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Nie je lahké najst v dnesnej nastupujucej architektonickej generacii individuality, ktoré
dokazu vybocovat zo stéle viac silnejuceho konzervativneho a komeréného smerovania
architektonického navrhovania v globalnom a aj lokdalnom kontexte. Aj ked' Uroven
technologicko-informacnej vyspelosti spolo€nosti ponuka mnoZstvo novych impulzov na
skimanie a prehodnocovanie su¢asného sveta architektonického priestoru vo vsetkych jeho
mierkach a problematikach, dlhodobé zdanlivé zmrazenie generovania novych a aktualnych
architektonickych programov a manifestov charakterizuje transformaciu profesie nie prave
vizionarskym, experimentdlnym a riskantnym smerom. A hoci mimo prevladajucich hlavnych
tendencii architektonického projektovania existuju centra novych ambicii, ich progresivny
vplyv a spoloensky dosah je vel'mi vzdialeny prijimaniu architektonickych a umeleckych

avantgard Moderny 20. storodia.

Popri globalne silnych architektonickych mega-ateliéroch suplujlcich dnes Sirokd otvorenu
nazorovu produkciu, existuju dnes aj aktivne akademické platformy architektonického
navrhovania aplikujuce r6zne formy vypocétového navrhovania, pokrocilej robotizacie a novej
materiality do architektonicko-stavebnej produkcie a praxe. Meni sa tak profil discipliny

a zaujem o nové pristupy a postupy reagujice nielen na hrani¢nu vedecku vyspelost tretieho
milénia, ale aj radikalne sa meniace podmienky konciacej sa Unosnosti nasho zivotného
prostredia, priestoru a planéty. V tomto kontexte treba rozumiet osobnosti dizertanta a jeho
Spekulativnej dizertaénej praci na rozhrani niekolkych disciplin charakterizujucich
rozmazavanie definicie pojmu architektura. Zo subjektivneho rozhodovatela/tvorcu
estetickych kritérii umelecko-technickej discipliny architektiry od 18. storodia az do
miznucich obdobi po postmoderne, dnesny architekt sa stava jednym z elementov

spolutvorby hybridnych metdd navrhovania, stavania a uZivania architektury.



V tomto kontexte skima dizertacna praca Jana Petrsa architektonické stavebné robotické
systémy zalozené na samostatne rekonfigurovatelnych diskrétnych blokoch vyuzivajicich
principy mobilnej, moduldrnej a makkej robotiky. Ide nielen o vynimoénu pracu v naSom
lokdlnom vedecko-vyskumnom a stavebno-architektonickom priestore, hlavne autorovo
nadsenie aktudlnou problematikou aplikovaného vypoctového navrhovania a mechanickej
robotroniky nachadza zaujem a uplatnenie aj v Spickovom medzindrodnom akademickom
prostredi. PetrS vo svojej praci fundovane a komplexne diskutuje rekonfigurovatelnu

a automatizovanu architekturu, konfrontuje ju a porovnava s réznymi architektonickymi
manifestami a pristupmi su¢asného dizajnu. Vychodiskom a cielom zaujmu dizertantove;j
prace je samozostavitelnost, samoorganizacia a samoreplikovatelnost, ktoré su Studované v
architektonicky aplikovanych vseobecnych principoch, ako si molekularne
samozostavovanie, inteligencia roja (kfdla) ¢i samoreplikujlce sa stroje. Jednotlivé teoretické
Casti postupne tvoria rézne prehlady filozoficko-matematickych, prirodnych a technickych
vychodisk az po najmodernejsie modularne a mobilne distribuované robotické systémy

a makku robotiku.

Zaujimava autorska experimentalna cast prace zahrriuje PetrSov vlastny névrh a vyvoj
systému s ndzvom MoleMOD. Ten predstavuje novy pristup v podobe modularnych
rekonfigurovatelnych robotov so zdielanymi aktuatormi. Tento systém je zaloZeny na
rekonfiguracii pasivnych diskrétnych prvkov nizkondkladovymi robotmi, ktoré mozno zdielat
medzi modulmi a konfigurovat ich do 2D/3D struktur podobne, ako to robia moduldrne
robotické systémy. V tychto systémoch je mozné jednotlivé moduly rekonfigurovat do
najroznejsich foriem prostrednictvom lokalnych interakcii, kde je uz kazdy jednotlivy prvok
plne mechanizovany. Cieflom MoleMOD-u je vyrazne znizit vysokl cenu a zloZitost
modularnych robotickych systémov zdielanim nizSieho poctu mechatronickych dielov

a Ciastoc¢ne nahradit tuhé mechanizmy makkymi aktuatormi. Koncept zvazuje Zivotny cyklus
stavby, kde jeden systém modze previest montaz, rekonfiguraciu a demontaz s minimom

odpadu.

Rozsiahla 200-stranova po anglicky pisana praca je Struktdrovana do pribehu originalnej
autorskej robotiky, dramatizovana paralelnymi prudmi informdcii, ktoré sa od vSeobecnych

znalostnych citacii problematiky postupne transformuju do autorovych testov a pokusov



smerujucich k navrhovaniu, prototypizacii a sfunkéneniu samozostavitelného

a samoreprodukovatelného systému, ¢im sa zhmotiuju a vizualizuju. Namahava cesta
pokusov a omylov ku koncu dizertacie sa rekonfiguruje do funkénych prototypov
konfrontovanych s Uspesnymi (aj menej Uspesnymi) adaptaciami strojov, mechanizmov
a systémov a ich zamyslanymi aplikdciami do dnesnej globalnej krizy. Doktorand svojou
pracou dokazuje svoj potencidl pracovat nielen s obrovskym mnozstvom novych
informacnych a technologickych dat, ale aj samo-realizovat a stavat roboticky systém ako

systém rehabilitacie profesie.

PetrSovu dizertacnu pracu chapem ako aktualnu a stcasnu sprievodcovsku rukovat a manudl
prezitia v zmenenej paradigme architektury v novych podmienkach. Dizertacnu pracu Jana
Petrsa: Stavanie robotickych systémov: dizajn samo-rekonfigurovatelnych systémov

zdielanymi aktuatormi odporuéam k obhajobe.
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