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Title URL Authors Host item title
Information gain-based autonomous exploration of 3D environments using an unmanned aerial vehicle Milas, Ana
Autonomno istrazivanje 3D prostora uz kompenzaciju greSke nastale optimizacijom trajektorije Pusnik, Filip
Postprocesiranje rezultata 3D mapiranja pomocu ICP algoritma Kori¢, Karmen
Optimal control of a mobile manipulator for spraying and suckering tasks in viticulture Vatavuk, lvo
Optimizacija detekcije objekata za autonomne robote s ograni¢enim resursima pomoc¢u TensorRT-a Kozuli¢, Josip Ante
Analiza mogu¢nosti graf neuronskih mreza za odredivanje svojstava grafa Raguz, Lovro
Pozicioniranje robotskog manipulatora u reaktorskoj posudi nuklearne elektrane Sikora, Toma
Slijedenje zadane putanje cestovnog vozila zasnovano na modelskom prediktivnom upravljanju Durasinovi¢, Denis
Navigacija mobilnog robota u zatvorenim prostorima Piliski¢, Marija
Generiranje slika generativnim suparni¢ckim mreZzama Kokeza, Lara
Razvoj metode za poravnavanje 3D oblaka to¢aka s 2D tlocrtom Buconji¢, Monika
Upravljanje admitancijom zra¢nog manipulatora za potrebe fizicke interakcije s okolinom Vuié, Adam

Razvoj algoritma upravljanja za hvataljku s gradiometrom Peris, Stela
:Jost?;riiidba metoda za mjerenje razlika izmedu skupova vizualnih podataka u kontekstu primjene u Grozdek, Antun
Simulator tra¢ni¢kog prometa zasnovan na max-plus algebri Skoro, Filip

Model based motion planning for manipulation with heterogeneous robotic systems under constraints Ivanovi¢, Antun

A Eyfer-heuristic approach to achieving long-term autonomy in a heterogeneous swarm of marine Babi¢, Anja
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Control system for an unmanned aerial manipulator interacting with the environment based on a
generalized model

Car, Marko

Navigation of an autonomous all-terrain mobile manipulator in semi-structured vineyard environment

Hrabar, Ivan

Pradenje viSestrukog broja objekata jedne klase uz tehniku re-identifikacije

Vrbani¢, Dominik

High-dimensional trajectory optimization for robot motion planning based on Gaussian processes

Petrovi¢, Luka

Multivarijabilno modelsko prediktivno upravljanje bespilotnim sustavima

Gruji¢, Bruno

Navigacija bespilotne letjelice na temelju magnetskog polja

Batos, Matko

Odredivanje minimalnog nezavisnog dominantnog skupa u op¢enitim grafovima

Domislovi¢, Jakob

Upravljanje slijedenjem trajektorije za multirotorske letjelice podlozne smetnjama i nesigurnosti
modela

Kovad, Marin

Automated configuring of non-iterative co-simulation modeled by synchronous data flow

Glumac, Slaven

Soft robotic manipulation in agrotechnical procedures based on machine and deep learning

Poli¢, Marsela

Dinamicki prikaz stanja simulacijskog modela

Mucak, Dalibor

A numerically efficient computational model of a flapping micro aerial vehicle based on Hamiltonian
geometric reductions

Pandza, Viktor

Detekcija kretanja u sustavima video-nadzora

Vencl, Anita

Decentralized mission planning for heterogeneous robotic teams based on hierarchical task
representation

Arbanas Pascoal Ferreira, Barbara

Graficko sucelje pametnih naocala za daljinsko upravljanje bespilotnim letjelicama

Spoljarec, Nikola

Prepoznavanje i klasifikacija oste¢enja na lopaticama vjetro-elektrane

Doncevié, Dorian

Autonomno istrazivanje prostora pomocu bespilotne letjelice primjenom algoritma temeljenog na
brzorastuc¢im slu¢ajnim stablima

Leibner, Erik

Autonomno uklanjanje interfaznih rastojnika s dva vodic¢a pomodu specijaliziranog alata

Cargonja, Neven

Daljinsko upravljanje bespilotnom letjelicom temeljeno na inercijalnim senzorima postavljenim na
tijelo pilota

Jovi¢, lvana

Decentralizirano upravljanje jatom robota koristenjem potpornog strojnog ucenja

Gotovac, Lovro

Izrada i umjeravanje kinemati¢ckog modela svesmjerne platforme robota Pepper

Finderle, Lea




Odredivanje topoloskog svojstva grafa primjenom strojnog ucenja i konsenzusa

Spani¢, Matea

Personalizirano daljinsko upravljanje bespilotnom letjelicom s robotskom rukom

Kopjar, Filip

Pradenje viSe pokretnih objekata temeljeno na algoritmima detekcije

Simag, Domagoj

Semanti¢ka segmentacija rupa na cesti za autonomni vizualni pregled bespilotnom letjelicom

Vuksanovié, Filip

Estimacija poze Covjeka primjenom konvolucijske neuronske mreze za daljinsko upravljanje
bespilotnom letjelicom

Durasinovi¢, Denis

Implementacija grafickog sucelja operatera bespilotnih letjelica s integriranom robotskom rukom

Vuié¢, Adam

Razvoj upravljackog programa za sferni robot

Piliski¢, Marija

Upravljanje formacijom viSe-robotskog sustava koristenjem potpornog strojnog ucenja

Obradovi¢, Juraj

Algoritmi za Citanje imena destinacija sa zguzvanih postanskih naljepnica

Koscak, Luka

Aplikacija za pradenje gesta pomocu duboko kvantiziranih neuronskih mreza koristenih u terapijskim
vjezbama za ruke

Celan, Bruno

Interakcija pacijenta i robota tijekom nadzora rehabilitacijskih vjezbi implementirana metodom stabla
ponasanja

Matié¢, Dora

Izgradnja jednonoznog momentom upravljanog robota

Dzida, Martin

Komunikacija u viSe-robotskim sustavima podrzana potpornim strojnim ucenjem

Zglavnik, Dominik

Primjena FPGA programabilne logike za ubrzanje rada neuronske mreze za prepoznavanje gesti ruke

Jerkovi¢, Nikola

Programski moduli za ukljucivanje katastarskih podataka u korisnic¢ko sucelje bespilotne letjelice

Pavlak, Ivan

Modelling and control of hybrid propulsion systems for multirotor unmanned aerial vehicles

Krznar, Matija

Izgradnja i upravljanje momentom serijskog elasti¢nog aktuatora

Ratkovi¢, Ivan

Semanticko mapiranje za manipuliranje u interakciji s okolinom

Kunstek, Matija

Prepoznavanje i klasifikacija oste¢enja korozijom na nosacu vjetro-elektrane

Grozdek, Antun

Viseagentski sustav za potragu i spasavanje zasnovan na djelomi¢no osmotrivim Markovljevim
procesima odludivanja

Peti, Marijana

Autonomno izbjegavanje prepreka bespilotnom letjelicom koriStenjem algoritma potencijalnih polja

Kutlesa, Ivo

Autonomno upravljanje bespilotnom letjelicom primjenom konvolucijske neuronske mreze

Brali¢, lvan




Estimacija poze objekata primjenom konvolucijske neuronske mreze

Matijevi¢, Benjamin

Istovremena lokalizacija i mapiranje bespilotnom letjelicom koriStenjem Google Cartographer alata

Marjanovi¢, Zvonimir

Izrada probabilistickog 3D modela predmeta iz zaSumljenih mjerenja za planiranje gibanja
manipulatora

Cavalli, Marko

Planiranje gibanja manipulatora pomocu polja brzine

Pavelko, Lea

Podatna manipulacija osjetljivih predmeta paralelnom hvataljkom

Vuleti¢, Jelena

Razvoj adaptivnog regulatora za Mjesecevo vozilo

Matlekovié, Lea

Upravljanje podatnom robotskom hvataljkom bazirano na ucenju

Krajaci¢, Ivona

Modeliranje i robusno upravljanje viserotorskim bespilotnim letjelicama s potpuno upravljanim
konfiguracijama

Kotarski, Denis

Primjena 3D laserskog senzora za rekonstrukciju znacajki stambenih zgrada

Batos$, Matko

Izvodenje kompleksnih manevara s bespilotnom letjelicom

Gruji¢, Bruno

Prepoznavanje i klasifikacija motornih vozila na snimkama iz zraka

Vrbanié, Dominik

Primjena stabala ponasanja za robusno izvrSavanje zadataka robotskih sustava

Markovinovi¢, Luka

Robotski suparnik u igri Mlin temeljen na umjetnoj inteligenciji

Domislovi¢, Jakob

Simulacija metode za autonomno istrazivanje mora primjenom heterogenog robotskog sustava

Patrlj, Leo

Kretanje mobilnog robota u strukturiranom zatvorenom okoliSu koristenjem pametnih mapa

Beji¢, Ivan

v vev

Robotski zadatak rasciS¢avanja hrpe za automatsko rukovanje paketima nakon automatskog sortiranja

Slosi¢, Vladimir

Planiranje trajektorije manipulatora za mehani¢ku obradu povrsine

Markovié, Petar

Izbjegavanje prepreka koristenjem algoritma potencijalnih polja dobivenih iz slike stereo kamere

Simag, Domagoj

Glasovno upravljanje mobilnim robotom koriStenjem ZedBoard-a

Matek, Dora

Upravljanje zavrsnog ¢lanka robotske ruke putem upravljacke palice

Jovi¢, lvana

Optimalno upravljanje automatskim mjenjacem s velikim brojem stupnjeva prijenosa

Ranogajec, Vanja

Algoritam detekcije ¢ovjeka pomocu 3D laserskog senzora

Bognar, Luka

Lokalni planer trajektorije bespilotne letjelice

Pogaci¢, Kata




Na POMDP-ovima zasnovano koordinirano pretrazivanje otvorenih prostora koristenjem vise mobilnih
robota

Mandi¢, Luka

Nadogradnja modelskog prediktivhog upravljanja bespilotnom letjelicom MORUS

Rados, Branko

Planer za homogeni viSerobotski sustav zasnovan na linearnoj temporalnoj logici

Plesli¢, Leon

Planiranje i koordinacija heterogenog viSerobotskog sustava u zadatku izgradnje zida

Krizmanci¢, Marko

Planiranje i slijedenje putanje mobilnog robota uz zadrzavanje konstantne udaljenosti od vodene
osobe

Papak, Jurica

Pracenje pokretnog objekta i vizualno navodenje bespilotne letjelice

BarisSi¢, Antonella

Prepoznavanje emocija pomocu robotskog vida i dubokog ucenja

Juki¢, Zvonimir

Pretrazivanje otvorenih prostora mobilnim robotom u svrhu pronalaska poznatih objekata

Sesar, Branimir

Prihvat i odlaganje objekta mobilnim robotom koriStenjem vizualne povratne veze

Cargonja, Neven

Prilagodba elasti¢nosti grafa poza prema nesigurnosti podudaranja skena

Buterin, lvan

Sustav za interaktivnu lokalizaciju i izradu karti iz podataka prikupljenih laserskim senzorom

Milijas, Robert

Upravljanje brzinom mobilne platforme vodic¢a uz ograni¢enje ubrzanja i izbjegavanje trzaja

Kozlik, Filip

Upravljanje impedancijom letjelice uz estimaciju krutosti okoline

Lovri¢, Ana

Upravljanje pozicijom bespilotne letjelice koristenjem UWB sustava za pozicioniranje

Crnjac, Mislav

Algoritam decentralizirane raspodjele toc¢aka fronte u svrhu istrazivanja nepoznatog prostora
visSerobotskim sustavom

Kovac, Marin

Izbjegavanje prepreka koristenjem algoritma potencijalnih polja dobivenih iz o¢itanja 3D lasera

Leibner, Erik

Izbjegavanje prepreka koriStenjem algoritma potencijalnih polja uz kartu dobivenu iz Google
Cartographer SLAM-a

Obradovi¢, Juraj

Planiranje trajektorije za presretanje objekta u 3D prostoru

Spani¢, Matea

Sucelje Covjeka i robota zasnovano na pracenju pokreta

Gotovac, Lovro

Estimacija sile vrha alata manipulatora pri¢vrséenog na bespilotnu letjelicu

Turkovi¢, KreSimir

Regulacija temperature makete toplinskog sustava pomocu PLC-a

Gadina, Marija

Optimizacija karata i trajektorija u SLAM-u pomod¢u grafova poza

Jambreci¢, Ivona




Svjesnost humanoidnog robota Pepper o ljudima na sceni u predstavi R.U.R.

Kovacevic¢, Marko

Sustav za procjenu i kompenzaciju razlike duljina nogu radi postavljanja ljudskog tijela u ravnotezu

Vrhovski, Zoran

Upravljanje dinamikom makete automobila

Dikli¢, Vjekoslav

Analiza modela automobilske gume

Bogdan, Marin

Geometrijsko upravljanje multirotorskom letjelicom s benzinskim motorima

Markovi¢, Lovro

Optimizacija toka energije heterogenog robotskog sustava

Kovac, Annie

RjeSavanje problema topologije grafova zasnovano na inteligenciji roja

Kopjar, Filip

Planiranje i izvodenje putanje mobilnog robota na temelju zadanog cilja i informacija s 3D kamere i
laserskog senzora

Vuksanovié, Filip

Implementacija algoritama za slijedenje putanje na mobilnom robotu Pioneer

Karaman, Luka

Interakcija humanoidnog robota Pepper s ljudima na sceni u predstavi R.U.R.

Ki¢inbadi, Luka

Koristenje centroidalne dinamike za automatsko generiranje pokreta cijelog tijela humanoidnog
robota pri izvodenju zadatka

Vatavuk, Ivo

Planiranje putanje robota UR10 bez sudara za slaganje paketa na paletu

Kunstek, Zvonimir

Primjena Blockchain tehnologije u viserobotskim sustavima

Anié, Zvonimir

Svjesnost humanoidnog robota Pepper o prostoru scene u predstavi R.U.R.

Barisi¢, Josip

Algoritma diskretnog konsenzus protokola s adaptivnim pojacanjem

Gribl, Anita

Decentralizirana strategija kooperativnog istrazivanja prostora pomocu viSerobotskog sustava

Batinovi¢, Ana

Generiranje putanje robota za skeniranje povrsine na osnovi poznatog 3D modela

Mikié¢, Luka

Upravljanje multirotorskom letjelicom s benzinskim motorima pomocu zakrilca

Magas, Lovro

Upravljenje multirotorskom letjelicom pomocu rotora s promjenjivom ravninom vrtnje

Zori¢, Filip

Algoritam slijedenje zasnovan na informacijama s 3D kamere i laserskog senzora

Marjanovi¢, Zvonimir

Analiza reprezentacije grafa sustavom robota i pcela

Matijevi¢, Benjamin

Model ponasanja pcele temeljen na automatu stanja

Vencl, Anita

Odredivanje topologije grafa primjenom konsenzus algoritma

Pavelko, Lea

Planiranje trajektorije bespilotne letjelice pogodne za izodenje akrobatskih manevara

Pavlak, Ivan




Planiranje trajektorije bespilotne letjelice za okolinu s prostornim ograni¢enjima

Zglavnik, Dominik

Planiranje trajektorije vrha alata robota mjerenjem zakrivljenosti u kontaktu s okolinom

Kovac, Luka

Povezivanje grafickog sucelja za upravljanje bespilotnom letjelicom s ROS okruzenjem

Bralié¢, Ivan

Upravljanje formacijom pokretnih agenata temeljeno na konsenzus algoritmu

Peti, Marijana

Modeliranje ponaSanja heterogenog robotskog sustava probabilistickim metodama

Druzeti¢, Nina

On-line detekcija horizonta i adaptivno odredivanje regije interesa u slici u svrhu kooperativnog
upravljanja pomorskim robotima

Cej Gagovi¢, Ana

Upravljanje dubinom umjetnih skoljki

Vidovi¢, Kristijan

Hibridno upravljanje silom dodira za crtanje po ploci primjenom trajektorija s kontroliranim trzajem

Kulas, Matko

Vizualizacija voznje elektri¢cnog automobila zasnovana na eksperimentalnim podacima

Jeresi¢, Neven

Decentralizirani viSeagentski sustav za interakciju sa zajednicom pcela zasnovanu na algoritmu
konsenzusa

Gripari¢, Karlo

Analiza energetske odrzivosti heterogenog podvodnog robotskog sustava

Petrovi¢, Tamara

Modelsko prediktivno upravljanje multirotorskom letjelicom s pokretnim masama

Pevec, Luka

Utjecaj dinamickog kolenja propulzora na ponasanje mutlirotorske letjelice

Badanjek, Stribor

Konstruiranje i izrada dvostrukog manipulatora za bespilotnu letjelicu

Matlekovi¢, Lea

Nelinearni model dvotaktnog benzinskog motora za bespilotnu letjelicu

Kutlesa, Ivo

Odredivanje povezanosti visSeagentskog sustava u dinamickoj topologiji

Marié, Marko

Analiza povezanosti viSeagentskog sustava u dinamickoj topologiji

Zovkié, Mario

Planiranje i upravljanje sustavom s dva kooperativna robotska manipulatora

Mari¢, Bruno

Pradenje lica koristenjem kamere pri¢vrséene na ruku robotskog manipulatora

Ljubi¢, Dario

Projektiranje i izrada korisni¢kog sucelja, aktuatorskih i senzorskih ¢vorova pametnog plastenika

Klapan, David

Razvoj kapacitivhog senzora razine goriva

Rezo, Ivan

Razvoj komunikacijskog sustava za upravljanje i nadgledanje pametnog plastenika

Lovri¢, Mislav

Regulacija fizikalnih veli¢ina u pametnom plasteniku

Berta, Matej

Robustno upravljanje letjelicom s pokretnim masama zasnovano na kliznim rezimima

Tomié, Martina




Upravljanje multirotorskom letjelicom s krilom

Jonji¢, Anita

Upravljanje viSerotorskom letjelicom koristenjem pokretnih masa bez naginjanja

Bedekovi¢, Matija

Istodobna lokalizacija i izgradnja karte prostora zasnovana na rac¢unalno projektiranom tlocrtu kao
pocetnoj informaciji

Popovi¢, Goran

ProsSirenje MultiAGV paketa za upravljanje autonomnim vozilima funkcionalnos¢u zaobilazenja
nepoznatih prepreka

Celan, Vatroslav

Adaptivno neizrazito upravljanje impedancijom industrijskog robota Schunk

Ilvanov, Lovro

Algoritmi za pristajanje mobilnog robota u kamion

Varnica, lvan

Implementacija samouceéeg neizrazitog algoritma upravljanja silom dodira za troosni kartezijski robot

Burcul, Domagoj

Klasifikacija objekata za promatranje djetetovog ponasanja u kontekstu dijagnostike autizma putem
pristupa dubinskog ucenja

Presecan, Mihael

Rekonstrukcija i unaprijedenje autonomnog istrazivackog robota za vatrogasne postrojbe

Hrabar, Ivan

Unapredivanje ucinkovitosti viserobotskih mobilnih sustava optimizacijom individualnih upravljackih
pravila

Kokot, Mirko

Analiza utjecaja i adaptacija komunikacijskog perioda algoritma povjerenja

Pogaci¢, Kata

Elektronicko sklopovlje i programska podrska za spincopter bespilotnu letjelicu

Matek, Dora

Izvedba manipulacijskih zadataka robota primjenom strojnog ucenja

Krizmancié¢, Marko

Korisnicko sucelje za pradenje statusa podvodnog robotskog sustava

Gadina, Marija

Lokalizacija i mapiranje primjenom vizualne odometrije na bespilotnoj letjelici

Barisi¢, Antonella

Prilagodba Stanley algoritma za koriStenje u okviru ROS navigacijskog paketa

Rados, Branko

Rekonstrukcija laboratorijske makete helikoptera s dva stupnja slobode

Kir Hromatko, Josip

Trilateracija koristenjem akusti¢kih modema

Budim, lvan

Upravljanje modelom autonomnog vilicara u simulatoru Gazebo

Milijas, Robert

Upravljanje silom dodira u vertikalnoj osi manipulatora na bespilotnoj letjelici

Bevanda, Petar

Automatizacija filtra komine u procesu proizvodnje piva

Durié, lvan

Optimiranje upravljackih trajektorija aktivnog ovjesa s ciliem unaprjedenja karakteristika dinamike
vozila

Cori¢, Mirko




Izvedba manipulacijskih zadataka robota primjenom sustava s diskretnim dogadjajima Kopi¢, Lucija

Konsenzus po povjerenju u multi-agentskim sustavima s promjenjivom topologijom Levani¢, Domagoj

Strategija oporavka od zastoja robotizirane radne stanice zasnovana na matricama kvalitete tretmana

. Filipovi¢, Marko
i stope kvarova

Modeliranje i optimalno punjenje flote elektri¢nih dostavnih vozila Skugor, Branimir
Upravljanje ¢etveronoznim robotom Dynarobin po neravnom terenu Arambasi¢, Alexandar
Protokol za razvoj povjerenja medu nekooperativnim agentima Kovac, Annie
Modularna struktura grupnog upravljanja hidroelektranom Grskovi¢, Marko
Pasivni sustav pomo¢i vozacu zasnovan na percepciji prostora oko vozila Persi¢, Juraj
Procjena gustode gibajucih agenata u dvodimenzionalnom prostoru Poli¢, Marsela
Razvoj programa za automatsko ocjenjivanje kvalitete upravljanja letjelicom Magas, Lovro
Implementacija grafo-analiticke metode identifikacije procesa u Schneider PLC-u Bogdan, Marin
Integracija analognih modula u Schnider PLC maketu Dikli¢, Vjekoslav
Decentralizirana metoda za planiranje razmjene energije u multi - robotskom sustavu Boljunci¢, Sara
Implementacija i evaluacija estimatora stanja za multirotorske letjelice temeljenog na unaprijedenom Serdar, Tin

modelu akcelerometra

Mapiranje dvodimenzionalnog prostora analizom gibanja grupe agenata Vukadinovi¢, Borna
Model agenta zasnovan na stohastickom hibridnom automatu Kolari¢, Patrik

Koordinirano upravljanje kartezijskim i planarnim manipulatorom pomoc¢u PLC-a Schneider Modicon , ,
Galjer, Mirna

M238

Primjena skrivenih Markovljevih modela za raspoznavanje gesti u funkcionalnoj i simboli¢koj imitaciji Malovan, Luka
Upravljanje SCARA robotom Kiwi uz regulaciju momenta i estimaciju momenta tereta Zglav, Ante
Upravljanje razgovorom s Nao robotom koristenjem POMDP metode Kuzet, Barbara
Aktivno upravljanje podatnosti robotskog hodaca koristenjem senzora sile Mirkovi¢, Damir
Fleksibilni proizvodni sustav s Baxter robotom Bila¢, Miriam

Hvatanje kljuc¢a i zavrtanje ventila s dvoru¢nim Baxter robotom Brijacak, Inka




Integracija percepcije terena na robotskog hodaca Dynarobin koriStenjem 2D lasera

Maras, Mate

Odredivanje optimalne putanje bespilotne letjelice i mobilnog robota u zajedni¢kim misijama

Batinovi¢, Ana

Optimizacija potrosnje energije u vozilu s nezavisnim elektri¢cnim pogonom

Cavlek, Ivan

Primjena modelskog prediktivhog upravljanja u optimizaciji gibanja robota

Sarlija, Marko

Realizacija sustava upravljanja silom dodira kartezijskog robota Schneider Electric

Brki¢, Vedran

Vjerojatnosna funkcija distribucije agenata uvjetovana okolinom

Skegro, Albert

Implementacija i evaluacija algoritma cCistog slijedenja i Stanley algoritma kao zasebnih ROS paketa

Ivki¢, Dajana

Implementacija i evaluacija geometrijskog upravljanja multirotorskim letjelicama

Cirjak, Andela

Integracija modula korisni¢kog sucelja u Schnider PLC maketu

Miki¢, Luka

Navigacija u multi-agentskom sustavu primjenom konsenzusa po povjerenju

Juri¢, Demijan

Upravljanje formacijom autonomnih bespilotnih plovnih platformi

Loncar, Ivan

Utjecaj parametara agenta s dva diskretna stanja na agregaciju jata

Jambreci¢, Ivona

Analiza algoritma za decentralizirano odredivanje putanja za razmjenu energije u multi - robotskom
sustavu

Uzelac, Mirna

Utjecaj kasnjenja u komunikacijskom kanalu na uspostavu povjerenja u multiagentskim sustavima

Crnjac, Mislav

Razvoj i evaluacija efikasnog algoritma planiranja staze u multi-agentskom sustavu

Karolj, Valentina

Mjerenje relativhog pomaka koristenjem unaprijed gledajuéeg visezrakastog sonara

Topci¢, Dijana

Protokol za uspostavu povjerenja u multi-agentskim sustavima s promjenjivom topologijom

Mazdin, Petra

Razvoj algoritma upravljanja autonomnom letjelicom s viSe rotora zasnovanog na promjenjivom
centru mase

Borovina, Katarina

Evaluacija multi-agentskih sustava temeljenih na povjerenju izmedu agenata

Jeronci¢, lvana

Implementacija modela gibanja pcele u ASSISI-playground simulatoru

Ljubi¢, Dario

Izrada modela pokretnog obrnutog njihala

Klapan, David

Nadogradnja komunikacijskog modula na mobilnu senzorsku platformu Moway

Zovkié¢, Mario

Upravljanje letjelicom s vise rotora pomocu zakrilca

Tomié, Martina

Utjecaj modela gibanja pcele na kolektivno ponasSanje grupe

Petkovi¢, Tomislav
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Adaptivni algoritam hodanja Sesteronogog hodaca

Fuéek, Luka

Analiza otkaza propulzora multirotorske letjelice s elektri¢nim i benzinskim motorima

Badanjek, Stribor

Automatizacija dijela procesa obrade drvenih trupaca

Berta, Matej

Automatizacija postupka mjerenje velicine drvenih trupaca

Lovri¢, Mislav

Decentralizirano upravljanje heterogenim robotskim sustavom

Arbanas, Barbara

Implementacija modela Skilled LGV1000 vozila u Gazebo simulatoru

Rezo, lvan

Implementacija senzora sile na Sesterenogog hodaca

Vukicevié, Josip

Izrada rukavice za virtualnu stvarnost

Krizan, Petra

Koordinacija vozila primjenom ORCA metode

Bedekovi¢, Matija

Mapiranje prostora pomocu LIDAR senzora i inercijalnog mjernog sustava

Vukicevié¢, Antun

Matematicki model multirotorske letjelice upravljane promjenom centra mase

Prkut, Nikola

Nadogradnja senzorskog modula na mobilnu platformu Moway

Gali¢, Dominik

Planiranje polinomske trajektorije bespilotne letjelice u slozenim 3D prostorima

Ivanovié¢, Antun

Primjena adaptivne Hsia metode na stabilizaciju bespilotne letjelice u vjetrovitim uvjetima

Car, Marko

Protokol za uspostavu povjerenja u multi-agentskim sustavima temeljeno na binarnom konsenzusu

Norac - Kljajo, Marta

Upravljanje letjelicom s viSe rotora promjenom ravnine vrtnje rotora

Mari¢, Bruno

Upravljanje svesmjernom platformom

Pevec, Luka

Upravljanje konvojem autonomnih mobilnih platformi

Popovié, Goran

Geometrijski integratori za numeric¢ku simulaciju dinamike letjelica

Zlatar, Dario

Solarni sustavi

Vukasin, Damjan

Vjerojatnosni model robotskoga djelovanja u fizi¢koj interakciji s Covjekom

Sekoranja, Bojan

Planiranje robotskog djelovanja zasnovano na tumacenju prostornih struktura

Svaco, Marko

Estimacija kuta proklizavanja vozila

Poljicak, Eugen

Lokalizacija letjelice pomo¢u ugradenih sonara i kamere

Visnji¢, Niko

Implementacija dvosmjerne komunikacije zasnovane na infracrvenom svjetlu

Uzelac, Mirna
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Modeliranje gibanja pcele u simulatoru biohibridnih sustava

Pale, Una

Autonomno izvrSavanje zadataka u okviru izvidacke misije NAO robota

Babi¢, Anja

Implementacija algoritma koordiniranog upravljanja letjelicama u svrhu prijenosa tereta

Bartulovi¢, Mihovil

Metode za dinamic¢ko odredivanje staza na laboratorijskom sustavu s vise vozila

Erdeli¢, Tomislav

Prepoznavanje hrvatskih rije¢i pomoc¢u Nao robota

Bagi¢, Matija

Raspoznavanje gesta na temelju 2D slike i na temelju RGBD prikaza

Hrvatini¢, Kruno

Realizacija sustava za upravljanje ¢etveronoznim robotom zasnovanog na mikrokontroleru
STM32F407VG

Covran, Mislav

Zvucna i vizualna percepcija okoline tijekom izvidacke misije NAO robota

Jagodin, Nikola

Analiza rada EEG senzorske kacige Emotive snimanjem emocionalnih stanja

Poli¢, Marsela

Analiza rada i razvoj korisni¢kog sucelja za biometricki sustav e-Health

Persi¢, Juraj

Analiza rada i spajanje EPIC ECG PS25203 senzora na Arduino

Grskovi¢, Marko

Analiza rada sensora misi¢ne aktivnosti

Kopi¢, Lucija

Elektronicki Stimer za gitaru

Levani¢, Domagoj

Implementacija FFT algoritma na dsPIC mikrokontroleru za odredivanje amplitude i frekvencije
vibracija

Kolari¢, Patrik

Neizrazito upravljanje formacijom letjelica s Cetiri rotora

Celan, Vatroslav

Obrada i analiza podataka sa EEG senzorske kacige Emotive

Vukadinovié, Borna

Pozicioniranje letjelice s Cetiri rotora pomocu vizualne povratne veze

Boljunci¢, Sara

Programska aplikacija za spajanje video snimki u realnom vremenu

Vidas, Dario

Unaprijedenje laboratorijske makete helikoptera s dva stupnja slobode

Serdar, Tin

Centralizirano upravljanje strukturalno promjenljivim sustavima s viSe vozila zasnovano na
pridjeljivanju resursa

Petrovi¢, Tamara

Hybrid adaptive control system with augmented user interaction for stable aerial manipulation

Orsag, Matko

Grid-based Coordinated Control of Mobile Robot Formations

Mikli¢, Damjan

Guidance of formations of autonomous underwater vehicles by virtual potential method

Barisi¢, Matko
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Analiza i usporedba metoda planiranja bestrzajnih trajektorija

Konjevi¢, Branislav

Optimalizacija sustava s diskretnim dogadajima primjenom Petrijevih mreza i genetskih algoritama

Gudelj, Anita

Upravljanje resursima u viseprolaznim proizvodnim linijjama sa slobodnim odabirom zadataka

Sindici¢, Ivica

Poboljsani mikrogeneticki algoritmi u upravljanju robotskim sustavima

Duzanec, Darko

Raspodijeljeni algoritam za lokalizaciju u neusidrenoj mrezi odredivanjem smjera dolaska signala

Arbula, Damir

Integrirani sustav vida za nadzor i vodenje manipulatora za ispitivanje cijevi parogeneratora

Birgmajer, Bruno

Upravljanje fleksibilnim proizvodnim sustavima primjenom matri¢ne algebre

Smoli¢-Rocak, Nenad

Metode neizrazitog i adaptivnog upravljanja za primjenu u slijednim sustavima

Puncec, Mario

Sustav za Internetom kontrolirani uzgoj riba

Petrinec, KreSimir

Sprjecavanje potpunog zastoja u sustavima s diskretnim dogadajima primjenom Petrijevih mreza

Kezi¢, Danko
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