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Pevec, Luka

Utjecaj dinamickog kolenja propulzora na ponasanje mutlirotorske
letjelice

Badanjek, Stribor

Konstruiranje i izrada dvostrukog manipulatora za bespilotnu
letjelicu

Matlekovié, Lea
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Adaptivno neizrazito upravljanje impedancijom industrijskog
robota Schunk
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Varnica, lvan

Implementacija samoucedeg neizrazitog algoritma upravljanja
silom dodira za troosni kartezijski robot
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Klasifikacija objekata za promatranje djetetovog ponasanja u
kontekstu dijagnostike autizma putem pristupa dubinskog ucenja

Presecan, Mihael

Rekonstrukcija i unaprijedenje autonomnog istrazivackog robota
za vatrogasne postrojbe

Hrabar, Ivan
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optimizacijom individualnih upravljackih pravila

Kokot, Mirko
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Elektronicko sklopovlje i programska podrska za spincopter
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Matek, Dora
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Implementacija sucelja u Androidu za daljinsko upravljanje
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Kozlik, Filip
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Lokalizacija i mapiranje primjenom vizualne odometrije na
bespilotnoj letjelici
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Turkovié¢, KreSimir
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bespilotnoj letjelici
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Kopi¢, Lucija

Konsenzus po povjerenju u multi-agentskim sustavima s
promjenjivom topologijom

Levani¢, Domagoj
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Rukavina, Filip

Upravljanje ¢etveronoznim robotom Dynarobin po neravhom
terenu

Arambasi¢, Alexandar
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Magas, Lovro
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Kuzet, Barbara
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Bila¢, Miriam

10



Hvatanje kljuc¢a i zavrtanje ventila s dvoru¢nim Baxter robotom

Brijacak, Inka

Integracija percepcije terena na robotskog hodaca Dynarobin
koristenjem 2D lasera

Maras, Mate

Odredivanje optimalne putanje bespilotne letjelice i mobilnog
robota u zajednic¢kim misijama

Batinovi¢, Ana

Optimizacija potrosnje energije u vozilu s nezavisnim elektri¢nim
pogonom

Cavlek, Ivan

Primjena modelskog prediktivnog upravljanja u optimizaciji
gibanja robota

Sarlija, Marko

Realizacija sustava upravljanja silom dodira kartezijskog robota
Schneider Electric

Brki¢, Vedran

Implementacija i evaluacija geometrijskog upravljanja
multirotorskim letjelicama

Cirjak, Andela

Analiza algoritma za decentralizirano odredivanje putanja za
razmjenu energije u multi - robotskom sustavu

Uzelac, Mirna
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Izrada modela pokretnog obrnutog njihala

Klapan, David

Upravljanje letjelicom s vise rotora pomodu zakrilca

Tomié, Martina
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Schneider Electric
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Analiza rada i razvoj korisni¢kog sucelja za biometricki sustav e-
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12



