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Renderiranje scene pomoc¢u dubokog ucenja

Zagar, Niko Pave

Pracenje viSe objekata pomoc¢u metode viSestrukih hipoteza

BoSnjak, Matko

Trodimenzionalna rekonstrukcija scene pomocu dogadajne kamere

Bataljak Savi¢, Sven

Autonomno upravljanje vozilom zasnovano na metodama dubokog ucenja

Juki¢, Ana Petra

Modelsko prediktivno upravljanje za autonomne utrke

Rastovski, Robert

Monokularna estimacija dubine u autonomnoj voznji uz poznatu visinu kamere

Dincir, Karlo

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

Bakula, Frane

Robusna odometrija zasnovana na fuziji GNSS-Radar-IMU senzora

Vugié, Filip

Trodimenzionalna rekonstrukcija prostora iz RGB-D slika

Mikasek, Barbara

Trodimenzionalna rekonstrukcija scene iz slijeda slika

Kurtovié, Alen

Vizualna odometrija i kartiranje vanjskog prostora

Ani¢, Piero

Filter zdruzenog vjerojatnosnog pridruzivanja podataka

Macukié, Patrik

Pradenje gibajucih objekata pomodu filtra gustoée vjerojatnosti hipoteza

Peros, Marko

Procjena Covjekove namjere zasnovana na podacima vizualnog senzora

Mari¢, Jelena

prediktivno upravljanje

Ponavljaju¢e neuronske mreze i Gaussovi procesi za modeliranje nelinearne dinamike za modelsko

Mari¢, Ante

Istovremena lokalizacija i mapiranje u simuliranim okruzenjima

Penava, Jelena

Samo-nadzirano uc¢enje procjene dubine za nekalibrirane kamere.

Pasali¢, Ante

Detekcija objekata u stvarnom vremenu koriStenjem dubokih neuronskih mreza

Juri¢, Katarina
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Pracenje objekata za autonomna vozila u CARLA simulatoru

Pavié, Ivor

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

Petrovi¢, Luka

Planiranje gibanja mobilnog robota u simuliranom okruzenju

Filipovi¢, lvan

Brzorastuda slucajna stabla za planiranje gibanja vozila nalik automobilu

Kati¢, Rebeka

3D rekonstrukcija scene koristeéi dogadajne kamere

Sestak, Josip

Teleoperacija robotskom rukom koristenjem Android mobilnog uredaja

Furdi, Evelyn

Razvoj algoritma za igranje treSete koristenjem potpornog ucenja

Turina, Marko

Robotska manipulacija zasnovana na detekciji objekata sonarom

Jelavi¢, Matej

Prepoznavanje gesti za vizijske senzore zasnovane na dogadajima pomocu konvolucijskih neuronskih mreza

Mari¢, Ante

Predvidanje trajektorije loptice dubinskim vizualnim senzorom

Bataljak Savi¢, Tibor

Planiranje trajektorije agenta u suparnickoj igri za vise igraca

Basi¢, Ante

Ekstrinzi¢no umjeravanje sustava vise sonara

Margeta, Sandro

Planiranje gibanja robotske ruke za blokiranje gibajuce loptice

Schwirtlich, Benjamin

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

Buljan, Luka

Modeliranje gibanja svesmjerne platforme Andymark

Nosek, Hrvoje

Automatska detekcija podrudja smanjene moguénosti kretanja svesmjerne platforme Andymark

Mustapi¢, Nives

Primjena samoucedeg algoritma za crtanje robotskom rukom robota Baxter

Anci¢, Marija

Samoucecée modelsko prediktivno upravljanje zasnovano na slijedu skupova upravljivih stanja

Petrovi¢, Luka

Upravljanje radnom snagom vjetroelektrane

Petrovié¢, Luka




