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Orsag, Matko; Poropat, Marina; Bogdan, Stjepan
Hybrid fly-by-wire quadrotor controller.  // Proc. of IEEE International Symposium on Industrial Electronics
Bari, Italija, 2010. str. 202-207 (predavanje, međunarodna recenzija, cjeloviti rad (in extenso), znanstveni)

Orsag, Matko; Bogdan, Stjepan
Hybrid Control of Quadrotor.  // Proc. of MED 2009
Solun, Grčka, 2009. str. 1239-1244 (predavanje, međunarodna recenzija, cjeloviti rad (in extenso), znanstveni)


[bookmark: _Toc9]Drugi radovi u zbornicima skupova


Orsag, Matko; Varga, Maja; Bogdan, Stjepan
Upravljanje maketom lebdjelice zasnovano na AHRS sustavu.  // MIPRO 2008
Opatija, Hrvatska, 2008. (predavanje, domaća recenzija, cjeloviti rad (in extenso), ostalo)


[bookmark: _Toc10]Sažeci sa skupova
[bookmark: _Toc11]Sažeci u zbornicima i časopisima


Skendžić, Sandra; Lemić, Darija; Novak, Hrvoje; Lešić, Vinko; Ratković, Marko; Tabak, Jelena; Polić, Marsela; Orsag, Matko; Zovko, Monika
Monitoring winter wheat growth and development through different climate change scenarios.  // CASEE CONFERENCE 2022 Sustainable agriculture in the context of climate change and digitalization Book of abstracts
Prag, Češka Republika, 2022. str. 12-13. (https://www.bib.irb.hr:8443/index.php/1205205) (poster, međunarodna recenzija, sažetak, znanstveni)

Lemić, Darija; Skendžić, Sandra; Lešić, Vinko; Orsag, Matko; Pajač Živković, Ivana; Zovko, Monika
Napredna i prediktivna poljoprivreda za otpornost klimatskim promjenama (AgroSPARC).  // Zbornik skupa / Krapac, Marin ; Goreta Ban, Smiljana (ur.).
Poreč: Institut za poljoprivredu i turizam Poreč, 2020. str. 80-81 (poster, međunarodna recenzija, sažetak, znanstveni)


[bookmark: _Toc12]Druga sudjelovanja na skupovima


Polic, Marsela; Ivanovic, Antun; Maric, Bruno; Arbanas, Barbara; Tabak, Jelena; Orsag, Matko
Structured Ecological Cultivation with Autonomous Robots in Indoor Agriculture.  // 16th International Conference on Telecommunications (ConTEL 2021)
Zagreb, Hrvatska: Institute of Electrical and Electronics Engineers (IEEE), 2021. str. 189-195 doi:10.23919/contel52528.2021.9495963 (predavanje, međunarodna recenzija, sažetak, znanstveni)

Ivanovic, Antun; Car, Marko; Orsag, Matko; Bogdan, Stjepan
Exploiting Null Space in Aerial Manipulation through Model-In-The-Loop Motion Planning.  // 2020 International Conference on Unmanned Aircraft Systems (ICUAS 2020)
Atena, Grčka: Institute of Electrical and Electronics Engineers (IEEE), 2020. str. 686-693 doi:10.1109/icuas48674.2020.9213914 (predavanje, međunarodna recenzija, sažetak, znanstveni)

Matko Orsag
Mechatronic design of aerial manipulators.  // International Conference on Intelligent Robots and Systems (IROS'18)
Madrid, Španjolska, 2018. (pozvano predavanje, pp prezentacija, znanstveni)

Polic, Marsela; Ivanovic, Antun; Orsag, Matko
Structured Ecological CULtivation with Autonomous Robots in Indoor Agriculture.  // International Conference on Intelligent Robots and Systems (IROS'18)
Madrid, Španjolska, 2018. (poster, međunarodna recenzija, neobjavljeni rad, znanstveni)

Balać, Borislav; Flegarić, Stjepan; Brkić, Kristijan; Orsag, Matko; Kovačić, Zdenko
Autonomni roboti za hidro-dinamičku obradu betonskih i metalnih površina - serije R Jet – 06.  // Innovations MIPRO-INOVA / Radić, Goran (ur.).
Rijeka: Hrvatska udruga za informacijsku i komunikacijsku tehnologiju, elektroniku i mikroelektroniku - MIPRO, 2012. str. 19-23 (predavanje, pp prezentacija, stručni)


[bookmark: _Toc13]Ocjenski radovi
[bookmark: _Toc14]Diplomski radovi (uključujući i diplomske radove starog programa)


Hrvoje Žmavc
Bespilotna letjelica s promjenjivim metodama upravljanja nagiba., 2019., diplomski rad, preddiplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, ZAGREB

Petar Marković
Planiranje trajektorije manipulatora za mehaničku obradu površine., 2019., diplomski rad, diplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, ZAGREB

Krešimir Turković
Estimacija sile vrha alata manipulatora pričvršćenog na bespilotnu letjelicu., 2019., diplomski rad, diplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, ZAGREB

Antonio Karneluti
Prilagodba mobilnog robota za rad u strukturiranim staklenicima., 2019., diplomski rad, diplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, ZAGREB

Iva Jutriša
Izrada web sučelja za upravljanje mobilnim robotom., 2019., diplomski rad, preddiplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, ZAGREB

Mario Kletečki
Izrada web sučelja za upravljanje bespilotnom letjelicom., 2019., diplomski rad, preddiplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, ZAGREB

Filip Bradarić
Planiranje trajektorije manipulatora na letećoj bazi s neholonomskim ograničenjima., 2018., diplomski rad, preddiplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, ZAGREB

Marko Cavalli
Planiranje misija za heterogeni robotski sustav., 2018., diplomski rad, preddiplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, ZAGREB

Matija Kunštek
Konstrukcija i izrada manipulatora za inspekciju pričvršćenog na bespilotnoj letjelici., 2018., diplomski rad, preddiplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, ZAGREB

Ivona Krajačić
Percepcija objekta pomoću senzora sile dodira., 2018., diplomski rad, preddiplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, ZAGREB

Roman Kos
Izrada silikonske hvataljke za manipulaciju osjetljivih predmeta., 2018., diplomski rad, preddiplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, ZAGREB

Nina Družetić
Modeliranje ponašanja heterogenog robotskog sustava probabilističkim metodama., 2018., diplomski rad, diplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, ZAGREB

Kulaš, Matko
Hibridno upravljanje silom dodira za crtanje po ploči primjenom trajektorija s kontroliranim trzajem., 2018., diplomski rad, diplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, Zagreb

Juričan, Fran
Planiranje putanje robota s više stupnjeva slobode za zadatke bojanja., 2018., diplomski rad, preddiplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, Zagreb

Jelena Tabak
Algoritam precizne lokalizacije robotske ruke pomoću kamere., 2018., diplomski rad, preddiplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, ZAGREB

Petar Marković
Planiranje trajektorije bespilotne letjelice optimiranjem vremena i viših derivacija., 2017., diplomski rad, diplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, ZAGREB

Krešimir Turković
Programsko sučelje za daljinsko upravljanje robotom putem mobilne aplikacije., 2017., diplomski rad, preddiplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, ZAGREB

Marko Barišić
Izrada aplikacije za analizu podataka o vožnji automobila i pripadne snimke s kamere., 2017., diplomski rad, preddiplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, ZAGREB

David Došenović
Izrada aplikacije za prikaz podataka o vožnji tijekom rada automobila., 2017., diplomski rad, preddiplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, ZAGREB

Matej Jularić
Generiranje putanje bespilotne letjelice za izbjegavanje prepreka u dinamički promjenjivim prostorima., 2017., diplomski rad, preddiplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, ZAGREB

Mate Landeka
Analiza utjecaja opservacijske funkcije na konvergenciju konsenzus protokola po povjerenju., 2017., diplomski rad, preddiplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, ZAGREB

Krešimir Topolovec
Metoda pretraživanja prostora zasnovana na RRT algoritmu i potencijalnim poljima., 2017., diplomski rad, diplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, ZAGREB

Oštrić, Toni
Upravljanje zglobovima robota putem CAN sabirnice zasnovano na ROS-u., 2017., diplomski rad, preddiplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, Zagreb

Katarina Borovina
Razvoj algoritma upravljanja autonomnom letjelicom s više rotora zasnovanog na promjenjivom centru mase., 2016., diplomski rad, diplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, Zagreb

Nikola Prkut
Matematički model multirotorske letjelice upravljane promjenom centra mase., 2015., diplomski rad, diplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, Zagreb

Bruno Marić
Upravljanje letjelicom s više rotora promjenom ravnine vrtnje rotora., 2015., diplomski rad, preddiplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, Zagreb

Antun Ivanović
Upravljanje bespilotnom letjelicom putem Kinect-a., 2013., diplomski rad, preddiplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, ZAGREB

Marko Car
Glasovno upravljanje bespilotnom letjelicom., 2013., diplomski rad, preddiplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, ZAGREB

Tomislav Haus
Implementacija algoritma upravljanja samorotirajucom letjelicom., 2012., diplomski rad, Fakultet Elektrotehnike i Računarstva, Zagreb

Goricanec, Jurica
Programska aplikacija za upravljanje letjelicom u obliku zvrka., 2011., diplomski rad, preddiplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, Zagreb

Ćesić, Josip
Analiza aerodinamike i upravljanja letjelice u obliku zvrka., 2011., diplomski rad, preddiplomski, Fakultet elektrotehnike i racunarstva, Zagreb

Haus, Tomislav
Razvoj modela letjelice oblika zvrka u X-Plane simulatoru., 2010., diplomski rad, preddiplomski, Fakultet elektrotehnike i racunarstva, Zagreb

Krnjak, Antonio
Razvoj autopilota i programskih dodataka za X-Plane simulator., 2010., diplomski rad, preddiplomski, Fakultet elektrotehnike i racunarstva, Zagreb

Namlić, Dijana
LQR algoritam upravljanja balonom tipa Zeppelin., 2010., diplomski rad, diplomski, Fakultet elektrotehnike i racunarstva, Zagreb

Bunic, Marko
Razvoj programske podrške za povezivanje X-Plane simulator i Matlaba., 2010., diplomski rad, preddiplomski, Fakultet elektrotehnike i racunarstva, Zagreb

Fućek, Ivan
Lokalizacija letjelice u 3D prostoru metodom analize slike s kamere., 2009., diplomski rad, preddiplomski, Fakultet elektrotehnike i racunarstva, Zagreb

Poropat, Marina
LQR algoritam upravljanja letjelicom s četiri rotora., 2009., diplomski rad, Fakultet elektrotehnike i racunarstva, Zagreb

Namlić, Dijana
Izrada nelinearnog matematičkog modela balona tipa Zeppelin., 2008., diplomski rad, preddiplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, Zagreb

Orsag, Matko
Hibridni sustav upravljanja letjelicom s četiri pogonska rotora., 2008., diplomski rad, Fakultet elektrotehnike i računarstva, Zagreb


[bookmark: _Toc15]Ostale vrste radova

Varga, Maja; Orsag, Matko; Dogan, Mario
Upravljanje maketom lebdjelice zasnovano na AHRS sustavu., 2007. (podatak o recenziji nije dostupan, ostali radovi sa studija).
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