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Anotace:

Dizertacni prace se zaméruje na navrh, vyvoj a experimentalni ovéreni multimoddalniho systému umélé
inteligence, ktery umozni primyslovym robotlm spolehlivé manipulovat s objekty, jez nebyly souéasti tréninku
a jejichz tvar ani vlastnosti nejsou pfedem znamy. Prace reaguje na limity soucasnych pfistupl zalozenych
prevazné na kamerovych datech, které Casto selhavaji pfi zméné geometrie, materialu ¢i povrchu objektu a
nedokazou robustné predikovat stabilni Uchop pouze z vizualni informace. Navrzené feseni proto kombinuje
vizualni, hmatové a silové vnimani a zkouma efektivni architektury jejich fuze pro fizeni robotické manipulace.

Hlavnim cilem je vyvinout multimodalni model a mechanismus autonomniho uceni, ktery umozni generovat
manipulaéni strategie bez potfeby CAD modell, ru¢nich anotaci nebo specifického programovani pro kazdy
novy objekt. Soucasti vysledkl bude vytvoreni datasetu objektd s multimodalnimi anotacemi, experimentalni
validace v simulaénim prostredi i v redlnych podminkdch a systematické vyhodnoceni robustnosti, miry
generalizace a prenositelnosti metod v rdmci pfistupu Sim2Real. Ocekdvanym prinosem je zvySeni autonomie
robotickych systémi v proménlivém primyslovém prostfedi a posun smérem k manipulaci ,,v redlném svété”
bez detailni pfedchozi znalosti manipulovanych objekt(.
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