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Koreografija jata bespilotnih letjelica

Glavi¢ Sankovié, Paola

Modelsko prediktivho upravljanje bespilotnim zrakoplovom s fiksnim krilima

Spudi¢, Josip

Modelsko prediktivno upravljanje procesom hladenja zatvorenog prostora

Marvin, Mikael

Skupljanje paketa u skladistu primjenom mobilnog manipulatora

Kolega, Bozidar

Identifikacija parametara ionske propulzije za upravljanje kutem valjanja letjelice

Greblo, Luka

Aktivna rekonstrukcija 3D modela objekta primjenom robotske ruke

Krivosija, Tarik

Upravljanje bespilotnom letjelicom za pronalazak objekta na temelju semantike prostora

Gusié, lvan

Autonomno istrazivanje 3D prostora uz kompenzaciju greSke nastale optimizacijom trajektorije

Pusnik, Filip

Upravljanje sustavom viSe bespilotnih letjelica

Papi¢, Marija

Semanticka interpretacija prostora za mobilnog robota

Sokli¢, Luka

Optimizacija detekcije objekata za autonomne robote s ograni¢enim resursima pomoc¢u TensorRT-a

Kozuli¢, Josip Ante

Pozicioniranje robotskog manipulatora u reaktorskoj posudi nuklearne elektrane

Sikora, Toma

Slijedenje zadane putanje cestovnog vozila zasnovano na modelskom prediktivhom upravljanju

Purasinovié, Denis

Navigacija mobilnog robota u zatvorenim prostorima

Piliski¢, Marija

Rasporedivanje zadataka u dinamickim operativnim proizvodnim sustavima s paralelnim strojevima

Ferenca, Matko

Razvoj algoritma upravljanja za hvataljku s gradiometrom

Peris, Stela

Usporedba metoda za mjerenje razlika izmedu skupova vizualnih podataka u kontekstu primjene u
robotici

Grozdek, Antun

Simulator trac¢ni¢kog prometa zasnovan na max-plus algebri

Skoro, Filip
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Automatska anotacija skupa podataka semanti¢ke segmentacije metodama polu nadziranog uéenja

Slavic¢ek, Petar

Izrada iOS mobilne aplikacije za pomo¢ pacijentima prilikom rehabilitacije

Ljubotina, Petar

Pradenje visestrukog broja objekata jedne klase uz tehniku re-identifikacije

Vrbani¢, Dominik

Estimacija poze Covjeka temeljena na fuziji podataka s inercijalnih senzora i kamere

Gusié, lvan

Sustav segmentacije sloZzenih trodimenzionalnih tijela u prostoru

Versi¢, Mirna

Korisni¢ko sucelje za rad s heterogenim robotskim sustavom HEKTOR u vinogradu

Batarilo, Tomislav

Navigacijski sustav za autonomni vili¢ar s vilicama s vise stupnjeva slobode

Zbodulja, Borna

Odredivanje biomase i veli¢ine ribe u morskom kavezu na temelju skupa podataka iz podvodnog sonara

Cagalj, Kristijan Matan

PoboljSana navigacija mobilnog manipulatora u vinogradu kalibriranjem odometrije, koristenjem
dubinske kamere i RTK GPS sustava

Curlin, Marko

Pronalazenje i lociranje mobilnog manipulatora u strmom vinogradu pomocu bespilotne letjelice

Cihlar, Karlo Valentin

Multivarijabilno modelsko prediktivno upravljanje bespilotnim sustavima

Gruji¢, Bruno

Navigacija bespilotne letjelice na temelju magnetskog polja

Batos, Matko

Odredivanje minimalnog nezavisnog dominantnog skupa u opéenitim grafovima

Domislovi¢, Jakob

Upravljanje slijedenjem trajektorije za multirotorske letjelice podlozne smetnjama i nesigurnosti modela

Kovac, Marin

Generiranje i prikaz modela morskog dna fuzijom telemetrijskih podataka sa podacima viSezrakastog
sonara

Przi¢, Luka

Razvoj simulatora za testiranje metoda estimacije biomase riba u morskim uzgojnim kavezima

Rezo, Marko

Detekcija kretanja u sustavima video-nadzora

Vencl, Anita

Rekonstrukcija objekata metodom registracije oblaka tocaka

Greguri¢, Davor

Upravljanje bespilotnom letjelicom promjenom centra mase

Zmavc, Hrvoje

Grafi¢ko sucelje pametnih naocala za daljinsko upravljanje bespilotnim letjelicama

Spoljarec, Nikola

Autonomno istrazivanje prostora pomocu bespilotne letjelice primjenom algoritma detekcije fronte

Pavié, Lenard

Optimizacija planiranja gibanja robotskog manipulatora

Kletecki, Mario

Upravljanje robotskom hvataljkom putem elektromiografije

Kos, Roman




Autonomno istrazivanje prostora pomocu bespilotne letjelice primjenom algoritma temeljenog na
brzorastuc¢im slucajnim 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

Kopijar, Filip

Pradenje vise pokretnih objekata temeljeno na algoritmima detekcije

Simag, Domagoj

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

Vuksanovi¢, 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

Upravljanje formacijom viSe-robotskog sustava koriStenjem potpornog strojnog ucenja

Obradovi¢, Juraj

Izrada silikonske hvataljke za identifikaciju predmeta dodirom

Lukas, Filip

Izrada silikonske hvataljke za manipulaciju osjetljivih predmeta

Kos, Roman

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

Vuksanovi¢, Filip

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

Marjanovi¢, Zvonimir

Analiza ponasanja djeteta tijekom slobodne igre koriStenjem dubokih neuronskih mreza

Dzida, Martin

Detekcija ljudi u nadgledanom prostoru pomoc¢u RGB-D senzora Kinect

Andri¢, Jure

Detekcija prisutnosti ljudi i lokalizacija po zonama interesa okolnog prostora pomoc¢u RGB-D senzora
Kinect

Topol, Fran

Kinematika robota ABB IRB2600 robota sa Sest stupnjeva slobode gibanja

Ratkovié, Ivan

Planiranje putanje robota s viSe stupnjeva slobode za zadatke bojanja

Juric¢an, Fran

Vizualizacija voznje elektri¢cnog automobila zasnovana na eksperimentalnim podacima

Jeresi¢, Neven




Metoda pretrazivanja prostora zasnovana na RRT algoritmu i potencijalnim poljima

Topolovec, KreSimir

Algoritmi za koordinirani prijevoz tereta sa dva Pioneer robota

Mandi¢, Luka

Analiza ucinkovitosti upravljanja viserobotskim sustavom zasnovanog na privatnim zonama

Sesar, Branimir

Izrada aplikacije za analizu podataka o voznji automobila i pripadne snimke s kamere

Barisi¢, Marko

Izrada aplikacije za prikaz podataka o voznji tijekom rada automobila.

Dosenovi¢, David

Prilagodba Stanley algoritma za korisStenje u okviru ROS navigacijskog paketa

Rados, Branko

Rekonstrukcija laboratorijske makete helikoptera s dva stupnja slobode

Kir Hromatko, Josip

Slijedenje ljudi s Pioneer 3DX robotima zasnovano na QR kodu

Papak, Jurica

Upravljanje modelom autonomnog vilicara u simulatoru Gazebo

Milijas, Robert

Upravljanje sustavom s viSe svesmjernih mobilnih robota zasnovano na privatnim zonama

Koscak, Luka

Highly accurate markerless localization of mobile robots in indoor industrial environments

Vasiljevi¢, Goran

Integracija modula za prepoznavanje rijeci hrvatskog jezika na NAO robota

Barisi¢, Josip

Integracija analognih modula u Schnider PLC maketu

Dikli¢, Vjekoslav

Integracija modula za pretvorbu teksta u govor na hrvatskom jeziku na NAO robota

Vrbanec, Brigita

Hodanje robota NAO niz stepenice

Vatavuk, Ivo

Hodanje robota NAO po stepenicama

Ki¢inbadi, Luka

Integracija modula korisni¢kog sucelja u Schnider PLC maketu

Miki¢, Luka

Decentralizirano rasporedivanje zadataka za vise vozila

Hrabar, Ivan

Koordinacija vozila planiranjem putanja koriStenjem OMPL biblioteke

Varnica, lvan

Validacija algoritma izgradnje karte prostora koristenjem sustava Optitrack

Ilvanov, Lovro

Upravljanje iz Matlaba robotom Rhino XR-4 sa servokontrolerom Roboteq SDC2150N

Sarlija, Marko

Elektronicki stimer za gitaru

Levani¢, Domagoj

PoboljSanje to¢nosti lokalizacije mobilnog robota koriStenjem viSe laserskih senzora udaljenosti

Ovcari¢, Gordan

Pronalazanje aparata za gaSenje pozara u osmatranom okruzenju robota

Maras, Mate

Unaprijedenje laboratorijske makete helikoptera s dva stupnja slobode

Serdar, Tin




Upravljanje robotom Rhino XR-4 sa servokontrolerom Roboteq SDC2150N koriStenjem ROS-a

Mirkovi¢, Damir




