R-UAV (angl. Rotor-based Unmanned Aerial Vehicle - rotorové bezpilotni
letouny) je roboticka platforma schopné vertikalniho vzletu a pfistani. Obvykly
zpusob jejich ovladani je pomoci systému “dvou pacek”, ktery je ¢asty o modelu
lodi a letadel tizenych pres réadiové spojeni. Ukazuje se vSak, ze v oblasti R-
UAV je tato metoda ovladani pro uzivatele obtiznd na pochopeni a osvojeni.
Proto jsme vyzkousSeli jina ovladaci zafizeni: smartphone, gamepad, joystick,
3DConnexion SpaceNavigator a Novint Falcon. 19 dobrovolniku je pouzivalo
k plnéni dvou jednoduchych naviga¢nich tkoli pomoci AR.Drone, malého R-
UAV od firmy Parrot. Na zakladé zkuSenosti pilotu s fizenim R-UAV jsme je
rozdeélili do dvou skupin. U kazdého zafizeni jsme mérili ¢as potiebny k plnéni
jednotlivych tkolu, po¢et nechténych kolizi s prekazkami a také miru spokojenosti
pilotu s timto zafizenim. Na zdkladé vysledku tohoto experimentu se ukézalo,
ze joystick a smartphone byly nejméné intuitivni a efektivni pro vSechny piloty,
zejména pro nezkusené. Gamepad se zda byt pouzitelny zejména pro zkusSené
piloty, nezkuseni meéli problém s rozdélenim ovlddani mezi dvé ruce, jak jsme
ocekavali. Jako nejlepsi zarizeni pro nezkusené piloty se ukézaly byt 3DConnexion
SpaceNavigator a Novint Falcon.



