǿǻőƛ ǘǊǳǇǳ, 
Å ǇƻǎǘŀǾŜƴƝ ƪǊőƴƝ ŀ ƘǊǳŘƴƝ ǇłǘŜǌŜΣ  
Å ƴŜǊƻǾƴƻƳŠǊƴŞ ǇƻǎǘŀǾŜƴƝ ǊƻǾƛƴȅ ǊŀƳŜƴΣ  
Å ƴŜǊƻǾƴƻƳŠǊƴŞ ǇƻǎǘŀǾŜƴƝ ǊƻǾƛƴȅ ƘǊǳŘƴƝƪǳ , 
Å ƴŜǊƻǾƴƻƳŠǊƴŞ ǇƻǎǘŀǾŜƴƝ ǊƻǾƛƴȅ ǇłƴǾŜ, 
Å ȊǾȇǑŜƴŞ ǇǊƻƘƴǳǘƝ ōŜŘŜǊƴƝ ǇłǘŜǌŜ, 
Å ƴŜǊƻǾƴƻƳŠǊƴȇ ǇƻƘȅō ƪƻƴőŜǘƛƴ, 
Å ǊƻȊŘƝƭ ƪƻƴǘŀƪǘǳ ƧŜŘƴƻǘƭƛǾȇŎƘ őłǎǘƝ ŎƘƻŘƛŘƭŀ ǇǊŀǾŞ ŀ ƭŜǾŞ ƴƻƘȅ ǎ ǇƻŘƭƻȌƪƻǳΣ 
Å ǇƻƘȅōƻǾł ƴŜǎƻǳƘǊŀ ƘƻǊƴƝŎƘ ƪƻƴőŜǘƛƴ ŀ Ǌǳƪȅ Ǉǌƛ ƳŀƴƛǇǳƭŀŎƛ, 
Å ƧŜŘƴƻǎǘǊŀƴƴŞ ȊŀǘƝȌŜƴƝ ƴŠƪǘŜǊŞ Ȋ ŘƻƭƴƝŎƘ ƪƻƴőŜǘƛƴ Ǉǌƛ ǇƻƘȅōǳ ǎŜ ȊłǘŠȌƝ, 
Å ƴǳǘƴƻǎǘ ƪƻƳǇŜƴȊŀŎŜ ȊłƪƭŀŘƴƝƘƻ ǇƻǎǘƻƧŜ όȊǾŜŘłƴƝ ŎƘƻŘƛŘŜƭ ƴŜōƻ ƧŜŘƴŞ ƪƻƴőŜǘƛƴȅΣ 
ƻǇƝǊłƴƝ ƪƻƴőŜǘƛƴ o ǇǊŀŎƻǾƴƝ ƴłǎǘǊƻƧŜ ς ǎǘǻƭΣ ǾȇǊƻōƴƝ linku,..) 

 
/ŜƭƪƻǾȇƳ ǇƻǊƻǾƴłƴƝƳ ƧŜŘƴƻǘƭƛǾȇŎƘ ǇŀǊŀƳŜǘǊǻ ƧŜ ƳƻȌƴŞ ǎƭŜŘƻǾŀǘ ǎǇƻƭŜőƴŞ ǳƪŀȊŀǘŜƭŜ ƳŀƧƝŎƝ ǾƭƛǾ 
ƴŀ ǎǘǊǳƪǘǳǊǳ Ǿȇƪƻƴǳ ǇƻƘȅōƻǾȇŎƘ ŀƪǘƛǾƛǘ Ǉǌƛ Ǿȇƪƻƴǳ ǇǊŀŎƻǾƴƝ őƛƴƴƻǎǘƛ Ƨŀƪƻ Ƨǎƻǳ: 

Å ǎŎƘƻǇƴƻǎǘ ƘƻǊƴƝŎƘ ŀ ŘƻƭƴƝŎƘ ƪƻƴőŜǘƛƴ ǾȅƪƻƴłǾŀǘ ǎƻǳƳŠǊƴƻǳ őƛƴƴƻǎǘ, 
Å ǎŎƘƻǇƴƻǎǘ ƘƻǊƴƝŎƘ ŀ ŘƻƭƴƝŎƘ ƪƻƴőŜǘƛƴ ǾȅƪƻƴłǾŀǘ ǎƻǳǾȊǘŀȌƴƻǳ őƛƴƴƻǎǘ ŘǊȌŜƴƝ ƴŜōƻ 
ƴŜǎŜƴƝ ōǌŜƳŜƴŜ Ǉǌƛ ǎǘƻƧƛ ƴŜōƻ ŎƘǻȊƛ, 

Å ǎŎƘƻǇƴƻǎǘ ǊŀƳŜƴκ ƘǊǳŘƴƝƪǳ ǳŘǊȌŜǘ ǎǇǊłǾƴƻǳ ǇƻȊƛŎƛ Ǿǻőƛ ǇłƴǾƛ, 
Å ǎŎƘƻǇƴƻǎǘ ŎƘƻŘƛŘŜƭ ŀ ŘƻƭƴƝŎƘ ƪƻƴőetin zajistit stabilitu a pohybovou souhru . 

 
tǊƻ ǇƻǘǌŜōȅ ƘƻŘƴƻŎŜƴƝ ǾƭƛǾǻ ȊłǘŠȌŜ Ǉǌƛ ƳŀƴƛǇǳƭŀŎƛ ǎ ōǌŜƳŜƴȅ ōȅƭȅ ƴłǎƭŜŘƴŠ ǇƻǳȌƛǘȅ ǾȇǑŜ 
ȊƳƝƴŠƴŞ ƴłǎǘǊƻƧŜ ŜǊƎƻƴƻƳƛŎƪŞ ŀƴŀƭȇȊȅ ǇƻƘȅōǳ ŀ ƧŜƧƛŎƘ ƧŜŘƴƻǘƭƛǾŞ ǾȇǎƭŜŘƪȅ ōȅƭy ǾȊłƧŜƳƴŠ 
ǇƻǊƻǾƴłǾłƴȅ:    

Å RULA,  
Å OWAS,  
Å NASA OBI,  
Å SPAGHETTI DIAGRAM a  
Å !ƴŀƭȇȊŀ dostupnosti/ ŘƻǎŀȌƛǘŜƭƴƻǎǘƛ 
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¶ RULA ς όwŀǇƛŘ ¦ǇǇŜǊ [ƛƳō !ǎǎŜǎǎƳŜƴǘύ ŀƴŀƭȇȊŀ ǇƻƘȅōǳ Ǿ souladu se standardem RULA. 
aŜǘƻŘƻƭƻƎƛŜ w¦[! ǎƭƻǳȌƝ ƪ ŀƴŀƭȇȊŜ ƳƻȌƴȇŎƘ ǇǌŜǘƝȌŜƴƝ ƘƻǊƴƝŎƘ ƪƻƴőŜǘƛƴΦ tǊƻ ǇǊƻǾłŘŠƴƻǳ 
ŀƴŀƭȇȊǳ ǇƻƳƻŎƝ w¦[! ƳŜǘƻŘƻƭƻƎƛŜ ƧŜ ŘǻƭŜȌƛǘŞΣ ȌŜ ǾȊłƧŜƳƴȇƳ ǇƻǊƻǾƴłƴƝƳ ƧŜŘƴƻǘƭƛǾȇŎƘ 
ǇŀǊŀƳŜǘǊǻ Ƨŀƪƻ Ƨǎƻǳ ƴŀǇǌΦ ǾłƘŀ ōǌŜƳŜƴŜΣ ǇƻǎǘŀǾŜƴƝ ƧŜŘƴƻǘƭƛǾȇŎƘ őłǎǘƝ ǘŠƭŀ Ǉǌƛ Ƴŀnipulaci, 
Ǉƭȅƴǳƭƻǎǘ ǇƻƘȅōǳΣ ǇƻǎǘŀǾŜƴƝ ƧŜŘƴƻǘƭƛǾȇŎƘ ƪƭƻǳōǻΣ ŘȅƴŀƳƛƪŀ ǇƻƘȅōǳΣ ȊǊȅŎƘƭŜƴƝΣ ȊǇƻƳŀƭŜƴƝ 
ǇƻƘȅōǻ ŀǘŘΦ ƧŜ ƳƻȌƴŞ ǇƻƳƻŎƝ ǎƭƻȌƛǘŞƘƻ ƳŀǘŜƳŀǘƛŎƪŞƘƻ ŀǇŀǊłǘǳ ǾȅƘƻŘƴƻǘƛǘ ƳƝǎǘŀ ƴŀ 
ƭƛŘǎƪŞƳ ǘŠƭŜΣ ǾŜ ƪǘŜǊȇŎƘ ŘƻŎƘłȊƝ ƪŜ ȊǾȇǑŜƴŞ ȊłǘŠȌƛ ƴŜōƻ ǇǌŜǘƝȌŜƴƝ, ŀƴƛȌ ōȅŎƘƻƳ museli 
ƳŠǌƛǘ ǾǑŜŎƘƴȅ ǎǾŀƭƻǾŞ ǇŀǊǘƛŜ ȊǵőŀǎǘƴŠƴŞ ƴŀ ǾȅƪƻƴłǾŀƴŞƳ ǇƻƘȅōǳΦ ¢ƝƳǘƻ ȊǇǻǎƻōŜƳ ƧŜ 
ƳƻȌƴŞ ǎƭŜŘƻǾŀǘ ƴŜƧŜƴ ǇǻǎƻōŜƴƝ ƭƻƪłƭƴƝ ȊłǘŠȌŜ ƴŀ ƧŜŘƴƻǘƭƛǾŞ őłǎǘƛ ǘŠƭŀ Ǉǌƛ Ǿȇƪƻƴǳ ǇǊŀŎƻǾƴƝ 
őƛƴƴƻǎǘƛΦ ±ȊłƧŜƳƴȇƳ ǇƻǊƻǾƴłƴƝƳ ǵŘŀƧǻ Ȋ о5 ƪƛƴŜƳŀǘƛŎƪŞƘƻ ƳƻŘŜƭǳ ŀ w¦[! ǎȅǎǘŞƳǳ je 
ƳƻȌƴŞ ƴŀƘƭƝȌŜǘ ƴŀ ǘŠƭƻ Ƨŀƪƻ ŎŜƭŜƪ ŀ ǎƭŜŘƻǾŀǘ ƧŜƘƻ ǇƻƘȅō ƪƻƳǇƭŜȄƴƝƳ ȊǇǻǎƻōŜƳΦ aǻȌŜƳŜ 
ǘŀƪ ǘŜŘȅ ƘƻŘƴƻǘƛǘ ƴŜƧŜƴ ǎǘŀǾ ǘŠƭŜǎƴȇŎƘ ǎǘǊǳƪǘǳǊ Ǿ ƻōƭŀǎǘƛ ƘƻǊƴƝ őłǎǘƛ ǘŠƭŀΣ ŀƭŜ ŎŜƭƪƻǾƻǳ 
ǵǊƻǾŜƶ ƴŜōŜȊǇŜőƝ ŀ ǊƛȊƛƪŀ ǇǊƻ ŘŀƭǑƝ ǎǾŀƭƻǾŞ ǇŀǊǘƛŜ ŀ ǇƻƘȅōƻǾŞ ǎƻǳōƻǊȅ ǾȅǇƭȇǾŀƧƝŎƝ 
z ǾȅƪƻƴłǾŀƴŞ ǇǊŀŎƻǾƴƝ őƛƴƴƻǎǘƛ ƴŜōƻ ƪƻƴƪǊŞǘƴƝƘƻ ǇƻƘȅōǳ Ǉǌƛ ǇǊłŎƛΣ ŀ ǘƻ ǾőŜǘƴŠ ǇłƴǾŜΣ 
ŘƻƭƴƝŎƘ ƪƻƴőŜǘƛƴ ŀ ŎƘƻŘƛŘŜƭΦ 

¶ OWAS όhǾŀƪƻ ²ƻǊƪƛƴƎ ǇƻǎǘǳǊŜ !ƴŀƭȅǎƛǎ {ȅǎǘŞƳύ ƛŘŜƴǘƛŦƛƪǳƧŜ ȊłǘŠȌ ǇƻƘȅōƻǾŞƘƻ ǎȅǘŞƳǳ - 
ƴŜƧőŀǎǘŠƧǑƝ ǇǊŀŎƻǾƴƝ ǇƻȊƛŎŜ ǇǊƻ ȊłŘŀ όп ǇƻȊƛŎŜύΣ ƘƻǊƴƝ ƪƻƴőŜǘƛƴȅ όо ǇƻȊƛŎŜύ ŀ ŘƻƭƴƝ 
ƪƻƴőŜǘƛƴȅ όт ǇƻȊƛŎύ ŀ ƘƳƻǘƴƻǎǘƛ ƳŀƴƛǇǳƭƻǾŀƴȇŎƘ őłǎǘƝ όо ƪŀǘŜƎƻǊƛŜύΦ ±ȇǎƭŜŘƪŜƳ 
ƘƻŘƴƻŎŜƴƝ Ƨǎƻǳ п ƪŀǘŜƎƻǊƛŜ ŀƪőƴƝŎƘ ȊƳŠƴΦ 

¶ NASA-OBI  (NASA Occupational Biomechanic Index) ς je ȊŀƭƻȌŜƴ ƴŀ ǎǘŀƴŘŀǊŘǳ b!{! {¢5 
3000 - ȊƪƻǳƳł ǎǘŀǘƛŎƪŞ ŦȅȊƛƪłƭƴƝ ǎƝƭȅ ƻǾƭƛǾƶǳƧƝŎƝ ƪƻǎǘǊǳ ŀ ǎǾŀƭƻǾȇ ǎȅǎǘŞƳΦ tǊƻǾŜŘŜƴł ŀƴŀƭȇȊŀ 
ȊƻōǊŀȊǳƧŜ ȊŀǘƝȌŜƴƝ ǇƻǑƪƻȊǳƧƝŎƝ ȊŘǊŀǾƝ ǇƻƳƻŎƝ ŘƛŀƎǊŀƳǳΦ ±ȇǎƭŜŘƪŜƳ ƘƻŘƴƻŎŜƴƝ ƧŜ ǎǘǳǇƴƛŎŜ 
ƛƴŘƛƪǳƧƝŎƝ ǇǌŜǘƝȌŜƴƝ ƻŘ м Řƻ пΦ 

¶ SPAGHETTI DIAGRAM ς ǇƻƳłƘł ŀƴŀƭȅȊƻǾŀǘ ǇƻƘȅōƻǾƻǳ ǾȊŘłƭŜƴƻǎǘ Ǉǌƛ Ǿȇƪƻƴǳ ǇǊŀŎƻǾƴƝ 
őƛƴƴƻǎǘƛΦ 

¶ !ƴŀƭȇȊŀ ŘƻǎŀȌƛǘŜƭƴƻǎǘƛ ς kontrola ŘƻǎŀȌƛǘŜƭƴƻǎǘƛ ǇƻǎƪȅǘǳƧŜ ȊłƪƭŀŘƴƝ ƛƴŦƻǊƳŀŎŜ  
ƻ ǎŎƘƻǇƴƻǎǘƛ ŀƴŀƭȅȊƻǾŀƴŞƘƻ ǎǳōƧŜƪǘǳ ǾȅƪƻƴłǾŀǘ őƛƴƴƻǎǘƛ Ǿ ƻǇǘƛƳłƭƴƝƳ ŘƻǎŀƘǳ ƘƻǊƴƝŎƘ 
ƪƻƴőŜǘƛƴΦ  ¦ƳƝǎǘŠƴƝ ƻōƧŜƪǘǻ ŀ ȊŀǌƝȊŜƴƝ ǇǊƻ ƻǇǘƛƳŀƭƛȊŀŎƛ ƴłǾǊƘǳ ǇǊŀŎƻǾƴƝƘƻ ƳƝǎǘŀ ōǳŘŜ 
ǾȅƘƻŘƴƻŎŜƴƻ ƴŀ ȊłƪƭŀŘŠ ȊƻōǊŀȊŜƴŞƘƻ ǊƻȊǎŀƘǳ ǇǌƝǎǘǳǇǳΦ 
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NASA OBI analĨza - pomoc² ViveLab Ergo








































































































































































































































































































































































