Jak meérit inteligenci robotu inspirovanych
prirodou? Studie s prvni autorkou z FEL
CVUT navrhuje novy zpusob hodnoceni
robotickych systému
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Jak srovnavat roboty, kteri se maji pohybovat pruzné, bezpecné a energeticky usporné v
proménlivém prostredi? Odpovéd na tuto otazku prinasi mezinarodni studie A
Benchmarking Framework for Embodied Neuromorphic Agents publikovana v prestiznim
casopise Nature Machine Intelligence.

Autori z védeckych instituci Ceska, Italie, Danska, Svycarska, Velké Briténie, USA, Pakistanu a
Singapuru v ni predstavuji novy ramec pro hodnoceni robotickych systém, které propojuji
neuromorfni vypocty inspirované fungovanim nervové soustavy s fyzickym télem robota a jeho
interakci s okolim. Prvni autorkou studie je dr. Giulia D’Angelo, spoluautorem pak doc. Matéj
Hoffmann, oba plsobi na katedie kybernetiky Fakulty elektrotechnické CVUT v Praze.

Pozornost vyzkumniku se obraci k vtélené inteligenci

Vyvoj robotl, kteri maji fungovat mimo laboratorni podminky, dnes narazi na zasadni problém:
nestaci, aby robot tlohu jen splnil. Musi ji zvladnout rychle, spolehlive, s nizkou spotrebou energie a
zaroven bezpecneé v kontaktu s okolim. Pravé proto se stéle vice pozornosti obraci k takzvané vtélené
inteligenci, tedy pristupu, v némz inteligentni chovani nevznika pouze ve ,vypoCetnim mozku*“, ale ze
souhry rizeni, téla a prostredi.

,Dnesni robotické systémy uz nemtzeme hodnotit jen podle toho, jestli dosdhnou cile. Potfebujeme
sledovat také to, jak rychle reaguji, jak efektivné vyuzivaji energii, jak se prizptisobuji zménam
prostredi a nakolik dokdzou vyuZzit samotné vlastnosti svého téla. Ukazujeme, ze kombinace
neuromorfnich vypoc¢ti a mékké robotiky nabizi prirozené reSeni téchto vyzev. Pravé na to se
zaméruje ndmi navrzeny hodnotici rdmec,“ ¥ika dr. Giulia D’Angelo z FEL CVUT.

Nové metriky pro novou generaci robotu

Autori studie navrhuji ramec, ktery kombinuje klasické ukazatele robotiky s metrikami lépe
vystihujicimi chovani systému inspirovanych biologii. Nejde tedy jen o tspésSnost splnéni tkolu, ale
také o reakéni dobu, spotrebu energie, schopnost adaptace, komplexitu systému nebo dopad na
okolni prostredi.

Soucasti navrhu je i sada modelovych uloh, na nichz lze tyto systémy porovnavat v redlnéjsich
scénarich. Patri mezi né napriklad pohyb mezi statickymi a dynamickymi prekazkami, prachod
riznymi typy terénu, prizpusobeni rizeni pri zméné mechanickych vlastnosti robota nebo manipulace
s pevnymi i deformovatelnymi objekty.

»,Smyslem je nabidnout vyzkumné komunité spolecny, otevieny a reprodukovatelny zaklad, na némz
bude mozné férové porovnavat ruzné pristupy k rizeni robotli v podminkéach, které se vice blizi
skute¢nému svétu,” dopliuje dr. Giulia D’Angelo.



Kdyz télo neni jen nosicem ridici jednotky

Studie propojuje dvé klicové oblasti soucasné robotiky: neuromorfni vypocty a mékkou robotiku.
Neuromorfni systémy napodobuji fungovani nervové soustavy a umoznuji rychlé a usporné
zpracovani informaci.

Mékka robotika (,soft robotics”) naopak pracuje s poddajnymi materidly, jako je silikon, misto
tradi¢nich tuhych konstrukci z kovu a plastu. Takové roboty ¢asto nemaji klasické klouby a mohou
mit prakticky nekonecny pocet stupnu volnosti - podobné jako chapadla chobotnice. Pravé biologicka
inspirace umoziuje lep$i prizpusobeni prostredi a bezpecnéjsi interakci s ¢lovékem. Mezi prukopniky
tohoto sméru patri i spoluautorka studie Cecilia Laschi, ktera vedla znamy projekt robotické
chobotnice.

Pravé spojeni neuromorfnich vypocta a mékké robotiky podle autort otevira cestu k robotum, kteri
budou vhodnéjsi pro praci v dynamickém, nepredvidatelném nebo pro ¢lovéka nebezpecném
prostredi.

»Na této praci je cenné i to, ze ukazuje potrebu hodnotit robotické systémy jako celek. Inteligence
nevznika jen v ridici architekture, ale v neustalé souhre mezi vypoctem, télem a prostredim. To je
oblast, které se na FEL dlouhodobé vénujeme,“ rika spoluautor studie doc. Matéj Hoffmann, vedouci
skupiny humanoidni robotiky na katedre kybernetiky FEL CVUT.

Giulia D’Angelo rozviji vyzkum na pomezi neurovéd, Al a robotiky

Publikace déle potvrzuje védecky profil Dr. Giulie D’Angelo, kterd na FEL CVUT rozviji vyzkum na
pomezi neurovéd, umélé inteligence a robotiky. Jako odborna asistentka vede laborator Neuro-
inspired Perception and Cognition Lab, zamérenou na vyuziti event-based vision a neuromorfnich
vypoctl pro energeticky efektivni systémy aktivniho vidéni v realném case.

FEL CVUT jeiji préaci jiz difve vyzdvihla v souvislosti s mezindrodnim ocenénim Le Tecnovisionarie®
2025 a 2025 Nature Communications Editors’ Highlights; oboji ziskala za svij vyzkum i jeho $irsi
spolecensky dopad.

Nové studie zapada do $ir$iho vyzkumného sméru na FEL CVUT, ktery propojuje biologickou
inspiraci, neuromorfni vypocty a robotické systémy schopné adaptivniho chovani v redlném case.

O studii

Studie A Benchmarking Framework for Embodied Neuromorphic Agents vznikla v mezinarodni
spolupraci vyzkumniki z nékolika evropskych i mimoevropskych instituci vCetné University of
Cambridge ¢i ETH Curych. Za FEL CVUT se na ni podileli dr. Giulia D’Angelo a doc. Matéj Hoffmann
z katedry kybernetiky. Text navrhuje otevieny ramec pro hodnoceni robotickych systému, které
propojuji neuromorfni rizeni, fyzické télo robota a jeho interakci s prostredim.

https://fel.cvut.cz/cs/aktualne/novinky/83822-jak-merit-inteligenci-robotu-inspirovanych-prirodou-stu
die-s-prvni-autorkou-z-fel-cvut-navrhuje-novy-zpusob-hodnoceni-robotickych-systemu
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