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SLAM postupak s dvostrukim ultrazvu¢nim daljinomjerom

Smolec, Dominik

Kinematika ¢etveronoznog hodaca

Paleka, Ivan

Sigurnosna vrata s antropomorfnim svojstvom prepoznavanja

Herak, Marin

Digitalizacija zrakoplovnog instrumenta za ugradnju u simulator za obuku pilota jedrilice

Delija, Viktoria

Vizijski sustav za pracenje objekata prema obliku i boji

Vranié, Tibor

Kolaborativna robotska stanica za strojnu obradu srhova na odljevcima aluminijskih naplataka

Skrobar, Rafael

Razvoj postava za ispitivanje utjecaja ioniziraju¢eg zracenja na elektronicke komponente

Novosel, Tin

SLAM postupak na eMIR mobilnom robotu

Tucek, Leon

Automatsko vaganje i mijeSanje sastojaka visekomponentnog proizvoda

Strkalj, Natalija

Kretanje mobilnih robota u zadanoj formaciji

Zrinusié, Ivan

Ultrazvucni detektor prepreka mobilnog robota

Smolec, Dominik

Automatska sigurnosna vrata

Herak, Marin

Registracija studenata na nastavi pomocu X-ica

Putanec, Patrik

Kognitivni model zatvorene okoline mobilnoga robota temeljen na mjerenjima

Pavlic, Tomislav

Meteoroloski balon za prikupljanje podataka

Tucek, Leon

Elektricki pogonjeno vozilo za osobnu upotrebu

Golec, Matija

Projektiranje i izrada robotskog sustava koji igra Sah

Herceg-Rusec, Matija

Automatsko zalijevanje staklenika

Kuhar, lvana

Modeliranje okoline mobilnog robota lidarom

Horvat, Nikolai Ivan
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Razvoj robota za ispitivanje instrumentacijskih cijevi na dnu reaktorske posude

Novosel, Tin

Samobalansirajuéi robot na dva kotaca

Uroi¢, Ivan

Ziroskopska ciljni¢ka platforma

Josipovié, Mateo

Vremenski ovisno rukovanje vratima

Tkalec, Anabela

Model u¢enja robotskog zadatka zasnovan na interakciji s ¢ovjekom

Vidakovi¢, Josip

Delta robot

Mikulec, Mihael

Edukacijska robotska ruka

Kereti¢, Damian

Mobilni robot za pregled zrakoplova

Caran, Branimir

Naocale za virtualnu stvarnost

Loncar, Sven

Samobalansirajuée vozilo

Herceg-RusSec, Matija

Vodenje mobilnih robota u zadanom rasporedu

Jurendi¢, Domagoj

Kinematicki kontroler robota RM501

Golec, Matija

Senzori stepenica za KOPACK vozilo

Crncec, Luka

Telemetrija stanja KOPACK vozila

Peji¢, Klara

Analiza to¢nosti pozicioniranja neurokirurskog robota

Filipovi¢, Ivan

3D rotacijski skener

Brzica, Karlo

Robotizacija toc¢kastog zavarivanja karoserije automobila

Radi¢, Matija

Upravljacka jedinica DC motora

Skender, Tomislav

Edukacijski robot s pet stupnjeva slobode gibanja

Peter, Kristijan

Sigurnosni elementi i sklopovi bolida Formula Student

Malnar, Alan

Antropomorfni vidni sustav robota

MatijaSevi¢, Mario

Konstrukcija i vodenje CNC glodalice

Bozi¢, Matej

Antropomorfna robotska glava

Karlusi¢, Juraj

Konstrukcija i vodenje rotacijskog crtala

Buzjak, Drazen

Mobilni robot za slijedenje linije

Pranji¢, Marko




Konstrukcija pomorskog robota

Markovi¢, Milan

Razvoj upravljackog uredaja za elektrootporno to¢kasto zavarivanje

Oleti¢, Mario

Detektor prepreka mobilnog robota

Filipovi¢, Ivan

CNC glodalica za izradu tiskanih plocica

Sremi¢, Dominik

Servo sustav kamere pokretan glavom covjeka

Beni¢, Juraj

Automatsko otklju¢avanje vrata s evidencijom ulazaka

Leko, Tomislav

Vizijski sustav za prepoznavanje objekata prema boji

Antié, lvan

Upravljacka jedinica makete dizala

Buzjak, Drazen

Humanoidni robot u interakciji s okolinom

Pender, Antonia

Regulacija temperature makete

Kurelja, Luka

Vodenje robota primjenom interneta

Hrnji¢, Nino

Automatsko punjenje eMiR mobilnog robota

Lukas, Marin

Vjerojatnosni model robotskoga djelovanja u fizi¢koj interakciji s Covjekom

Sekoranja, Bojan

Pouzdanost karakterizacije ekspandiranoga polistirena pomocu rac¢unalne radiografije

Hrman, Danijela

Elektri¢ni romobil

Sremié¢, Dominik

Mobilni robot s rotacijskim daljinomjerom

Peran, Toni

Dvoosni sustav za pracenje objekata

Koren, Petar

Spoznajni model upravljanja grupom industrijskih robota

Stipanci¢, Tomislav

Utvrdivanje optimalnog rjesenja osteosinteze ploc¢icama

Ore¢, Ana

Opticka povratna veza za vodenje amaterskih teleskopa

Lampl, Daniel

Dvokanalni digitalni osciloskop

Horvat, Tomislav

Senzor prisutnosti za Mitsubishi RM501 robot

Klinec, Marko

Projektiranje servera mobilnog robota

Previ¢, Matija

Primjena robota u automatizaciji 3D digitalizatora

Hizar, Zvonimir

Automatsko upravljanje niskoenergetskom ku¢om

Matesa, Filip




Automatizacija rukovanja materijalom na stroju za obradu aluminija

Zitkovi¢, Tihomir

Konstruiranje nastavne makete za upravljanje i regulaciju istosmjernim motorima

Bukal, Stjepan

Regulacija vuce diesel-elektri¢ne lokomotive

Mihali¢, Tomislav

Mobilni robot s infracrvenim daljinomjerima

Kos, Josip

Meteoroloska mjerna postaja

Kantoci, Kruno

Projektiranje troosne glodalice za obradu drveta

Marekovi¢, Miroslav

Upravljanje mjerenjem meteoroloSke postaje preko WEB-a

Zovié, Paolo

Regulacija nagiba slabo prigusenog inercijskog sustava

Petrovi¢, Marija

Vizijski sustav s moguénoscéu ucenja

Hranj, Nikola

Upravljanje polozajem suncanih kolektora

Matesa, Filip

Razvoj hibridnog estimatora trosenja alata i metoda vodenja alatnog stroja

Brezak, Danko

Samoorganiziranje neizrazitog analiti¢kog regulatora pri vodenju mobilnog robota

Kirola, Marijo

Metode neizrazitog i adaptivnog upravljanja za primjenu u slijednim sustavima

Puncec, Mario

Analiza stabilnosti nelinearnih sustava vodenih analiti¢ckim neizrazitim regulatorom

Kasad, Josip

Regulacija pneumatskih servosustava primjenom neizrazitog regulatora

Situm, Zeljko




