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Polunadzirano ucenje semanti¢ke segmentacije slika primjenom konzistencijskih kriterija Grubisi¢, lvan
Planiranje misije mobilnih robota u strukturiranom plasteniku Mihelci¢, Filip
Izrada probabilistickog 3D modela predmeta iz zaSumljenih mjerenja za planiranje gibanja manipulatora Cavalli, Marko
Planiranje gibanja mobilnog robota u strukturiranom stakleniku Bradari¢, Filip
Planiranje i slijedenje putanje mobilnog robota uz zadrzavanje konstantne udaljenosti od vodene osobe Papak, Jurica
Prilagodba elasti¢nosti grafa poza prema nesigurnosti podudaranja skena Buterin, Ivan
Sustav za interaktivnu lokalizaciju i izradu karti iz podataka prikupljenih laserskim senzorom Milijas, Robert
Upravljanje brzinom mobilne platforme vodi¢a uz ograni¢enje ubrzanja i izbjegavanje trzaja Kozlik, Filip
Adaptacija Capekove drame R.U.R. za izvedbu s NAO robotima Bosanac, borde
Vjerojatnosna funkcija distribucije agenata uvjetovana okolinom Skegro, Albert
Implementacija i evaluacija algoritma Cistog slijedenja i Stanley algoritma kao zasebnih ROS paketa Ivki¢, Dajana
Utjecaj parametara agenta s dva diskretna stanja na agregaciju jata Jambreci¢, Ivona
Implementacija modela gibanja pcele u ASSISI-playground simulatoru Ljubi¢, Dario
Unaprijedenje modula za klasifikaciju vokalizacije Kokot, Mirko
Adaptacija parametara hoda NAO robota u razli¢itim situacijama JurSevi¢, Vedran
Utjecaj modela gibanja pcele na kolektivno ponasanje grupe Petkovi¢, Tomislav
Implementacija modela Skilled LGV1000 vozila u Gazebo simulatoru Rezo, Ivan
Koordinacija vozila primjenom ORCA metode Bedekovi¢, Matija
Pracenje gesti koriStenjem skrivenih Markovljevih modela Zivkovi¢, Vice
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Razvoj demo aplikacije za troosni Kartezijski robot Schneider Electric

Kulas, Matko

Upravljanje troosnim kartezijskim robotom Schneider Electric pomoc¢u PLC-a Modicon M238

Burcul, Domagoj

Validacija algoritma izgradnje karte prostora koriStenjem sustava Optitrack

Ilvanov, Lovro

Mapiranje i lokalizacija NAO robota u prostoru pomoc¢u RGB-D senzora

Presecan, Mihael

Modeliranje gibanja pcele u simulatoru biohibridnih sustava

Pale, Una

Analiza rada EEG senzorske kacige Emotive snimanjem emocionalnih stanja

Poli¢, Marsela

Detekcija i pracenje osoba koristenjem Nao robota

Zglav, Ante

Elektronicki Stimer za gitaru

Levani¢, Domagoj

Obrada i analiza podataka sa EEG senzorske kacige Emotive

Vukadinovi¢, Borna

Poboljsanje to¢nosti lokalizacije mobilnog robota koristenjem vise laserskih senzora udaljenosti

Ovcari¢, Gordan

Programska aplikacija za spajanje video snimki u realnom vremenu

Vidas, Dario

Pronalazanje aparata za gaSenje pozara u osmatranom okruzenju robota

Maras, Mate

Razvoj vjestina demonstracije gesti za humanoidni robot NAO

Malovan, Luka

Realizacija - Igre s mjehuri¢éima od sapunice - uz pomo¢ robota NAO

Kuzet, Barbara

Unaprijedenje laboratorijske makete helikoptera s dva stupnja slobode

Serdar, Tin

Grid-based Coordinated Control of Mobile Robot Formations

Mikli¢, Damjan




