Zprava ze staZe na Karlsruhe Institute of Technology (KIT) v Némecku
Vojtéch Vonasek, vonasek@labe.felk.cvut.cz

Od 24.6.2014 do 25.10.2014 jsem byl na staZi v Karlsruhe Institute of Technology, konkrétné na
Institute for Anthropomatics and Robotics (IAR) - Intelligent Process Control and Robotics (IPR).
Vyzkum laboratore IPR je Siroky: od inteligentniho fizeni primyslovych manipulatort, aplikaci
manipulatort v 1ékafstvi aZ po mikro a swarm robotiku. Kromé vyvoje algoritmii pro fizeni roboti a
zpracovani sensorickych dat jsou na institutu vyvijeny nové typy hmatovych senzorti a mikrorobott.
Institut je tvoren cca 40 lidmi, z nichZ vétSina jsou doktorandi pracujici (a placeni) z vyzkumnych
projektt. Oproti doktorandskému studiu na FEL nemaji tamni doktorandi Zadné predméty a nemusi
ucit. Na druhou stranu, student se miZe stat doktorandem pouze pokud je pro néj misto v néjakém
vyzkumném projektu.

V ramci staZze jsem pracoval ve skupiné Collective and MicroRobotics group (CoMiRo), ktera se
zaméfuje na vyvoj mikro robott, jejich fizeni a komunikaci, a predevsim na studium chovani
robotickych swarmti. Laborator CoMiRo je vybavena desitkami micro roboti a modularnich robott
typu Jasmine a CoSMO. MozZnost pracovat s modularnimi roboty CoSMO, navic ve specializované
aréné vybavené lokalizacnim systémem, byla hlavni motivaci pro praci v této laboratofi.

Cilem staZe bylo provést experimenty s planovani pohybu modularnich robot. Modularnich roboty
jsou sloZeny z mnoha mechatronickych moduli, které 1ze zapojit do vselijakych konfiguraci (had,
jestérka nebo dokonce kracejici robot). Tyto robotické organismy maji mnoho stupiiti volnosti a tudiz je
jejich fizeni a planovani pohybu dost narocné. Proto se vyuZziva robotickych simulatort, ve kterych se
nejprve najdou vhodné algoritmy fizeni a ty jsou nasledné doladény na redlnych robotech. BohuZel,
simulace modularnich roboti CoSMO, kterou jsem mél na zacatku k dispozici, je vypocetné narocna a
presto ne moc presna. Cést 1éta jsem tedy stravil vylepSenim simulatoru, jeho zpfesnénim a mnoha
experimenty, ve kterych jsem ovéroval jeho realisticnost. Vysledkem je, Ze pohyby a fizeni naucené v
simulatoru se daji vykonat na redlnych robot a jejich realizace na HW je témér stejna jako v simulaci.

Druhou cast staZe jsem se vénoval u€eni chtize modularnich robott s vyuZzitim pfirodou inspirovanych
optimalizac¢nich metod. Vysledna chtize byla nasledné pouzita v algoritmu planovani pohybu, ktery
dokaZe kombinovat nékolik zakladnich pohybovych dovednosti tak, aby robot navstivil zadané misto v
prostiedi. Dale jsem provadél uceni chiize za riznych omezeni (s uvazovanim energie, s uvazovanim
rozbitych modult apod). Kromé programovani, experimentovani s HW roboty a zpracovanim
namerenych dat jsem se vénoval psani disertacni prace.

V Karlsruhe je nékolik univerzit a tak je mésto plné studentti a to dokonce i pres léto. Samotné mésto je
krasné a cisté, kampus KIT je rozsahly a pozvolna prechazi v obrovskych zamecky park. Toto 1éto byla
zahajena vystavba metra, takZe Cast centra byla poradné rozkopana. Jedinym problémem bylo
ubytovani, jelikoZ koleje jsou i pres 1éto plné, nakonec jsem bydlel v pronajatém byté kousek od
univerzity. Béhem léta probiha ve mésté cela fada festivalli, koncert a riznych vystav, nékteré z nich
byly organizovany i ve spolupraci s univerzitami.

Staz byla pro mé velice prinosna, nejen proto, Ze jsem ziskal mnoho odbornych dovednosti, ale také
proto, Ze jsem poznal skvélé lidi a vidél, jak se vyzkum d€la na prestiZni univerzité.

V Praze dne 12.11.2014



