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Renderiranje scene pomoc¢u dubokog ucenja

Zagar, Niko Pave

Autonomno upravljanje vozilom zasnovano na metodama dubokog ucenja

Juki¢, Ana Petra

Programiranje autonomnog mobilnog robota za detekciju i pra¢enje ljudskog lica

Bakula, Frane

Robusna odometrija zasnovana na fuziji GNSS-Radar-IMU senzora

Vuci¢, Filip

Trodimenzionalna rekonstrukcija prostora iz RGB-D slika

Mikasek, Barbara

Vizualna odometrija i kartiranje vanjskog prostora

Anié, Piero

Prepoznavanje akcije Covjeka zasnovano na kosturu pomodu transformer mreze

Stracak, Jakov

Semanti¢ka segmentacija za autonomnu navigaciju

Krapinec, Leon

Socijalna navigacija mobilnih robota

Mandi¢, Nikola

Autonomous agent localization in dynamic scenarios based on visual sensor data fusion

Popovi¢, Goran

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

Petrovi¢, Luka

Autonomna navigacija mobilnog robota na slozenom nestrukturiranom terenu

Paradzik, Mario

Estimacija stanja i pracenje manevrirajucih objekata

Jelavi¢, Matej

Izgradnja digitalnog blizanca unutarnjeg prostora iz gustog oblaka to¢aka

Klobucarevi¢, Paula

Planiranje gibanja mobilnih robota u kontinuiranom prostoru konfiguracija

Krizanovié¢, Tomislav

Robotska manipulacija deformabilnim objektima

Antol¢i¢, Antonio

Samo-nadzirano uc¢enje dubine za monokularnu direktnu vizualnu odometriju

Kapusovi¢, Karlo

Uocavanje strukturalnih pravilnosti u prometnom okruzenju iz oblaka to¢aka laserskog senzora
udaljenosti

Bataljak Savi¢, Tibor
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Dijeljena autonomija u navigaciji mobilnih robota

Buljan, Luka

Fuzija podataka radar-IMU-kamera sustava za estimaciju vlastitog gibanja

Stironja, Vlaho-Josip

Planiranje trajektorija gibanja viSe vozila na cestama i krizanjima

Basi¢, Ante

Pracenje viSe gibajudih objekata pomodu mjeSavina Gaussovih razdioba

Arambasié, Nikola

Prepoznavanje rukom pisanih matematickih izraza pomocu konvolucijskih neuronskih mreza

Stracenski, Danijel

Primjena strojnog ucenja za prepoznavanje CAPTCHA-e

Kovacek, Ana

Upravljanje gibanjem mobilnog robota zasnovano na modelsko prediktivnom upravljanju

Markovinovié, Luka

Autonomna navigacija robota nalik automobilu u utrkama

Pavlovié¢, Barbara

Brzorastuda slucajna stabla za planiranje gibanja vozila nalik automobilu

Kati¢, Rebeka

Implementacija algoritma E* na mrezastoj karti zauzetosti prostora kreiranoj iz slika tlocrta u ROS-u

Kuzmi¢, Marko

Paralelizacija kinematike robota na grafickoj kartici

Séekié, Sven

Razvoj sustava za pracenje prijateljskih snaga

Loznjak, Dorothea

Metode umjeravanje kamera za primjene u robotici

Pisac, Ivana

Planiranje gibanja mobilnih robota primjenom navigacijske funkcije bez lokalnih minimuma

Baji¢, Dino

Estimacija dispariteta iz stereo slika zasnovana na dubokim neuronskim mrezama

Kapetanovi¢, Kristian

Vizualna inercijska odometrija u vanjskom prostoru

Krznari¢, Marko

Glatko gibanje svesmjerne platforme u dinamickim prostorima

Juki¢, Ana Petra

KOMUNIKACIJSKI MODUL ZA LOKALIZACIJU MOBILNIH UREBAJA U KARTI PROSTORA S
GEOPODACIMA

Loznjak, Dorothea

Trodimenzionalna rekonstrukcija prostora laserskim senzorom udaljenosti

Zagar, Niko Pave

Autonomna izgradnja hijerarhije za planiranje putanje mobilnih robota u velikim prostorima

Gregori¢, Jelena

Estimiranje trajektorije vozila Kalmanovim filtrom za generiranje logickih scenarija

Pavici¢, Pavle

Nadgledanje i upravljanje industrijskog modula pomocu otvorene platforme FIWARE

Durici¢, Ivana

Odredivanje kinematike mekih manipulatora

Banovi¢, Nikola

Sigurnosni sustav laserskih senzora udaljenosti na svesmjernom mobilnom robotu

Balaban, Antonio




Uocavanje i izluc¢ivanje rubova puteva u sekvencijalnim slikama

Paveci¢, Mario

Upravljanje gibanjem manipulatora u prostoru s preprekama primjenom dubokog potpornog ucenja

Anci¢, Marija

Vizualno-inercijska odometrija zasnovana na optimizaciji faktorskih grafova

Koledi¢, Karlo

Analiza i odabir znacajki potrebnih za predvidanje ¢ovjekove trajektorije

Sulc, Luka

Visesenzorska izgradnja karte i lokalizacija koristenjem 3D laserskog senzora i stereokamere

Vuci¢, Filip

3D rekonstrukcija scene koriste¢i dogadajne kamere

Sestak, Josip

Autonomna voznja koristenjem dubokog potpornog ucenja

Bertol, Leon

Detekcija ljudi u slici i videu te klasifikacija prema tome nose li osobe masku

Bakula, Frane

Teleoperacija robotskom rukom koristenjem Android mobilnog uredaja

Furdi, Evelyn

Izgradnja digitalnog blizanca automatizirane proizvodne linije

Mirkovié, Pavle

Tocnost lokalizacije mobilnog robota u unutarnjem prostoru zasnovan na laserskom senzoru
udaljenosti

Mustapié, Nives

Komunikacijski modul za zadavanje ruta autonomnim vozilima

Lovri¢, Marija

Detekcija i pra¢enje 3D objekata u slici kamere na vozilu primjenom dubokih neuronskih mreza

Kusec, Matija

Razvoj algoritma za igranje treSete koristenjem potpornog ucenja

Turina, Marko

Stereo vizualna lokalizacija mete u 3D prostoru

Stracenski, Danijel

Algoritmi planiranja glatke putanje autonomnih mobilnih robota

Brki¢, Iva

Autonomna izgradnja topologije za automatski vodena vozila u proizvodnim logisti¢kim
operacijama industrijskih prostora

Cvitanovié, lvana

Inverzna kinematika manipulatora ostvarena pomocu dubokog potpornog ucenja

Tori¢, Josip

Lokalizacija vozila zasnovana na fuziji podataka viSesenzorskog sustava

Raos, Fran

Vizualno upravljanje robotskim manipulatorom

Magani¢, Elena

Detekcija objekata u oblaku to¢aka lidara na vozilu primjenom dubokih neuronskih mreza

Konti¢, Anton

Percepcija okoline fuzijom podataka laserskog senzora udaljenosti i stereo kamere

Liovi¢, Karlo

Upravljanje gibanjem mobilnoga robota pra¢enjem tocke nedogleda

Kuvacié, Dario

Planiranje trajektorije agenta u suparnickoj igri za vise igraca

Basi¢, Ante




Potpuno prekrivanje prostora s autonomnom robot kosilicom

Saban, Nikola

Vizualizacija podataka mobilnoga robota pomoc¢u Microsoft HoloLens naocala za prosSirenu
stvarnost

Buljan, Luka

Prototip izvrSnog ¢lana mekanog robota

Banovi¢, Nikola

Upravljanje gibanjem svesmjernog mobilnog robota Anda

Gregori¢, Jelena

Modeliranje gibanja svesmjerne platforme Andymark

Nosek, Hrvoje

Autonomna izgradnja karte prostora svesmjernom platformom Andymark

Balaban, Antonio

Mobilna GIS aplikacija za pra¢enje vatrogasnih intervencija u stvarnom vremenu

Mihali¢, Martin

WebGIS aplikacija za pracenje vatrogasnih intervencija u stvarnom vremenu

Ivankovi¢, Tomislav

Lokalizacija autonomnog vozila u simuliranom urbanom okruzenju

Vuki¢, Matija

Simulacija robotskih agenata u unutarnjim prostorima pomodu prosirene stvarnosti

Grgi¢, Borna

Simulacija urbanog okruzenja za evaluaciju percepcijskih algoritama autonomnih vozila

Dincir, Dorian

Mehatronicki mobilni sustav s ugradbenim rac¢unalnim sustavom myRIO

Juranovi¢, Matija

Automatska detekcija podrucja smanjene moguénosti kretanja svesmjerne platforme Andymark

Mustapié, Nives

Manipulacija figurama robotom Baxter za igru Sah

Baji¢, Dino

Primjena samouceceg algoritma za crtanje robotskom rukom robota Baxter

Anci¢, Marija

Digitalno modeliranje proizvodnog procesa u sklopu paradigme Industrija 4.0

Posinkovié, Borna

Estimacija vlastitog gibanja mobilnog robota rotiraju¢im 3D laserskim senzorom udaljenosti

Cirjak, Andela

Implementacija i upravljanje svesmjernih kotac¢a u mehatroni¢kom mobilnom sustavu

Bilusi¢, Tomislav

Ispravljanje distorzije rotiraju¢eg 3D laserskog senzora udaljenosti uzrokovane gibanjem
mobilnoga robota

Juri¢, Demijan

Pradenje znacajki u dinamic¢kom vizijskom senzoru s aktivnim pikselima

Miskulin, Sabrina Eugenie

Sustav upravljanja gibanjem elektri¢nog tramvaja u kriti¢nim situacijama

Raos, Fran

PoboljSanje guste estimacije stereo dubine koristenjem informacija iz prethodnih slika

Hadviger, Antea

Daljinsko vodenje mobilnog robota aplikacijom za Android

Dincir, Dorian

Arhitektura i dizajn sustava za logisti¢ko upravljanje mobilnim robotom

Ivankovi¢, Tomislav




Upravljanje korisnickim ra¢unima unutar sustava za logisti¢ko upravljanje mobilnim robotom Volf, Karlo
Samoucece modelsko prediktivno upravljanje zasnovano na slijedu skupova upravljivih stanja Petrovi¢, Luka
Algoritam optimiranja trajektorije mobilnoga robota koji uzima u obzir ogranic¢enja brzina i . ..
ubrzanja robota Sumiga, Antonija
Autonomni mobilni robotski sustav za izgradnju 3D toplinskoga modela prostora Zagar, Bare Luka
Implementacija SLAM algoritma zasnovana na znacajkama prostora i proSirenom Kalmanovu filtru Kovco, Tomislav
Navigacija mobilnog robota za potpuno prekrivanje prostora Selek, Ana
Pracenje viSe gibajudih objekata filtrom gustode vjerojatnosti hipoteza Bi¢ani¢, Borna
Prepoznavanje namjere Covjeka zasnovano na Markovljevim procesima odlucivanja Petkovi¢, Tomislav
Umjeravanje inercijalne mjerne jedinice i odometrijskog sustava mobilnoga robota Tusek, Ivan
Integracija laboratorijskog sustava za pozicioniranje plovila Jakovcev, Donat
Estimacija poloZaja mobilnog uredaja fuzijom inercijskih senzora na mobitelu Grgi¢, Borna
Estimacija relativne transformacije izmedu uparenih ocitanja laserskog senzora udaljenosti Vuki¢, Matija
Komunikacija klijent-posluzitelj unutar sustava za logisti¢ko upravljanje mobilnim robotom Mihali¢, Martin
Odometrija mobilnoga robota zasnovana na ocitanjima laserskog senzora udaljenosti Kovac, Valentina
Navigacija mobilnog robota pomoc¢u Matlaba Labura, Domagoj
Modeliranje autonomnoga mobilnoga robota u ROS programskom okruzenju Bektesevi¢, Emil
Optimizacija gibanja Pioneer P3-DX robota Ovcari¢, Gordan
Implementacija turbinske regulacije na NI cRIO platformi Mohor, Tin
Integracija Benthos ronilice i sustava za pozicioniranje Toli¢, Jerko
Prepoznavanje poze ronioca putem tjelesne mreze inercijskih senzora Tovarovi¢, Tea
Daljinsko vodenje svesmjerne mobilne platforme s povratnom vezom po sili Leibner, Dean
Mjerenje relativhog pomaka koriStenjem unaprijed gledajuéeg visezrakastog sonara Topci¢, Dijana
Primjena sonara na robotu Baxteru Selek, Ana
Upravljanje rukama robota Baxter metodom ponavljanja ucenih gibanja Sumiga, Antonija




Obrada sonarske slike u svrhu detekcije Sake ronioca

Gustin, Franka

Sucelje za interakciju ronioca s autonomnom ronilicom

Kanski, Boris

Uocavanje i izlu¢ivanje dinamickih objekata stereovizijskim sustavom i radarima na vozilu

Obrvan, Marko

Koristenje istrazivackog robota Baxter za dvoru¢nu manipulaciju predmetima

Zagar, Bare Luka

Autonomizacija ronilice malih dimenzija

Ladan, lvan

Planiranje povratne putanje autonomne platforme temeljem poznate mape okoline

Zrinusi¢, Ilvana

Podvodna navigacija korstenjem jednostrukog mjerenja udaljenosti

Mandi¢, Filip

Razvoj ronila¢kog ra¢unala

Dagostin, Paolo

Planiranje gibanja mobilnih robota primjenom konfiguracijske reSetke

Martinovi¢, llija

Programska podrska za audio sucelje mobilnoga robota

Kusec, Alen

Planiranje gibanja autonomnih mobilnih robota u dinamickim i nepoznatim unutarnjim prostorima

Dakulovié, Marija




