Harmonogram obhajob bakalarskych praci a statnich zavérecnych zkouSek oboru Kybernetika a robotika

konanvch na katedre ridici techniky 22. ¢ervna 2023

Komise €. 6

doc. Ing. Zden¢k Hurak, Ph.D. predseda K13135
Ing. Pavel Mlejnek, Ph.D.. mistopfedseda K13138
Ing. Vojtéch Vonasek, Ph.D. K13133
prof. Ing. Vladimir Havlena, CSc.. K13135
Ing. Matej Pcolka, Ph.D. externista
Ing. Josef Grus zapisovatel

Mistnost: KN:E-14 Fakulta elektrotechnickd CVUT v Praze, Karlovo nam. 13, Praha 2, budova E — p¥izemi vpravo
Zko‘.ls,k a pred Jméno studenta Nazev bakalarské prace Vedoucl prace
komisi Oponent prace
8.30-9.15 | Mikolas Ondiej Ovladani prumyslového robotu za pomoci systému pro virtualni realitu Smutny Vladimir Ing.,Ph.D.
) ) J prumy P y P Rustler Lukas Ing.
9.20-10.05 |Franek Ondiej Meqsurmg Buoy and a Mechanism for Its Deployment by an Unmanned Sravm.ek Ma}gtm Ing.
Acerial Vehicle Pucejdl Kristof Ing
10.10 — 10.55 | Verner Tomas An Environmnet for Evaluation of Robotic Experiments Kuh?h erO.SI? v RNDr.,Ph.D.
Vonések Vojtéch Ing.,Ph.D.
11.00 - 11.45 | Chladek Radek Odhadovani sklonu vozovky multisenzorickou fiizi na palub¢ vozidla Hurdk Zdenék doc. Ing.,Ph.D.
Pachner Daniel Ing.,Ph.D.
1150 — 12.35 | Vondrasek Matous OdhadoYanl decelerace vozidla fuzi méfeni z akcelerometru a Hurék Zdengk doc. Ing.,Ph.D.
odometrie Pachner Daniel Ing.,Ph.D.
ka.ls,k a pfed Jméno studenta Nazev bakalaiské prace Vedouci prace
komisi Oponent prace
vy ‘. Platforma pro prototypovani algoritmt pro palubni odhadovani Hurék Zdenék doc. Ing.,Ph.D.
13.30—14.15 | K¥iz Mat¢j pohybovych stavili vozidel multisenzorickou fuzi Herman Ivo Ing.,Ph.D.
1420-15.05 |KaSpar Jakub Algqutmy pro Palpbm odhadovani pohybovych stavli vozidla pomoci | Hurak Zdenék doc. Ing.,Ph.D.
multisenzorické fize Herman Ivo Ing.,Ph.D.
15.10.— 15.55 | O¥lejsek Stépan Using Julia language for automatic control of an educational laboratory | Hurdk Zden&k doc. Ing.,Ph.D.

model

Sojka Michal Ing.,Ph.D.




