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Prolog. Pokud bychom navstivili knihovny a méli se moznost seznamit s obsahy odbornych ¢asopisu, jez vychazely ve
Ctyficatych, padesatych, Sedesatych letech minulého stoleti, objevili bychom souvislosti mezi tehdy publikovanymi
pfiklady pronikani automatizace a robotiky do vSech vrstev spole¢nosti, véetné architektury, designu i urbanismu, a
avantgardnimi sméry soucasnosti. Procesy samosestavovani, samopfedstavitelnost a samoreplikace predstavuji
nevyhnutelnou revoluci, ktera stoji pfed nasim fyzickym svétem. Samoprestavitelnost naléha na planovani a stavebni
prumysl, aby pfehodnotily své procesy prace, abychom se ohlédli zpét na to, co jsme se naucili z digitalnich informaci,
biologie a mechanickych pocitacu, a postarali se o sily, které jsou v naSich rukou. Nakonec budeme potrebovat stavét
struktury vétsi, mensi, pfesnéjsi nebo s mensi spotfebou energie, nez je dnes lidsky mozné. Divodem je vzrustajici sila
projektového softwaru, roz$ifena dostupnost digitalné rfizené vyroby a rostouci komplexnost naseho zastavéného
prostredi, cozZ je v naprostém kontrastu k neefektivnim technikam, na kterych je v soucasnosti postaven stavebni pramysl.
Dnesni procesy sestavovani mohou byt zasadné zménény diky inspiraci u biologickych systému, které vytvareji struktury
daleko komplexnéjsi, s vétsi informacni kapacitou a instrukcemi k sestavovani, nezZ klasické stavitelstvi dokaze
soucasnymi technologiemi. Pro prirodni systémy je charakteristicky proces samosestavovani, jez by se mél stat
zakladnim principem planovanych samoreplikujicich stroji a samoprestavitelnych robotickych stavebnich systémd.

Doktorand Jan Petrs si zvolil jako téma své disertaCni prace stavebni robotické systémy. Na pocatku vyzkumu provéfil
nékolik konstrukéné-materialovych prestavitelnych systému a z vystupl vyplynulo, Ze pro stav sou¢asného badani na poli
samopfestavitelné robotiky, se jevi nejlépe oblast takzvané modularni robotiky. Na zakladé tohoto rozhodnuti definoval tfi
vyzkumné hypotézy zaméfené na technické podminky feSeni, jez cituji: e By sharing of actuators between individual
modules, state-of-the-art modular robots can be made cheaper and lighter than current systems, while functionality
remains the same. e Because reconfigurable modular robotic building systems facilitate reuse, the overal amount of
materials, energy consumption, waste, and human resources used by the construction industry can be reduced if such
systems are intoduced in architecture. e Reconfigurable modular building systems can reduce requirements people
demand for living spaces because reconfigurable living spaces can be modified to perform a variety of functions.
Naplnéni téchto podminek inspirovalo k zajimavé aplikaci materidlového modularniho pfestavitelného systému, kde
tradi¢ni kinetické systémy jsou nahrazeny takzvanou mékkou robotikou. V praci autorem pfedstaveny samopfestavitelny
systém MoleMOD je vyvijen jako hybridni systém sestaveny z multifunkénich pevnych modull, které jsou prestavovany
flexibilnimi robo-komponenty. Koncept systému prezentuje proces hledani nejen vhodnych designd modularnich robotl a
struktur z rdznych materialu, ale i ,inteligence®, jez by méla na zakladé interakci ovladat sestavovani rozmanitych dil€ich
prostorovych kompozic sestav az po finalni samoprestavitelnou strukturu stavby. Uvazuje i zivotnim cyklu, kdy stavebni
roboticky systém muze provést sestaveni, samopfestavitelnost a rozlozeni bez vlivu na prostfedi (minimalizace odpadu).

Dle mého, aby se naplnily pfedpoklady pro samopfestavitelné stavebni robotické systémy, je potfeba naplédnovat a
synchronizovat Ctyfi faze feSeni a to jednoduché montazni sekvence, programovatelné komponenty, silu aktivace a
korekci chyb. Proto velmi hodnotim skute¢nost, Ze doktorand se v priibéhu vyzkumu seznamil s problematikou
strukturalniho metabolismu, ktery napliuje viastnosti biologického metabolismu, jako je autonomni chovani, sestavovani,
demontovani a adaptabilita vi¢i nestabilité. Problematika planovani spociva v nastaveni sekvence pohybl, které
transformuji pocatec¢ni jednoduchou sestavu do specifické sestavy. Proménlivost robotického systému je dulezita pro
struktury uréené pro opakované prestavovani z duvodu, ze systém rozklada strukturu do stavebnich modult a opétovné
sestavuje tytéz stavebni moduly do cilové struktury. Optimalizace topologie struktury je jednim z nejzajimavéjSich a
zaroven obtiznych problém(l. Vyvoj poznani akceleruje vyvoj novych systém(l, materialt a struktur, jez ziskavaji postupné
inteligenci a chovani na principu samoorganizace, samopfestavitelnosti a samoopravitelnosti. Moznosti sestavovani se
budou muset spoléhat na chytfejSi komponenty, nikoliv na slozité stavebni stroje. Architektura, design a meéstské celky
budou inspirované svétem biologie. Metabolismus robotickych systém( je proto dlouhodobym cilem, jez bude formovat
charakter planovani.

Ze zavéru a zplsobu zpracovani disertacni prace vyplyva, Ze integrovani v budoucnu vyvinutych algoritm( strojové
inteligence do samopfestavitelnych stavebnich robotickych systém( by mohlo otevfit prostor k metabolickému procesu,
diky némuz by struktury rizného meéfitka mohly byt autonomné sestavovany a demontovany tak, aby vyhovovaly
ménicim se pozadavkim podle zadani od obnovy infrastruktury, pfes architektury, designy a méstské celky az po vyzkum
vesmiru.



Architekt Jan Petrs, dle mého nazoru, naplnil po teoretické, metodické, tvorivé a nastrojové strance cile, s nimiz
do vypracovani zadani své disertaéni prace Sel. Nalezl odpovidajici typ ,,scénare” pro naplnéni obsahové a
formalni stranky tématu svého vyzkumu. Finalni vystup je ukdzkou, jak by mél probihat na univerzité vyzkumny
proces: reflektuje soucasné trendy a autorskym zpusobem integruje moderni robotiku do procesu planovani
architektury, designu a urbanismu. Na rozdil od tuzemskych univerzit typu CIIRCu, jez se zabyvaji mechanickou
robotikou aplikovatelnou v priumyslu a pfi zachranarskych aktivitach, prichazi s autorskym systémem MoleMOD,
ktery aplikuje hybridni modularni robotiku a flexibilni materialy do architektury. Disertace je souhrnem prakticko-
teoretickych poznatki, které je tfeba uvaZovat pri navrhu samosestavitelnych architektonickych struktur. Autor
predstavil kompletné novy proces fungovani modularnich robotickych systému, jenZ maji za cil uSetfit pofizovaci
aby autorské dilo bylo dale rozvijeno. Vznikla srozumitelna publikace, jez by stdla za zafazeni mezi studijni
literaturu. Splriuje pozadavky kladené na udéleni odpovidajiciho doktorského titulu.
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