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Virtualno puStanje u pogon robotizirane stanice za obuku

Njegovec, Nikola

Simulaciju rada industrijskog robota u robotskom simulatoru
CoppeliaSim

Mahmutovié¢, Goran

Development of a prediction model for the electrode coating
process in battery cell production

Samardzi¢, Tin

Razvoj eksperimentalnog postava za busSenje kostiju

Kovacié, Ivan

Fleksibilna primjena industrijskih robota temeljena na
senzorima sile

Cuk, Antonio

Markerska lokalizacija i registracija temeljena na
medicinskom stereovizijskom sustavu

Gugo, Bruno

Razvoj sustava za prilagodavanje ponasanja robota temeljen
na analizi ljudskih kretnji

Pongraci¢, Matija

Pradenje ljudske anatomije robotom koristec¢i medicinski
stereovizijski sustav

Akrap, Nikola

Robotski sustav za identifikaciju i lokalizaciju brodova u
marini

Dragicevi¢, Nino

Kalibracija i lokalizacija mobilnog robota s ¢etiri nezavisno
zakretna i Cetiri nezavisno pogonjena kotaca

Vitko, Jakov

Navigacija mobilnog robota hodaca primjenom globalnog
sustava satelitske navigacije (GNSS)

MiklauZzi¢, Filip
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Kinematska kalibracija mobilnog robota diferencijalne
strukture koriste¢i OptiTrack sustav

Koprivnjak, Zvonimir

Primjena Robotskog operativnhog sustava 2 (ROS2) na
mobilnom robotu u Gazebo virtualnom okruzenju

Prekrit, Teo

Robotski potpomognuto busenje tunela kod rekonstrukcije
prednjeg kriznog ligamenta koljena

Pakovié, lvan

Upravljanje industrijskim robotom pomo¢u RoboDK
programskog paketa.

Bunié, Alen

Razvoj sustava za apsolutno umjeravanje GNSS antena

Tupek, Antonio

Optimal control of a mobile manipulator for spraying and
suckering tasks in viticulture

Vatavuk, lvo

Automatska kalibracija 3D vizijskog sustava laser-kamera

Muzar, Matija

Integracija robotskog operativnog sustava (ROS) na
mobilnom robotu FESTO Robotino

Cirkvenci¢, Karlo

Ispitivanje robotskog alata za busSenje kosti lubanje

Kovacié¢, Ivan

Izrada i programiranje edukativhog SCARA robota

Domjanovi¢, Marko

Model prostornog odnosa i interakcije industrijske kamere i
linijskog lasera

Sijak, Igor

Primjena robotskog 2D vida u industrijskoj robotici

Kostelac, Mirko

Robusna lokalizacija retro-reflektivnih markera pomocu
stereo-vizijskog sustava

Petrinjak, Silvio

Semanti¢ka segmentacija kraljeznice na temelju snimaka
magnetske rezonance

Radesi¢, Rikardo

Simulacija robota penjaca u Gazebo simulatoru

Crni¢, Edi

GNSS Receiver Antenna Absolute Field Calibration System
Development: Testing and Preliminary Results

Tupek, Antonio; Zrinjski, Mladen; Svaco, Marko; Barkovi¢, Buro

Industrijski robotski sustav za manipulaciju dijelovima u
pokretu

Radi¢, Ivan




Sigurnosni robotski sustav za kretanje po vertikalnim
povrsinama

Putanec, Patrik

Industrijsko vizualizacijsko sucelje za nadzor i upravljanje
robotskim sustavom

Lozancié, lvan

3D mapiranje zatvorenog prostora primjenom drona u
Gazebo simulatoru

Leskovar, Slaven

Automatska kalibracija mobilnog robota

Kolar, Luka

Digitalizacija robotskog radnog prostora u simulacijskom
softveru pomocu in-hand 3D kamere

Pirsi¢, Antonio

Robotski sustavi za ispitivanje cjevovoda

Grgi¢, Ivan

Simulacija robota hodaca u Gazebo simulatoru

Grabar, Petar

Integracija robotskog operativnog sustava u IsaacSim
virtualnom okruzenju

Macek, Marija

Simulacija i virtualno upravljanje industrijskim robotskim
sustavom

Fuckor, Mihael

Navigation of an autonomous all-terrain mobile manipulator
in semi-structured vineyard environment

Hrabar, Ivan

Physical Education Exercises Validation Through Child-
Humanoid Robot Interaction

KneZevi¢, Tara; Radmilovi¢, Marija; Borojevié, Jefimija; Sumarac, Jovan;
Svaco, Marko; Rakovi¢, Marko

Robotski alat za biopsiju mozga

Steni¢, Nikola

Oblikovanje sigurnosnog radnog prostora robota

Lozi¢, Ante

Planiranje hvatanja i robotska manipulacija

Vuckovié, Jurica

Pradenje objekta mobilnim robotom primjenom ra¢unalnog
vida

Miklauzi¢, Filip

Primjena i moguénosti kolaborativnog robota visoke
ponovljivosti

Cveti¢, Jurica

Primjena simulacijskog okruzenja za oblikovanje radnog
zadatka robota

Knezevié¢, Mario

Primjena vizijskog sustava za vodenje robota

Zmegag, Iva




Projektiranje i upravljanje linearnog tra¢nog sustava

Torti¢, Domagoj

Razvoj integriranog sustava racunala i kamere za brzo
procesiranje slika pomocu grafi¢ckog procesora

Strahija, Ivan

Robotsko rukovanje dijelovima u pokretu

Filar, Domagoj

Upravljanje mobilnim robotom s diferencijalnim pogonom

Grden, Luka

Izrada korisni¢kog sucelja i algoritama za upravljanje gibanja
Panda robotske ruke

Domitrek, Tin

Razvoj laboratorijskog portalnog manipulatora

Lackovi¢, Alen

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

Petrovié¢, Luka

Lokalizacija i robotsko rukovanje otpadom iz mora

Jakovljevi¢, Jan

Razvoj sigurnosnog robotskog sustava za vertikalno kretanje
po betonskim stupovima

Josipovié¢, Mateo

Razvoj sustava s viSe dubinskih kamera koji generira skupove
podataka za treniranje neuronskih mreza

Novak, Vlatko

Upravljanje UR robotom pomocu robotskog operativnog
sustava ROS

Pavi¢, Domagoj

Frameless stereotactic brain biopsy and external ventricular
drainage placement using the RONNA G4 system

Raguz, Marina; Dlaka, Domagoj; OresSkovi¢, Darko; Kastelanci¢, Andelo;
Chudy, Darko; Jerbi¢, Bojan; Sekoranja, Bojan; Suligoj, Filip; Svaco, Marko

Razvoj programske podrske za robotski 3D strojni vid

Cutura, Marko

Frameless stereotactic brain biopsy and external ventricular
drainage placement using the RONNA G4 system

Raguz, Marina; Dlaka, Domagoj; OreSkovi¢, Darko; Kastelanci¢, Andelo;
Chudy, Darko; Jerbi¢, Bojan; Sekoranja, Bojan; Suligoj, Filip; Svaco, Marko

Automatizirana stanica za dobavu i sortiranje dijelova s
pokretne trake

Barici¢, Luka

Interakcija s humanoidnim robotom

Knezevi¢, Tara

Primjena kolaborativhog robota Fanuc CRX

Markulin, Matija

Razvoj autonomnog sustava za pregled i predvidanje
integriteta gradevina

Serdar, Marijana; Damjanovi¢, Domagoj; Svaco, Marko; Jerbi¢, Bojan;
Orsag, Matko; Kovaci¢, Zdenko




Inteligentno robotsko rukovanje i vizualna detekcija
prehrambenih proizvoda

Levani¢, Dominik

Primjena 3D stereovizijskog sustava na industrijskom robotu

Prekrat, Franjo

Clinical application of the RONNA G4 system - preliminary
validation of 23 robotic frameless brain biopsies

Dlaka, Domagoj; Svaco, Marko; Chudy, Darko; Jerbié¢, Bojan; Sekoranja,
Bojan; Suligoj, Filip; Vidakovi¢, Josip; Almahariq, Fadi; Romi¢, Dominik;
Raguz, Marina

Dvorucno robotsko sklapanje kucista osiguraca

Mikulec, Mihael

Planiranje kretanja i ispitivanje to¢nosti pozicioniranja
mobilnog robota

Caran, Branimir

Razvoj fizikalnog modela mobilnog robota u Gazebo
simulatoru

Brnadi¢, Domagoj

Validacija algoritma za brzu detekciju i pracenje objekta

Dobri¢, Bruno

Primjenjivost revolutnih robota u operaciji fuzije kraljeznice

Listes, Lovre

Primjenjivost revolutnih robota u postupku radiofrekventne
termokoagulacije neuralgije trigeminusa

Mariji¢, Marko

Razvoj mehatroni¢ckog modula za upravljanje kuta naginjanja
i skretanja kotaca robota

Stenié, Nikola

Razvoj robotskog sustava za penjanje po vertikalnim
stupovima

Jakovljevi¢, Jan

Clinical application of the RONNA G4 system - preliminary
validation of 23 robotic frameless brain biopsies

Dlaka, Domagoj; Svaco, Marko; Chudy, Darko; Jerbié, Bojan; Sekoranja,
Bojan; Suligoj, Filip; Vidakovi¢, Josip; Almahariq, Fadi; Romi¢, Dominik;
Raguz, Marina

Meke pneumatske mreze u oblikovanju proteze Sake

Jambreci¢, Antonio

Razvoj robotskog egzoskeletona za potporu misi¢a nadlaktice

Miskovié, Luka

Dinamicko koordiniranje dodjele zadatka multi-robotskim
sustavima u pametnim prostorima

Matezovi¢, Mislav

Razvoj petosnog robota paralelne kinematike

Bozi¢, Matej

Razvoj eksperimentalnog postava za ispitivanje potiska i
adhezije cijevnih ventilatora

Brzica, Karlo




Naocale za virtualnu stvarnost

Loncar, Sven

Accelerating Robot Trajectory Learning for Stochastic Tasks

Vidakovic, Josip; Jerbic, Bojan; Sekoranja, Bojan; Svaco, Marko; Suligoj, Filip

Izrada prototipova robotskim 3D tiskacem

Toplak, Mario

Fully Automated Point-Based Robotic Neurosurgical Patient
Registration Procedure

Suligoj, Filip; Jerbi¢, Bojan; Svaco, Marko; Sekoranja, Bojan

Influence of the Localization Strategy on the Accuracy of a
Neurosurgical Robot System

Suligoj, Filip; Jerbi¢, Bojan; Sekoranja, Bojan; Vidakovi¢, Josip; Svaco, Marko

Planiranje robotskog djelovanja primjenom principa
"pojacanog ucenja"

Polancec, Mateo

Automated Marker Localization in the Planning Phase of
Robotic Neurosurgery

Suligoj, Filip; Svaco, Marko; Jerbic, Bojan; Sekoranja, Bojan; Vidakovic, Josip

Planiranje robotskog djelovanja zasnovano na tumacenju
prostornih struktura

Svaco, Marko

Viseagentno upravljanje programskim jezikom Karel

Svaco, Marko




