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Abstract: 
Robotisches Greifen und Manipulation werden seit Jahrzehnten untersucht und haben großes 
Potenzial für Anwendungen in Industrie und Alltag. Das primäre Ziel besteht darin, Robotern zu 
ermöglichen, autonom und zuverlässig mit Objekten in dynamischen, realen Umgebungen mit 
menschenähnlicher Geschicklichkeit zu interagieren.  

Diese Arbeit adressiert die Herausforderung, robotische Greif- und Manipulationssysteme zu 
entwickeln, die Echtzeit-Leistung, aufgabenbewusste Anpassungsfähigkeit, robuste geschlossene 
Regelkreise durch visuelles/taktiles Feedback und menschenähnliche Geschicklichkeit in 
unstrukturierten Umgebungen ermöglichen. 

Robotic grasping and manipulation have been studied for decades and have large potential 
applications in industry and daily life. The primary goal is to enable robots to autonomously and 
reliably interact with objects in dynamic, real-world environments, with human-level dexterity.  

This thesis addresses the challenge of developing robotic grasping and manipulation systems capable 
of real-time performance, task-aware adaptability, robust closed-loop control through visual/tactile 
feedback, and human-like dexterity in unstructured environments. 


