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HLAVNi OBORY ROCNIKQVYCH PROJEKTU
A BAKALARSKYCH PRACI

Implementaéni/experimentdlni i teoretické prdce, typicky spojené s
nékterym s ndsledujicich témat
Uméla inteligence
Strojové uceni
Robotika
Planovani
Hry
Teoretickd informatika
Logika - SAT
Optimalizace
Algoritmy
Grafy

Témata praci se Casto vypisuji az po dohodé se studentem — nebojte
se nékomu napsat, pokud vds zaujmou témata, kterym se vénuje



STROJOVE UCENI

Iveta Mrazovd, Marta Vomlelova, Martin Pilat, Roman Neruda

Typicky aplikace metod strojového uéeni na néjaky vhodny problém
Dolovdni dat, analyza socidlnich siti (IM)
Umélé neuronové sité, hluboké uceni (IM, MP, RN)
Pravdépodobnosti modely, strojové uéeni obecné (MV)

Pfirodou inspirované algoritmy (IM, MP, RN)

Priklady praci z minulych let
Vrstevnaté neuronové sité a vizualizace jejich struktury (IM)
Socidlni sité: analyza vyvoje a sentimentu (IM)
Raman Microspectroscopy Data Processing (MP)
Machine learning tools for Diagnosis of Heart Arrhythmia (MV)

Exploring the vulnerabilities of real-life Al systems against adversarial attacks (RN)
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PLANOVANI
Roman Barték, Jifi Svancara
Hleddni pldnd (posloupnosti akci) pro dosazeni cile
Hierarchické pldnovani (pldnovani rozkladem na podulohy)
Pouziti formdlnich gramatik a automatd v pldnovani
Multi-agentni pldnovani

Aplikace — Automaticky sklad, inteligentni kfizovatka, pojizdéni letadel, rozpozndvdni
pland /zamérd

Priklady praci z minulych let
Pldnovani cest pro multi-robotické sklady (RB)
Plédnovani kontejnerovych termindld (RB)
Autonomni kfizovatka (RB)
Reduction-based Solvers for Multi-agent Pathfinding: Comparing Different Models (JS)

Efektivita centralizovaného planovéni kizovatek (JS)



ROBOTIKA

David Obdrzalek

Moznost prdce pfimo s HW
Stavéni, fizeni robotl

Simulované prostredi, aplikace
Vyuziti robotd, napt. koordinované hleddni cest (Roman Bartdk)

Priklady praci z minulych let
Graph-based SLAM on Normal Distributions Transform Occupancy Map (DO)
Systém pro automatickou regulaci v domdécnosti (DO)
Ridici systém pro mobilniho robota (DO)
Formule F1:10 (DO)
Stabilizace létajiciho drona v dynamickém prostfedi (RB)
Hleddni koordinovanych cest pro skupinu robotd (RB)

Provddéni a monitorovdni pldnd pro AR.Drone (RB)



HRY

Jan Hric, Vladan Majerech, Martin Pilat
Kombinatorické hry, puzzle, deskovky, ...

RP je typicky implementace hry, BP potom implementace umélé
inteligence

Priklady praci z minulych let
MCTS pro hru Metro (JH)
Osadhnici z Katanu (JH)
Rizeni prohleddvani stromd hry (JH)
Arimaa challenge - comparison study of MCTS versus alpha-beta methods (VM)
Rubikova kostka (VM)



OPTIMALIZACE

Jifi Fink, Marika lvanovd, Roman Bartak

Energetika (JF)

Planovdni vyroby a spotireby elektrické energie
Komunikaéni sité (M)

Logistika (JF, RB)

Pldnovdni prepravy, optimalizace jizdnich ¥dd0, optimalizace zimni ddrzby

Priklady praci z minulych let
Algoritmy pro umistovdni bezdratovych komunikaénich systémd (JF)
Optimization of a circulating multi-car elevator system (JF)
Optimization of delivery problems (JF)
Planning for Transportation Problems (RB)

Pldnovani cest pro multi-robotické sklady (RB)



SAT

Ondiej Cepek, Petr Kuéera

Reprezentace znalosti
Komprese a prevody formuli
SAT solvery

Modelovdni problémd

Prevdzné teoretické prdce jen s mensi implementaci — typicky pro
ovéFeni algoritmu/experimenty



TEORETICKA INFORMATIKA

Jakub Bulin, Petr Gregor
Diskrétni optimalizace
Slozitost problémy
Algoritmy

Isormofismus grafi

Problémy na hyperkrychlich

Marta Vomlelova

Automaty a gramatiky

Pfiklady praci z minulych let
Parity vertex colorings (PG)
Hamiltonovské kruznice v hyperkrychlich s odstranénymi vrcholy (PG)

Minimum O-Extensions of Graph Metrics (JB — diplomka)



Kontakty: hitps://www.ktiml.mff.cuni.cz /KTIML-21.htm|
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