Harmonogram obhajob bakaldrskych praci a statnich zavérecnych zkouSek oboru Kybernetika a robotika
konanych na katedre Fidici techniky 20. ¢ervna 2023

Komise €. 4
doc. Ing. Petr Husek, Ph.D predseda K13135
doc. Ing. Antonin Platil, Ph.D. mistopfedseda K13138
Ing. Petr Posik, Ph.D. K13133
Ing. Tomas Vojit, Ph.D. K13133
Ing. Petr Augusta, Ph.D. externista
Ing. Adam Kollar¢ik zapisovatel
Mistnost: KN:E-14 Fakulta elektrotechnickd CVUT v Praze, Karlovo nam. 13, Praha 2, budova E — p¥izemi vpravo
Zk01.1s,k a pfed Jméno studenta Nazev bakalarské prace Vedouci prace
komisi Oponent prace
o . . . . Chudoba Jan Ing.
8.30-9.15 Filcik Adrian Robotic Helicopter Indoor Localization Stépén Petr RNDr..Ph.D.
> . . . . Baca Tomas Ing.,Ph.D.
9.20-10.05 | Capek David Volumetric Mapping Onboard Unmanned Helicopter Chudoba Jan Ing,
10.10—10.55 | Malfatti Daniel Ray Tragmg Simulation of X-Ray Optical Systems for Space BacawTomras Ing.,?h.D.
Applications Marsikova Veronika Ing.,Ph.D.
. . . . . Cizek Petr Ing.
11.00-11.45 | Toman Ondfej Hardware accelerated risk-aware motion planning Béca Tomas Ing..Ph.D.
ST < s . Belak Jan Ing.
11.50-12.35 | Lorenc Jakub Automatické fizeni tahu vrtule s proménnym thlem nastaveni Kratochvil Ales Ing..Ph.D.
1330— 1415 | Riss Véclay Navigace v r’(v)zlehlycl.l budqvach pro osoby se snizenou schopnosti N?Vak Petr Ing.,Ph.D.
pohybu a sniZenou orientaci v prostoru Déd Pavel Ing.,Ph.D.

v . o e . . . . , o Novék Petr Ing.,Ph.D
14.20-15.05 | Vriata Martin Pomiticka pro rehabilitaci (cvi¢eni) pohyblivosti okohybnych svali Déd Pavel Ing..Ph.D.
15.10— 1555 | Petik Vit Fuswp of UWB-Based Distance Sensors with a Visual Relative Walt§£ V1}<tor Ing.

Localization System Hlavag Vaclav prof. Ing.,CSc
16.00— 1645 | Sida Lubor Optlmilllzacevalgorltmu pro hle(,lanl casovych vzort v komponentech Vintr Tomés Ing,
modell prostiedi pro autonomni roboty Majer Filip Ing.




