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Zvucna i vizualna percepcija okoline tijekom izvidacke misije NAO robota

Jagodin, Nikola

Detekcija i pra¢enje osoba koristenjem Nao robota

Zglav, Ante

Hodanje robota NAO po stepenicama

Cavlek, Ilvan

Interakcija humanoidnog robota NAO s ljudima: upoznavanje i jednostavan dijalog

Brijacak, Inka

Odredivanje usmjerenosti pogleda koristenjem NAO robota

Galjer, Mirna

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

Ovcari¢, Gordan

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¢ima od sapunice - uz pomo¢ robota NAO

Kuzet, Barbara

Realizacija funkcije ¢itanja za robota NAO pomocu programa Tesseract

BektesSevié¢, Emil

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

Mirkovi¢, Damir

Raspodijeljeni algoritam za odredivanje polozaja ¢vorova u neusidrenoj bezi¢noj mrezi osjetila

Arbula, Damir

Spoznajni model upravljanja grupom industrijskih robota

Stipanci¢, Tomislav

PoboljSanje mjerenja ravnoce rubova Celi¢ne trake optoelektronickom metodom

Manestar, Hrvoje

Analiza modela upravljanja i regulacije u op¢oj teoriji spoznaje

Carev, Zdravko

Analiza i usporedba metoda planiranja bestrzajnih trajektorija

Konjevi¢, Branislav

Upravljanje resursima u viseprolaznim proizvodnim linijjama sa slobodnim odabirom zadataka

Sindici¢, Ivica

PoboljSani mikrogeneticki algoritmi u upravljanju robotskim sustavima

Duzanec, Darko
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Upravljacki algoritam za podupravljane mehanicke sustave s uklju¢enom dinamikom pogona

Zili¢, Tihomir

Raspodijeljeni algoritam za lokalizaciju u neusidrenoj mrezi odredivanjem smjera dolaska signala

Arbula, Damir

Integrirani sustav vida za nadzor i vodenje manipulatora za ispitivanje cijevi parogeneratora

Birgmajer, Bruno

Prilagodljivost beZi¢ne mreZe osjetila temeljena na umjetnom imunoloskom sustavu

Cavrak, Igor

Metoda modeliranja i analize ljudskog pokreta optoelektroni¢kim sustavom

Pribani¢, Tomislav

Upravljanje fleksibilnim proizvodnim sustavima primjenom matri¢ne algebre

Smoli¢-Rocak, Nenad

Metode neizrazitog i adaptivnog upravljanja za primjenu u slijednim sustavima

Puncec, Mario

Analiza stabilnosti nelinearnih sustava vodenih analiti¢ckim neizrazitim regulatorom

Kasad, Josip

Collision avoidance in virtual robotized plants

Reichenbach, Tomislav

Sustav za Internetom kontrolirani uzgoj riba

Petrinec, KreSimir

Ergonomijski prilagodljivo neizrazito vodenje procesa pri odrzavanju toplinskog komfora u mjernom
laboratoriju

Baus, Zoran
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