Abstrakt

Tato prace se zabyvd moznostmi zapojeni senzorli pro inercidlni navigaci
(akcelerometr, magnetometr, gyroskop) s co nejvyssi presnosti urCit polohu uzivatele bez
pomoci GPS ¢i dalSich siti. S tim je neodmyslitelné spjata nutnost vypoiadani se s mnoha
zdroji chyb, kterymi je tento zplisob urcovani polohy zatizen.

V reSerSni ¢asti je popsan princip a historie fungovani jednotlivych zplisobl navigace
a soucasné trendy ve vyuzivani inercialnich metod uréovani polohy ¢i navigace. Metodicka
¢ast se zabyva navrhem systému schopného z riiznych vstupnich podminek urcit s co
nejvyssi presnosti aktualni polohu uzivatele. Je feSeno ziskani pottebnych dat ze senzort i
od uzivatele a jejich ndsledné zpracovani a vyuziti k vykresleni polohy uzivatele. Aplika¢ni
¢ast poté popisuje prakticky postup tvorby vystupni mobilni aplikace pro Android OS a
v diskuzni ¢asti jsou pfedstaveny a vyhodnoceny poznatky z testovani jak béhem tvorby,
tak i v zavére¢ném prizkumu mezi testovacimi uzivateli. Zavér hodnoti, nakolik se podatilo
splnit vyty¢ené cile a shrnuje praktické moznosti a limity pouzitelnosti téchto metod
uréovani polohy v mobilnich telefonech. Taktéz predkladd podnéty k dalsimu vyvoji a
zkoumani.
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