Cesky robot TAROS zvladl autonomni
zasobovaci misi pri vojenském cviceni v
Portugalsku. Na jeho vyvoji se podili FEL
CVUT
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Autonomni jizda v narocném terénu, nocni provoz i zasobovani vojenskych jednotek bez
primého tizeni ¢lovékem. Vyzkumnici z Fakulty elektrotechnické CVUT spolecné s
Univerzitou obrany a spolecnosti VOP CZ uspésné otestovali autonomni schopnosti
bezosadkového pozemniho vozidla TAROS na mezinarodnim vojenském cviceni ARTEX 2026
v Portugalsku. Platforma béhem dvou tydnu urazila vice nez 100 kilometri, z toho nékolik
desitek autonomné. Vyznamnym vysledkem bylo také zapojeni vozidla do zasobovaci mise,
pri niz operator na jeho Cinnost pouze dohlizel.

Cesky tym se cvi¢eni ARTEX 2026, které probihalo od 28. zaii do 9. ffjna, zi¢astnil v rdmci
mezinarodni iniciativy Evropské obranné agentury (EDA) HEDI OPEX26-1 India Pass. Cilem bylo
ovérit schopnosti autonomnich pozemnich systémi v podminkéch blizkych realnému vojenskému
nasazeni a ziskat zkuSenosti pro jejich dalsi vyvoj.

Vyzkumnici z FEL CVUT vyvijeji systém autonomni navigace pro Sestikolovou bezosadkovou
platformu TAROS spole¢nosti VOP CZ. Ta v pouzité konfiguraci mize prepravovat naklad

o hmotnosti az 600 kilogramu a nachézi potencialni uplatnéni napriklad pri zésobovéni jednotek
nebo evakuaci ranénych. Na vyvoji a testovani spolupracuji také odbornici z Univerzity obrany
a prislu$nici Armady Ceské republiky.

Clovék dohlizi, robot ridi

Jednim z hlavnich vysledkd cvi¢eni bylo opakované autonomni absolvovéni tras dlouhych priblizné
2,5 az 3 kilometry. Vozidlo se pohybovalo po nezpevnénych cestach i mimo né, véetné terénu
s hustou vegetaci a prirodnimi prekazkami. Pri autonomni navigaci dosahovalo rychlosti az 8 km/h.

Princip rizeni spociva v tom, zZe operator zada vozidlu cil a pripadné pomocné navigacni body.
Samotnou trasu mezi nimi jiz planuje robot. Pomoci laserového senzoru LiDAR vytvari mapu okoli,
vyhodnocuje prijezdnost terénu a reaguje na prekazky. Clovék tak nemusi vozidlo nepietrzité ridit,
ale dohlizi na jeho Cinnost a v pripadé potreby muze zasahnout.

Dilezitou soucasti autonomie je také schopnost systému rozpoznat situaci, kterou nedokéaze
bezpecné vyresit, zastavit a umoznit operatorovi prevzeti rizeni.

LARTEX 2026 nam dava moznost vidét a porovnat radu prumyslovych a vyzkumnych reseni
bezosédkovych pozemnich prostiedkd. Z toho, co jsme zde méli moZnost vidét, patii feSeni CVUT

k tém pokrocilejSim z hlediska autonomnich funkci. U rady dalSich UGV se stale setkavame
predevsim se vzdalenym fizenim. To ma CVUT rovnéZ zvladnuté a ve spojeni s platformou TAROS od



VOP CZ vznika zajimava kombinace autonomie, mobility a schopnosti prepravovat naklad
o hmotnosti pres 500 kilogrami,” hodnoti systém kapitdn Stépan Konecky z Armady CR.

Podle néj neni z pohledu budouciho uzivatele rozhodujici pouze schopnost platformy autonomné
prekonat zadanou trasu, ale predevsim spolehlivost, robustnost a predvidatelnost celého systému,
vEetnd zplisobu spoluprace s operatorem. , U fedeni CVUT pozitivné vnimame pristup, kdy operator
zadava ukol a nasledné predevsim dohlizi na jeho plnéni, aniz by musel prubézné zasahovat do rizeni
platformy. Dulezitou vlastnosti je rovnéz schopnost systému rozpoznat situaci, ve které nemuze
bezpecCné pokracovat, upozornit na ni operatora a umoznit mu prevzeti rizeni. Pravé spolehlivost
téchto funkcionalit a jejich opakovatelnost v ruznych podminkach povazujeme za zésadni pro
budouci praktické vyuziti,“ dodava kapitan Konecky.

Podle zku$enosti pfimo z ARTEXu je pfitom autonomni navigace v terénu stale spise vyjimkou. Rada
dalsich prezentovanych platforem vyuziva predevsim vzdalenou teleoperaci.

TAROS zasoboval vojenské jednotky i autonomné

Vyznamnou Casti cviceni bylo zapojeni platformy do komplexnéjSich scénart ve spolupréaci

s portugalskou armadou. TAROS se uspésné podilel na zdsobovani predsunutych jednotek. Prvni Cast
uvodni mise absolvoval v rezimu vzdaleného rizeni po hlavni zpevnéné komunikaci vyuzivané
osobnimi a nakladnimi vozidly. Zbyvajici ¢ast a vSechny nasledujici mise jiz zvladl autonomné po
soubézné, nerovné a zvinéné terénni cesté urcené predevsim pro obrnénou techniku. Operator
pritom plnil predevsim dozorovou roli. Pravé v téchto podminkach se naplno projevily terénni
schopnosti platformy, kterd dokéazala udrzovat rychlost jizdy srovnatelnou s pohybem po zpevnéné
komunikaci.

Tym ovéroval rovnéz schopnosti platformy pri no¢nim provozu. Diky vyuziti LIDARu, ktery neni pri
méreni geometrie okoli zavisly na dennim svétle, dokazalo vozidlo autonomné projet trasu dlouhou
nékolik stovek metra po nezpevnénych cestach i mimo né.

Dalsi scénar simuloval evakuaci ranéného. Dobrovolnice z portugalské armady absolvovala na
nositkach umisténych na platformé priblizné 2,5 kilometru dlouhou trasu. Vozidlo bylo v tomto
pripadé rizeno vzdalené operatorem. Test umoznil ovérit mimo jiné komfort prepravy a vhodnost
platformy pro podobné tkoly.

,Pro nas je zasadni dostat vyzkum z laboratore do podminek, které se co nejvice blizi redlnému
nasazeni. Teprve realné prostredi a budouci uzivatelé ukazou, zda technologie skutecné prinasi
pozadovanou hodnotu. Velmi si proto cenime spolupréce s Armadou CR a jeji zpétné vazby, kterd
ndm poméaha smérovat dalsi vyvoj,” rika prof. Jan Faigl, vedouci Laboratore vypocetni robotiky FEL
CVUT.

Na vyvoji spolupracuji védci i studenti napric fakultou

Vyvoj autonomniho systému propojuje nékolik odbornych pracovist FEL CVUT zamétenych na
robotiku, rizeni, kybernetiku a pocitacové systémy. Do vyvoje a testovani technologie se vedle
vyzkumniku aktivné zapojuji také studenti fakulty. Spoluprace napri¢ katedrami umoznuje spojovat
ruzné odborné kompetence a soucasné poskytuje studentum prilezitost podilet se na vyzkumu

s konkrétnim praktickym vyuzitim.

L~Autonomni robotika je ze své podstaty mezioborova. Potrebujeme spojovat znalosti robotiky, rizeni,
vnimani prostredi, pocitaCovych systému i samotné platformy. Velkou hodnotu proto vidim v tom, ze
se nam dari propojovat studenty a kolegy napri¢ katedrami FEL a souc¢asné spolupracovat

s Univerzitou obrany, VOP CZ a zastupci ACR. Pravé kombinace téchto kompetenci ndm umoziuje



posouvat systém z laboratore smérem k praktickému pouZiti,” vysvétluje prof. Faigl.

Vyvoj autonomni navigace probihé také v rdmci projektu TA CR PRODEF SARMO podporovaného
Ministerstvem obrany CR. Experimenty sou¢asné prispivaji k vyzkumu bezpe&né spoluprace ¢lovéka
a robotickych systému v rdmci Narodniho centra umélé inteligence (NCUI).

ZkuSenosti z ARTEX 2026 nyni vyzkumnici vyuziji k dalS§imu zdokonalovani autonomniho rizeni,
uzivatelského rozhrani a schopnosti robotickych systémi bezpecné fungovat v naro¢nych
podminkach.

https://fel.cvut.cz/cs/aktualne/novinky/85285-cesky-robot-taros-zvladl-autonomni-zasobovaci-misi-
vojenskem-cviceni-v-portugalsku-na-jeho-vyvoji-se-podili-fel-cvut
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