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Min. pfedm.
T S - . 3 Min/Max
2021 MKYRPV1 Povinné volitelné pfedméty programu - skupina 1 PV
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Min. pfedm.
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Min. pfedm. [Min/Max
2021_MKYRVOL Volitelné odborné predméty o 0/999 v
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Nazev pfedmétu / Nazev skupiny predmétt
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- B4M33MPV,B3M350FD,..... (pokracovani viz seznam skupin nize) Max. pfedm.| 18/36
6
Min. pfedm.
2021 MKYRPV2 Povinné volitelne pfedméty programu - skupina 2 4 Min/Max PV
- B3M38ASE,B3M35DRS,..... (pokracovani viz seznam skupin nize) Max. pfedm. | 24/114
19
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2021 MKYRVOL Volitel db q Min. pfedm. Min/Max
itelné rné predmé \
_ olitelné odborné pfedméty 0 0/999
Cislo semestru: 3
Nazev pfedmétu / Nazev skupiny predmétt
Kaod (u skupiny pfedmétl seznam kédU jejich Elend) Zakonceni |Kredity |Rozsah | Semestr| Role
Vyucujici, autofi a garanti (gar.)
Projekt - project
B3MPROJ6 Tomas Drabek, Martin Hlinovsky, Kamila Krupkova, Petr Po3ik, Jana Zichova, Z 6 Op+6s ZL P
Sarka Hejtmanova, Drahomira Hejtmanova
Min. pfedm.
2021 MKYRPV1 Povinné volitelné pfedméty programu - skupina 1 3 Min/Max PV
- B4M33MPV,B3M350FD,..... (pokracovani viz seznam skupin nize) Max. predm.| 18/36
6
Min. pfedm.
2021_MKYRPV2 Povinné volitelné pfedméty programu - skupina 2 4v Min/Max PV
B3M38ASE,B3M35DRS,..... (pokracovani viz seznam skupin nize) Max. pfedm. | 24/114
19
2021 MKYRVOL itel Min. pfedm. Min/Max
& & pF a) \%
_ Volitelné odborné prfedméty 0 0/999
Cislo semestru: 4
Nazev predmétu / Nazev skupiny predmétd
Kaod (u skupiny pfedmétll seznam kédu jejich ¢len) Zakonceni |Kredity |Rozsah| Semestr| Role
Vyucujici, autofi a garanti (gar.)
BDIP30 Diplomova préce - DiplomaThesis z 30 22s L P
Seznam skupin predmétl tohoto priichodu s Uplnym obsahem ¢&lend jednotlivych skupin
5 Nazev skupiny pfedmétl a kody ¢lent této skupiny predmétd Zani i
Kod (specifikace viz zde nebo niZze seznam p?%dmgtﬁ) Zakoncenl | Kredity Rozsah | Semestr| Role
Min. pfedm.
2021_MKYRPV1 Povi litel d k 1 3 Min/Max
vinneé volitelné pfedmé rogramu - in o 4%
_ 0 é volitelné pfedméty programu - skupina Max. pfedm.| 18/36
6
B4AM33MPV Metody pocitacového vidéni B3M350FD Odhadovani, filtrace a detekce B3M350RR Optimalni a robustni fizeni
B3M38SPD1 Sbér a prenos dat BE4M33SSU Statistical Machine Learning B3M38zDS1 Zpracovani a digitalizace signal ...
Min. pfedm.
2021_MKYRPV2 i litel d k 4 Min/Max
e i 8 pF e - i PV
_ Povinné volitelné pfedméty programu - skupina 2 Max. pfedm | 24/114
19
B3M38ASE Automobilové senzory a sité B3M35DRS Dynamika a fizeni siti B3M33HRO Humanoidni roboti
B3M35HYS Hybridni systémy B3M38INAL Integrovana avionika B3M35KOA Kombinatorické algoritmy
B2M32MKSA Mobilni komunikacni sité B3M33MRS Multirobotické letecké systémy B3M35NES Nelinearni systémy
B3M33PKR Pokrogila kinematika robotd B3M38POS Pokrocilé senzory B3M35PSR Programovani systéma redlného ¢a ...
B3M38PSL1 Pristrojové systémy letadel B3M35RSA Ridici systémy automobilu B3M35SRL Systémy Fizeni letu
B4M33TDV Trojrozmérné pocitatové vidéni B4M36UIR Uméla inteligence v robotice B3M38VBM1 Videometrie a bezkontaktni méfen ...
B3M38VIN1 Virtualni instrumentace
) Min. pfedm.|Min/Max
2021_MKYRVOL Volitelné odborné predméty 0 0/999 v
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Seznam pfedmétl tohoto prlchodu:

Kod Nazev pfedmétu Zakonceni | Kredity

B2M32MKSA Mobilni komunika¢ni sité Z,ZK 6
Pfedmét seznamuije s principy a funkcemi mobilnich burikovych siti zejména s ohledem na aktuélné nasazované a budouci technologie pro mobilni komunikace. Student pochopi
architekturu a principy fungovani jednotlivych generaci mobilnich siti od GSM, pfes UMTS a LTE/LTE-A aZ k 5G. Pfedmét studenty seznami i s vybranymi technikami a zptisoby

komunikace pro budouci mobilni sité (6G). Po absolvovani predmétu se studenti dokaZzi orientovat v problematice burikovych mobilnich siti a budou schopni feSit problémy spojené s

provozem a planovanim téchto siti. Pfedmét je vyu€ovan v anglickém jazyce s moznosti konzultaci v ¢eském jazyce.

B3M33AROL1 | Autonomni robotika | zzk | 8
Predmé&t Autonomni Robotika nauéi priciplim potiebnym k vyvaoji algoritm( pro inteligentni mobilni roboty jako jsou napfiklad algoritmy pro: (1) Mapovani a lokalizaci (SLAM) formulované
jako maximéalné vérohodny odhad stavu robota a mapy okoli. (2) Planovani cesty v existujici mapé, ¢i planovani explorace v ¢astecné neznamé mapé. DlleZité: Oekava se, Ze studenti

maji pracovni znalost optimalizace (Gauss-Newton method, Levenberg Marquardt method, full Newton method), matematické analyzy (gradient, Jacobian, Hessian, vicerozmeérny
Taylor polynom), linear algebra (least-squares method),pravdépodobnostni teorie (vicerozmérny gaussian), statistiky (maximum likelihood a maximum aposteriori estimate), programovani
v pythonu a algoritmd strojového uéeni. Tento predmét je také soucasti meziuniverzitniho programu prg.ai Minor. Ten spojuje to nejlepsi z vyuky Al v Praze s cilem poskytnout studujicim
hlubsi a Sirsi vhled do oboru umélé inteligence. Vice informaci je k dispozici na webu https://prg.ai/minor.

B3M33HRO Humanoidni roboti Z,ZK 6
Predmét se zaméfuje na robotiku orientovanou na Elovéka: humanoidni roboty a interakci ¢lovéka s robotem. Motivaci je vize robotd jako asistentd &i spoleénikl v domacnostech. Kurz
uvadi do technologie humanoidnich robotd se specifickymi vyzvami a pfilezitostmi: (i) design, pfima a inverzni kinematika, (i) vnimani vice smysly - zrak, hmat, sluch, propriocepce,
inerciélni senzory, apod., (iii) chlize a udrzeni rovnovahy, (iv) uchopovani. Druha ¢ast predmétu se soustiedi na interakci ¢lovéka s robotem (human-robot interaction, HRI), coz zahrnuje

jak fyzickou interakci (bezpecnost, kolaborativni robotika), tak kognitivni/socialni interakci - jak navrhnout roboty a jejich chovani tak, aby bylo pro lidi pfijatelné a pfirozené.

B3M33MRS | Multirobotické letecké systémy | zzk | 6
Predmé&t poskytne Gvod do problematiky vicemotorovych bezpilotnich Iétajicich prostfedk(i (UAV). Studenti se seznami se standardnimi palubnimi senzory a s principy odhadu a fizeni
stavu UAV. Budou diskutovany techniky planovani pohybu, planovani cesty, lokalizace, mapovani a prlizkumu pro samostatné se pohybujici UAV a jejich skupiny. Kromé& toho se
studenti seznami s metodikou pro fizeni roje vice robotd, letu formace UAV a manipulaci s prostiedim pomoci UAV.

B3M33PKR | Pokro¢ila kinematika robotd | zzk | 6
Predmét vysvétli a pfedvede metody pro popis, kalibraci a analyzu kinematiky prdmyslovych robot(. Hloubg&ji vysvétli principy reprezentace prostorového pohybu a popisy robotl pro
kalibraci jejich kinematickych parametrli z méfenych dat. Vysvétlime feSeni inverzni kinematické tlohy pro obecny 6DOF manipulator a pouziti pro identifikaci parametr( robotu.
Zakladnim teoretickym vypocetnim nastrojem pro FeSeni kinematickych, kalibracnich a analytickych tloh bude linearni a polynomialni algebra a metody vypocetni algebraické geometrie.
Teoretické techniky budou demonstrovany v simulacich a ovéfovany na datech z realnych préimyslovych robotd.

B3M35DRS Dynamika a Fizeni siti Z,ZK 6
Tento kurz reaguje na stale se zvysujici poZzadavky na pochopeni soucasnych siti rozsahlych komplexnich systémd slozenych z mnoha komponent a subsystém( propojenych do
jediné distribuované entity. Zde budeme zvazovat zékladni podobnosti mezi rliznymi oblastmi, jako je napt. predpovidani Sifeni globalnich pandemif, dynamiky vefejného minéni a
manipulace s komunitami prostfednictvim socialnich médii, kontroly vytvareni bezpilotnich vozidel, vyroby a distribuce energie v energetickych sitich atd. Pochopeni takovych
presvédEivych problémd daleko presahuje hranice jakéhokoli fyzického, technologického nebo védecka doména. Proto budeme analyzovat jevy napfi¢ riznymi doménami, véetné
spoleéenskych, ekonomickych a biologickych siti. U takto propojenych sitovych systémd zavisi vysledné chovani nejen na vlastnostech jejich jednotlivych komponent a detailech jejich
fyzickych i logickych interakci, ale také na pfesném zplsobu propojeni téchto komponent detailni topologii propojeni. Z tohoto dlivodu prvni ¢ast kurzu predstavuje zakladni teoretické
a abstraktni koncepty analyzy vypocetni sité; zejména teorie algebraickych grafli, sitové miry a metriky a zakladni sitové algoritmy. Druh& ¢ast predmétu nasledné nahlizi na sité jako
na dynamické systémy, studuije jejich vlastnosti a zplsoby jejich Fizeni, a to pfedevsim pomoci metod teorie automatického fizeni.

B3M35HYS | Hybridni systémy Z,ZK 6
Hybridni dynamické systémy, dnes nékdy oznagované takeé jako kyberfyzikalni, obsahuji jak &asti fidici se fyzikalnimi zakony, tak i ¢asti chovajici se podle logickych predpist a pravidel,
neziidka zakddovanych ve formé algoritmt a implementovanych softwarové. Chovani téch prvnich mize byt popsano realnymi veliGéinami, jejichz vyvoj ve spojitém &i diskrétnim case
je béZné modelovan pomoci diferencialnich ¢i diferencnich rovnic. Chovani téch druhych je béZzné popisovano veli€inami nabyvajicimi spocetného €i jen kone¢ného poctu hodnot (Ci
dokonce i jen dvou v pfipadé veli¢in binarnich), jejichz vyvoj je modelovan pomoci logickych modelli jako jsou koneéné stavové automaty nebo Petriho sité. Pfi modelovani a analyze
hybridnich systém( a navrhu fidicich systémd pro né se tyto dvé tfidy modeld prolinaji. Hybridni vdak mdze byt i samotny Fidici systém. A prlimyslovou realitou je, Ze praktické fidici
systémy kromé té spojité slozky predstavované PID regulatory ¢i Kalmanovy filtry obsahuji i sloZzku vyhodnocujici spinénf logickych podminek. Pfepinané linearni regulatory (angl. gain
scheduling), supervizni fizeni (angl. supervisory control), fizeni v klouzavém rezimu (angl. sliding mode control) &i resetovaci fizeni (angl. reset control) jsou pfiklady takovych regulatorti
s hybridni dynamikou. Mimotadné dileZitosti nabyvaji metody hybridniho Fizeni v sitovém prostfedi, kde méfeni &i akéni zasahy jsou po siti posilany pouze pfi splnéni néjaka podminky,

aby se tak minimalizoval sitovy provoz (angl. event triggered control). Hybridni dynamické systémy tak pfedstavuji vhodny teoreticky i mimoradné prakticky ramec pro modelovani,

analyzu i syntézu velkého mnoZstvi praktickych fidicich systémd. Cilem tohoto pokrocilého predmétu je pomoci studentdim ziskat zakladni kompetence (znalosti ale i praktické
navrhové/vypocetni dovednosti) v této prakticky velmi relevantni a i teoreticky stale intenzivné rozvijené oblasti.

B3M35KOA Kombinatorické algoritmy | zzk | 6
Cilem pfedmétu je seznamit studenty s problémy a algoritmy kombinatorické optimalizace (€asto se nazyva diskrétni optimalizace, vyznamné se prekryva s pojmem operac¢ni vyzkum).
V navaznosti na pfedméty z oblasti linearni algebry, algoritmizace, diskrétni matematiky a zaklad( optimalizace jsou ukazany techniky zaloZené na grafech, celogiselném linearnim
programovani, heuristikach, aproximacnich algoritmech a metodach prohledavani prostoru feSeni. Pfedmét je zaméren na aplikace optimalizace ve skladech, pozemni a letecké
dopravé, logistice, planovani lidskych zdrojd, rozvrhovani vyrobnich linek, smérovani zprav, rozvrhovani v paralelnich pogitagich. Vysledek studentské ankety predmétu je zde:
http://www.fel.cvut.cz/anketa/aktualni/courses/A4M35KO

B3M35LSY1 | Linearni systémy | zzk | 6
Uvod do teorie linearnich systémd s diirazem na Fizeni systém(i. Pfedmét se zabyva zakladnimi viastnosmi linearnich dynamickych systémti a souvislosti mezi stavovym a pfenosovym
popisem systému, navrh stavové zpétné vazby, pozorovatele stavu a navrh stabilizujicich regulatord.

B3M35NES | Nelinearni systémy | zzk | 86
Cilem tohoto pfedmétu je seznamit posluchace se zaklady modernich pfistupl v teorii a aplikacich nelinearniho fizeni. Zakladni rozdil oproti linearnim systémdm je ten, Ze stavovy
pfistup prevlada, nebot frekvenéni je v nelinearni teorii témér nepouzitelny. Stavové modely jsou pak zaloZzeny na oby€ejnych diferencidlnich rovnicich, a proto je sou€asti vod do
metod feSeni a kvalitativniho posuzovani obycejnych diferencialnich rovnic, predevsim jejich stability. Proto bude probrana pfedevsim metoda Ljapunovovy funkce, kterd umoziuje i
analyzu stability neline&rniho systému. Pro néavrh stabilizujiciho fizeni bude probrana metoda backsteppingu, ktera vyuZiva tzv. fizené Ljapunovské funkce. Dliraz viak bude kladen
na metody transformace stavovych modeld nelinearnich systémd do jednodussiho tvaru tak, aby bylo mozné vyuzit zavedenych postupd pro linearni systémy, a to po urcité nezbytné
Upravé. Tomuto pfistupu proto fikame presna kompenzace nelinearit. Od metody pfiblizné linearizace se liSi tim, Ze nelinearity neignoruje, nybrz, pokud moZzno co nejpresnéji, kompenzuje
jejich vliv. Budou probrany i nékteré zajimavé priklady, jako Fizeni rovinného modelu letadla s kolmym startem a pfistanim ("planar VTOL"), anebo jednoduchého rovinného kracejiciho
robota.
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B3M350FD Odhadovani, filtrace a detekce | zzxk | 6
Piedmét seznamuije posluchade s popisem neurgitosti nepozorovatelnych velicin (parametrd a stavu dynamického systému) jazykem teorie pravdépodobnosti a s metodami jejich
odhadovani. Na zakladé bayesovské formulace problému jsou odvozeny algoritmy odhadovani (parametry ARX modelu, Gaussian Process Regression) a filtrace (Kalmandv filtr) a
detekce (testovani hypotéz na zakladé vérohodnostniho poméru), diskutovana jejich numericky robustni implementace a feeni realnych aplikacnich problém v oblasti préimyslovych
regulaci, robotiky a avioniky.

B3M350RR | Optimalni a robustni Fizenf | zzk | 8
Tento pokrogily kurz je zaméfen na vypo&etni metody navrhu optimalniho a robustniho fizeni. Cilem je porozuméni principdm i omezenim téchto metod a ziskani praktickych vypocetnich
dovednosti pro feseni realisticky sloZitych aplika&nich problémd.

B3M35PSR | Programovani systémd redlného &asu | zzk | 6
Cilem tohoto pfedmétu je poskytnout studentlim zakladni znalosti v oblasti vyvoje softwaru pro Fidici ¢i jiné systémy pracujici v redlném Case. Hlavni dliraz bude kladen na vestavné
systémy vybavené nékterym z opera&nich systémd redlného ¢asu (RTOS). Na prfednaskach se studenti seznami s teorii systém( pracujicich v realném Case, ktera slouzi k formalnimu
potvrzeni spravnosti kritickych aplikaci. Dal3i ¢ast pfednasek bude zaméfena na bezpecnostné kritické (safety-critical) aplikace, jejichZ selhani mdze mit katastrofické nasledky. Na
cvi€enich budou studenti fesit nejprve nékolik menSich Uloh s cilem jednak zvladnout praci se zakladnimi komponentami RTOS VxWorks a jednak zméfit Casové parametry OS a
hardwaru, které jsou potfebné pfi vybéru platformy vhodné pro danou aplikaci. Poté se bude fesit slozit&jsi Uloha - asové narocné fizeni modelu, kde bude mozno pIné vyuzit vlastnosti
pouzitého RTOS. Ulohy na cvigenich se budou fesit v jazyku C.

B3M35RSA Ridici systémy automobilu Z,ZK 6

B3M35SRL Systémy fizeni letu Z,ZK 6
Predmét se zabyva problematikou n&vrhu algoritm( fizeni pro autopiloty a navazujici automatizované letadlové Fidici systémy (udrZovani letové hladiny, kurzu, pfistavaci manévr
apod.). Pfi navrhu a simulacich budeme vychazet z realnych modeld nasich i zahraniénich existujicich letadel, podrobné informace se dozvite o Fidicim a informacénim systému
evropskych Airbusd. Vedle klasickych metod (ZPK, frekvenéni metody) a postupného uzavirani jednotlivych zpé&tnovazebnich smycek se nauéime vyuzivat i modern&jsi mnoharozmérové
regulatory pro zaru€eni optimality ¢i robustnosti vysledného fidiciho systému, coz klasicky navrh nemdze nikdy zcela postihnout. Zavéreéné prednasky a cviceni jsou vénovany
algoritmCm planovani trajektorie a antikoliznim systémam.

B3M38ASE | Automobilové senzory a sité | zzk | 6
Pfedmét poskytuje studentlm hlubsi vhled do funk&nich principl pokrogilych senzorovych systém( v automobilech, metod zpracovani signalu v nich a a zplsobu jejich vyuziti v
subsystémech vozu. Dale se podrobné vénuje vozidlovym distribuovanym systémdm pro fizeni v redlném ¢ase a metodam jejich testovani. Teoreticka vyuka je dopInéna praktickou
laboratorni vyukou s realnymi prvky (fidici jednotky, senzory) modernich vozidel.

B3M38DIT1 | Diagnostika a testovani | zzk | 6
Cilem pfedmétu je uvést studenty do problematiky modelovani a detekce poruch, zajistovani odolnosti proti porucham, sledovani provozniho stavu sloZitych priimyslovych komponent
a autonomnich systémd, nedestruktivniho testovani a diagnostiky elektronickych zafizeni s analogovymi a &islicovymi obvody.

B3M38INAL | Integrovana avionika | zzk | 6
PFfedmeét Integrovana modularni avionika (IMA) se zamé&Fuje na moderni koncept pfistupu k vyvoji a navrhu letadlové elektroniky (avioniky), kde se pfechazi od distribuovanych HW
systém( k SW blokdim. Ty si pomoci vysokorychlostnich spojeni vyménuji data v aplikacich spojenych s placenou leteckou pfepravou osob. Existujici pfedpisova zakladna a sdileni
leteckého prostoru definuji pozadavky na pfesnost, spolehlivost a funkénost elektronickych systéma i v pfipadé vyskytu poruchy. V pfedmétu se studenti dozvédi detaily ohledn&
pozadavkd na tzv. safety-critical multi-senzorové systémy, metody zpracovani dat z preuréenych systémil, metody detekce poruch, zplsob volby primarniho vypo&etniho a kontrolniho
systému v paralelnich architekturach, sbérnicové technologie a metody testovani/certifikace leteckych pfistrojd.

B3M38POS | Pokro¢ilé senzory | zzk | 6
Predmét poskytuje prehled senzord fyzikalnich veliin pouzivanych v primyslu a vyzkumu a metod zpracovani signalu. Studenti si osvoji pokrocilé znalosti o senzorech a metodach
zpracovani senzorovych signald. Ziskaji praktickou zkusenost s méfenim fyzikalnich veli¢in pomoci rliznych druhl senzor(.

B3M38PSL1 | Pfistrojové systémy letadel | zzk | 86
Pfedmét studenty seznamuje s aktualni technologii uzivanou v letadlovych palubnich pfistrojich a na bezpilotnich Iétajicich prostfedcich, tedy se systémy a senzorikou pracujici v
nizkofrekven&ni oblasti a s metodami slouzicimi pro zpracovani jejich dat. Pfedmét zahrnuje detailni popis pfistrojového vybaveni letadel a jeho odolnosti na vn&jsi vlivy, popis zdrojt
elektrické energie na letadle, rozbor pfistroji a systém{ pro méfeni motorovych a aerometrickych velicin, a popis prostfedkd havarijni a provozni diagnostiky. Pfedmét se dale vénuje
oblasti inercialnich navigagnich prostfedkd, uzivanym senzorim a systémdim, jejich modelovani a popisu. Detailn& rozebira principy vypoétl navigacnich rovnic véetné metod flze
navigac¢nich dat a jejich zpracovani.

B3M38SPD1 | Sbér a prenos dat | zzk | 6
Cilem pfedmétu je seznamit studenty s principy a limity pfenosu dat ze senzor( a obdobnych zdrojl informace pro loT a M2M komunikaci, bezdratovymi senzorovymi sitémi a v nich
vyuzivanymi specifickymi algoritmy, respektujicimi omezujici podminky jejich funkce. Budou studovany zakladni algoritmy distribuovaného zpracovani informace v senzorovych sitich

a také technologie pro ziskavani energie pro napajeni bezdratovych uzll sité.

B3M38VBML | Videometrie a bezkontaktni mé&feni | zzk | 6
Naplni pfedmétu je problematika optoelektronickych senzor( a jejich pouziti v systémech bezkontaktniho méfeni na principech videometrie; problematika zafeni a vinéni, jejich vlastnosti,
chovani; opticka projekeni soustava. V ramci pfedmétu se Fesi lab. Glohy, dale se fesi, prakticky realizuje a prezentuje hodnoceny projekt optoelektrického snimace.

B3M38VINL | Virtualni instrumentace | zzK 6
Predmét se zabyva problematikou modernich méficich piistrojd, virtualnich pfistroj (V1) a systémd pro sbér a zpracovani dat (DAQ). Seznamuije s principy feseni pfistrojd a systém
pro méfeni v laboratornim a primyslovém prostiedi, vybranymi méficimi metodami a standardy pro programovani VI a DAQ systéma.

B3M38ZDS1 | Zpracovani a digitalizace signalli | zzk | 6
Studenti ziskaji znalosti nutné pro navrh a implementaci systém( pro zpracovani a digitalizaci analogovych signall. Prohloubi znalosti ziskané v pfedchozich teoretickych predmétech
a ziskaji praktickou zku$enost pfi navrhu a analyze systémd pro zpracovani signall, A/C pfevod a shér dat. Ddraz je kladen na snizovani nejistot, rychlost, stabilitu a odolnost v{igi
rusivym signaldim.

B3MPROJ6 Projekt - project Z 6

B3MPVTY1 Prace v tymu z 6
Tymova prace je zakladem vétSiny ¢innosti, které lidé ve firmach i v osobnim Zivoté vykonavaji. V tomto pfedmétu si studenti mohou vyzkouset, jak v tymu fesit technické zadani, jak
spolupracovat, jak spolu komunikovat a jak FeSit problémy napfiklad se zpozdénim projektu, jak zahrnout do planu vnéjsi vlivy apod.

B4M33MPV | Metody pogitagového vidéni zzZK | 6
Predmét se zabyva vybranymi problémy pogitatového vidéni: hledanim korespondenci mezi obrazy pomoci nalezeni vyznamnych bodd a oblasti, jejich invariantniho a robustniho
popisu a matchingu, dale slepovanim obraz(, detekci, rozpoznavanim objekt(i v obrazech a ve videu, vyhledavanim obrazkd ve velkych databazich a sledovanim objektd ve
video-sekvencich. Tento pfedmeét je také sou€asti meziuniverzitniho programu prg.ai Minor. Ten spojuje to nejlepsi z vyuky Al v Praze s cilem poskytnout studujicim hlubsi a Sirsi vhled
do oboru umélé inteligence. Vice informaci je k dispozici na webu https://prg.ai/minor.

B4M33TDV Trojrozmérné pocitacové vidéni Z,ZK | 6
Predmé&t seznamuije s technikami rekonstrukce trojrozmérné scény z optickych obraz(. Student bude vybaven takovym porozuménim t&mto technikam a jejich podstat&, aby byl schopen
samostatné realizovat riizné varianty jednoduchych systémd pro rekonstrukci trojdimenzionélnich objektd ze souboru obrazt &i videa, pro doplnéni virtuélnich objektd do videa, pfipadné

pro ureni vlastni trajektorie pohybu na z&kladé posloupnosti obraz(. Diiraz je kladen na algoritmické aspekty. Ve cviéenich bude student postupné budovat zaklad systému pro
rekonstrukci 3D objektu ze souboru obrazd a aplikuje ho na vypoget virtualniho 3D modelu objektu dle viastniho vybéru.
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B4AM36UIR Umél4 inteligence v robotice Z,ZK 6
The course aims to acquaint students with the use of planning approaches and decision-making techniques of artificial intelligence for solving problems arising in autonomous robotic
systems. Students in the course are employing knowledge of planning algorithms, game theory, and solving optimization problems in selected application scenarios of mobile robotics.
Students first learn architectures of autonomous systems based on reactive and behavioral models of autonomous systems. The considered application scenarios and robotic problems
include path planning, persistent environmental monitoring, robotic exploration of unknown environments, online real-time decision-making, deconfliction in autonomous systems, and

solutions of antagonistic conflicts. In laboratory exercises, students practice their problem formulations of robotic challenges and practical solutions in a realistic robotic simulator or
consumer mobile robots. Tento pfedmét je také soucasti meziuniverzitniho programu prg.ai Minor. Ten spojuje to nejlepsi z vyuky Al v Praze s cilem poskytnout studujicim hlubsi a
Sirsi vhled do oboru umélé inteligence. Vice informaci je k dispozici na webu https://prg.ai/minor.

BDIP30 | Diplomova préce - Diploma Thesis | z | 30
Samostatna zaveérecna prace inzenyrského studia komplexniho charakteru. Téma prace si student vybere z nabidky témat souvisejicich se studovanym oborem, ktera vypiSe oborova
katedra ¢i katedry. Prace bude obhajovana pred komisi pro statni zavérec¢né zkousky.

BE4M33SSU | Statistical Machine Learning | zzk | 6
The aim of statistical machine learning is to develop systems (models and algorithms) for learning to solve tasks given a set of examples and some prior knowledge about the task.
This includes typical tasks in speech and image recognition. The course has the following two main objectives 1. to present fundamental learning concepts such as risk minimisation,
maximum likelihood estimation and Bayesian learning including their theoretical aspects, 2. to consider important state-of-the-art models for classification and regression and to show
how they can be learned by those concepts.

BEZM | Bezpecnost prace v elektrotechnice pro magistry | z 0
Skoleni seznamuije studenty véech programi magisterského studia s elektrickymi riziky oboru. Studenti ziskaji potfebnou elektrotechnickou kvalifikaci pro &innost na CVUT FEL v
souladu s platnymi predpisy. Skoleni se provadi podle predlohy BEZB. Obsahuje Opakované Zakladni $koleni BOZP.

Aktualizace vySe uvedenych informaci naleznete na adrese _http://bilakniha.cvut.cz/cs/f3.html
Generovano: dne 09.08.2025 v 00:32 hod.
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