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Anotace: 

Dizertační práce se zaměřuje na návrh, vývoj a experimentální ověření multimodálního systému umělé 
inteligence, který umožní průmyslovým robotům spolehlivě manipulovat s objekty, jež nebyly součástí tréninku 
a jejichž tvar ani vlastnosti nejsou předem známy. Práce reaguje na limity současných přístupů založených 
převážně na kamerových datech, které často selhávají při změně geometrie, materiálu či povrchu objektu a 
nedokážou robustně predikovat stabilní úchop pouze z vizuální informace. Navržené řešení proto kombinuje 
vizuální, hmatové a silové vnímání a zkoumá efektivní architektury jejich fúze pro řízení robotické manipulace. 

Hlavním cílem je vyvinout multimodální model a mechanismus autonomního učení, který umožní generovat 
manipulační strategie bez potřeby CAD modelů, ručních anotací nebo specifického programování pro každý 
nový objekt. Součástí výsledků bude vytvoření datasetu objektů s multimodálními anotacemi, experimentální 
validace v simulačním prostředí i v reálných podmínkách a systematické vyhodnocení robustnosti, míry 
generalizace a přenositelnosti metod v rámci přístupu Sim2Real. Očekávaným přínosem je zvýšení autonomie 
robotických systémů v proměnlivém průmyslovém prostředí a posun směrem k manipulaci „v reálném světě“ 
bez detailní předchozí znalosti manipulovaných objektů. 
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