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Poznamka ke skupiné:
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Kod (u skupiny pfedmétll seznam kédu jejich ¢len) Zakonceni |Kredity |Rozsah| Semestr| Role
Vyucujici, autofi a garanti (gar.)

BE4M36UIR Artificial Intelligence in Robotics _ . Z.7K 6 2P+2C 7 v
Stefan Edelkamp, Toma$ Kroupa, Jan Faigl Jan Faigl Jan Faigl (Gar.)

B3M33ARO Autonomni robotika Z,ZK 7 3P+2L

BE3M33ARO Autonomous Robotics Z,ZK 7 3P+2L
Functional Programming

BE4B36FUP Niklas Maximilian Heim, Rostislav Hor¢ik Rostislav Hor€ik Michal Péchoucek Z,ZK 6 2P+2C L \
(Gar.)
Funkcionalni programovani

B4B36FUP Niklas Maximilian Heim, Rostislav Horéik Michal Péchou&ek Michal Z,ZK 6 2P+2C L \Y
Péchoucek (Gar.)

BE5B33RPZ Pattern Recognition and Machine Learning Z.ZK 6 2P+2C b4 v

Ondrej Drbohlav, Jifi Matas, Jan Sochman Jifi Matas Jifi Matas (Gar.)

Rozpoznavani a strojové uceni

B4B33RPZ Ondfej Drbohlav, Jifi Matas, Jan Sochman OndFej Drbohlav Jifi Matas Z,ZK 6 2P+2C 4 Y%
(Gar.)
BAM36UIR Uméléa inteligence v robotice Z,ZK 6 2P+2C Z v

Stefan Edelkamp, Toma$ Kroupa, Jan Faigl Jan Faigl Jan Faigl (Gar.)

Zaklady umélé inteligence
B4B36ZUlI Viliam Lisy, Branislav BoSansky Branislav BoSansky Michal Péchoucek Z,ZK 6 2P+2C L \
(Gar.)

Charakteristiky pfedmet( této skupiny studijniho planu: K6d=PRGAI_TECH Nazev=prg.ai/minor-tech

BE4M36UIR | Artificial Intelligence in Robotics |  zzK 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.

B3M33ARO | Autonomni robotika | zzk | 7
Predmét Autonomni Robotika nauéi priciplim potfebnym k vyvoji algoritmd pro inteligentni mobilni roboty jako jsou napfiklad algoritmy pro: (1) Mapovani a lokalizaci (SLAM) a kalibraci
sensord (napt. lidaru &i kamery). (2) Planova i cesty v existujici mapé, ¢i planovani explorace v ¢asteéné neznamé mapé. Dilezité: Ofekava se, Ze studenti maji pracovni znalost
optimalizace (Gauss-Newton method, Levenberg Marquardt method, full Newton method), matematické analyzy (gradient, Jacobian, Hessian, vicerozmérny Taylor polynom), linear
algebra (least-squares method),pravdépodobnostni teorie (vicerozmérny gaussian), statistiky (maximum likelihood a maximum aposteriori estimate), programovani v pythonu a algoritmd
strojového uceni.
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BE3M33ARO | Autonomous Robotics | zzK | 7
Predmé&t Autonomni Robotika nauéi priciptim potfebnym k vyvoji algoritmd pro inteligentni mobilni roboty jako jsou napfiklad algoritmy pro: (1) Mapovani a lokalizaci (SLAM) a kalibraci
sensorQ (napf. lidaru ¢i kamery). (2) Planova i cesty v existujici mapé, &i planovani explorace v ¢aste¢né neznamé mapé. Dllezité: Ogekava se, Ze studenti maji pracovni znalost
optimalizace (Gauss-Newton method, Levenberg Marquardt method, full Newton method), matematické analyzy (gradient, Jacobian, Hessian, vicerozmérny Taylor polynom), linear
algebra (least-squares method),pravd&podobnostni teorie (vicerozmérny gaussian), statistiky (maximum likelihood a maximum aposteriori estimate), programovani v pythonu a algoritmd
strojového uceni.

BE4B36FUP | Functional Programming | zzK | 6
Pfedmét podava Uvod do technik funkcionalniho programovani, vyhod a nevyhod funkcionalniho pfistupu, a nejb&znéjSich pouziti téchto technik v praxi. Tyto jazyky jsou deklarativni
v tom smyslu, Ze programator symbolicky popiSe problém, ktery ma byt feSen, misto vyctu konkrétni posloupnosti akci, které mé pocita¢ provést. Tento pfistup umoznuje soustredit
se na jadro problému a implementovat i velmi komplikované algoritmy kompaktné&. Funkcionalni programovani ma nesporné vyhody pro paralelizaci a formaini verifikaci algoritml a
nejuzite¢néjsi koncepty funkcionalniho programovani stale vice pronikaji i do standardnich programovacich jazyk(. Diky dirazu na operace se symboly a namisto ¢isel, funkcionaini
programovani také nalezlo vyznamné aplikace v umélé inteligenci, napt. v agentovych systémech &i v symbolickém strojovém uceni. Tento pfedmeét 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.

B4B36FUP | Funkcionalni programovani ZZK | 6
Pfedmét podava Uvod do technik funkcionalniho programovani, vyhod a nevyhod funkcionalniho pristupu, a nejb&znéjsich pouziti téchto technik v praxi. Tyto jazyky jsou deklarativni
v tom smyslu, Ze programator symbolicky popiSe problém, ktery ma byt feSen, misto vyctu konkrétni posloupnosti akci, které ma pocita¢ provést. Tento pfistup umoznuje soustredit
se na jadro problému a implementovat i velmi komplikované algoritmy kompaktn&. Funkcionalni programovani ma nesporné vyhody pro paralelizaci a formalni verifikaci algoritm( a
programovani také nalezlo vyznamné aplikace v umélé inteligenci, napf. v agentovych systémech ¢i v symbolickém strojovém uceni. Tento pfedmeét 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.

BE5B33RPZ Pattern Recognition and Machine Learning Z,ZK | 6

The basic formulations of the statistical decision problem are presented. The necessary knowledge about the (statistical) relationship between observations and classes of objects is
acquired by learning on the raining set. The course covers both well-established and advanced classifier learning methods, as Perceptron, AdaBoost, Support Vector Machines, and
Neural Nets. This course is also part of the inter-university programme prg.ai Minor. It pools the best of Al education in Prague to provide students with a deeper and broader insight
into the field of artificial intelligence. More information is available at https://prg.ai/minor.

B4B33RPZ | Rozpoznavani a strojové ueni | zzk | 6
Z&kladni tlohou rozpoznavani je nalezeni strategie rozhodovani minimalizujici ztratu plynouci z chybnych rozhodnuti. Potfebna znalost o (typicky statistickém) vztahu pfiznakd, t.j.
pozorovatelnych vlastnosti objektl a skrytych parametr(i objekt(l z dané tfidy je ziskana u¢enim. Jsou pfedstaveny zakladni formulace Ulohy rozpoznavani a principy uéeni. Navrh,
uceni a vlastnosti zakladnich typd klasifikator( (perceptron, support vector machines, adaboost a neuronové sité) jsou rozebrany do hloubky. 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.

B4M36UIR | Uméla 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.

B4B36ZUlI | Zéaklady umélé inteligence Z,ZK 6
Cilem prfedmétu je seznamit studenty se zaklady symbolické umélé inteligence. V pfedmétu budou vysvétleny algoritmy informovaného a neinformovaného prohledavani stavového
prostoru, netradiéni metody reprezentace a feSeni problémi a dvouhragovych her, reprezentace znalosti pomoci formalni logiky, metody automatického uvazovani a ivod do markovského
rozhodovani. Tento pfedmeét 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.

Seznam predmeétd tohoto prlichodu:

Kod Nazev pfedmétu Zakonceni | Kredity

B3M33ARO Autonomni robotika Z,ZK 7
Predmé&t Autonomni Robotika nauéi priciptim potfebnym k vyvoji algoritmd pro inteligentni mobilni roboty jako jsou napfiklad algoritmy pro: (1) Mapovani a lokalizaci (SLAM) a kalibraci
sensorl (napf. lidaru ¢i kamery). (2) Planova i cesty v existujici mapé, &i planovani explorace v ¢asteéné neznamé mapé. Dulezité: Oekava se, Ze studenti maji pracovni znalost
optimalizace (Gauss-Newton method, Levenberg Marquardt method, full Newton method), matematické analyzy (gradient, Jacobian, Hessian, vicerozmérny Taylor polynom), linear
algebra (least-squares method),pravdépodobnostni teorie (vicerozmérny gaussian), statistiky (maximum likelihood a maximum aposteriori estimate), programovani v pythonu a algoritmd
strojového uceni.

B4B33RPZ | Rozpoznavani a strojové uceni Z,ZK 6
Z&kladni tlohou rozpoznavani je nalezeni strategie rozhodovani minimalizujici ztratu plynouci z chybnych rozhodnuti. Potfebna znalost o (typicky statistickém) vztahu pfiznak, t.j.
pozorovatelnych vlastnosti objektl a skrytych parametrl objekt(l z dané tfidy je ziskana u¢enim. Jsou predstaveny zakladni formulace ulohy rozpoznavani a principy uéeni. Navrh,

uceni a vlastnosti zakladnich typU klasifikator( (perceptron, support vector machines, adaboost a neuronové sité) jsou rozebrany do hloubky. 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.

B4B36FUP Funkcionalni programovani Z,ZK 6
Pfedmét podava uvod do technik funkcionalniho programovani, vyhod a nevyhod funkcionalniho pfistupu, a nejbéznéjsich pouZziti téchto technik v praxi. Tyto jazyky jsou deklarativni
v tom smyslu, Ze programator symbolicky popiSe problém, ktery ma byt feSen, misto vyctu konkrétni posloupnosti akci, které méa pocita¢ provést. Tento pfistup umoznuje soustredit
se na jadro problému a implementovat i velmi komplikované algoritmy kompaktn&. Funkcionalni programovani ma nesporné vyhody pro paralelizaci a formalni verifikaci algoritm@ a

programovani také nalezlo vyznamné aplikace v umélé inteligenci, napf. v agentovych systémech ¢i v symbolickém strojovém u€eni. Tento pfedmét je také soucasti meziuniverzitniho
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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.

B4B36ZUlI Zéaklady umélé inteligence Z,ZK 6
Cilem prfedmétu je seznamit studenty se zéklady symbolické umélé inteligence. V pfedmétu budou vysvétleny algoritmy informovaného a neinformovaného prohledavani stavového
prostoru, netradi¢ni metody reprezentace a feSeni problém( a dvouhracovych her, reprezentace znalosti pomoci formaini logiky, metody automatického uvazovani a Gvod do markovského
rozhodovani. Tento pfedmeét 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.

B4M36UIR Umeéla 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.

BE3M33ARO | Autonomous Robotics Z,ZK 7
Predmé&t Autonomni Robotika nauéi priciptim potfebnym k vyvoji algoritmd pro inteligentni mobilni roboty jako jsou napfiklad algoritmy pro: (1) Mapovani a lokalizaci (SLAM) a kalibraci
sensorll (napf. lidaru ¢i kamery). (2) Planova i cesty v existujici mapé, ¢i planovani explorace v ¢aste¢né neznamé mapé. Dilezité: O¢ekava se, ze studenti maji pracovni znalost
optimalizace (Gauss-Newton method, Levenberg Marquardt method, full Newton method), matematické analyzy (gradient, Jacobian, Hessian, vicerozmérny Taylor polynom), linear
algebra (least-squares method),pravdépodobnostni teorie (vicerozmérny gaussian), statistiky (maximum likelihood a maximum aposteriori estimate), programovani v pythonu a algoritmd
strojového uceni.

BE4B36FUP | Functional Programming | zzk | 6
Pfedmét podava uvod do technik funkcionalniho programovani, vyhod a nevyhod funkcionalniho pfistupu, a nejbéznéjsich pouziti téchto technik v praxi. Tyto jazyky jsou deklarativni
v tom smyslu, Ze programator symbolicky popiSe problém, ktery ma byt feSen, misto vyctu konkrétni posloupnosti akci, které méa pocita¢ provést. Tento pfistup umoznuje soustredit

se na jadro problému a implementovat i velmi komplikované algoritmy kompaktn&. Funkcionalni programovani ma nesporné vyhody pro paralelizaci a formalni verifikaci algoritm@ a
programovani také nalezlo vyznamné aplikace v umélé inteligenci, napf. v agentovych systémech ¢i v symbolickém strojovém u€eni. 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.

BE4M36UIR Artificial Intelligence in Robotics 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 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.

BE5B33RPZ Pattern Recognition and Machine Learning Z,ZK 6
The basic formulations of the statistical decision problem are presented. The necessary knowledge about the (statistical) relationship between observations and classes of objects is
acquired by learning on the raining set. The course covers both well-established and advanced classifier learning methods, as Perceptron, AdaBoost, Support Vector Machines, and
Neural Nets. This course is also part of the inter-university programme prg.ai Minor. It pools the best of Al education in Prague to provide students with a deeper and broader insight

into the field of artificial intelligence. More information is available at https://prg.ai/minor.

Aktualizace vySe uvedenych informaci naleznete na adrese _http://bilakniha.cvut.cz/cs/FEhtml
Generovano: dne 19.05.2024 v 18:10 hod.
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