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Jurić-Kavelj, Srećko; Marković, Ivan; Petrović, Ivan
People Tracking with Heterogeneous Sensors using JPDAF with Entropy Based Track Management.  // Proceedings of the 5th European Conference on Mobile Robots (ECMR2011) / Lilienthal, Achim ; Duckett, Tom (ur.).
Örebro, 2011. str. 31-36. (https://www.bib.irb.hr:8443/index.php/519441) (predavanje, međunarodna recenzija, cjeloviti rad (in extenso), znanstveni)

Marković, Ivan; Petrović, Ivan
Applying von Mises Distribution to Microphone Array Probabilistic Sensor Modelling.  // Proceedings for the Joint Conference of ISR 2010 (41st Internationel Symposium on Robotics) und ROBOTIK 2010 (6th German Conference on Robotics)
München, 2010. str. 21-27. (https://www.bib.irb.hr:8443/index.php/455537) (predavanje, međunarodna recenzija, cjeloviti rad (in extenso), znanstveni)

Marković, Ivan; Petrović, Ivan
Speaker Localization and Tracking in Mobile Robot Environment Using a Microphone Array.  // Proceedings Book of 40th International Symposium on Robotics / Basañez, Luis ; Suárez, Raúl ; Rosell, Jan (ur.).
Barcelona: Asociación Española de Robótica y Automatización Tecnologías de la Producción – AER-ATP, 2009. str. 283-288. (https://www.bib.irb.hr:8443/index.php/389094) (predavanje, međunarodna recenzija, cjeloviti rad (in extenso), znanstveni)


[bookmark: _Toc10]Sažeci sa skupova
[bookmark: _Toc11]Druga sudjelovanja na skupovima


Ivanjko, Edouard; Marković, Ivan
Autonomous mobile robots navigation in unknown and dynamic indoor environments.  // EESTEC & IEEE Workshop: Robotics, a synergy of mechanics, electronics and software
Zagreb, Hrvatska, 2009. (predavanje, neobjavljeni rad, znanstveni)


[bookmark: _Toc12]Ocjenski radovi
[bookmark: _Toc13]Doktorske disertacije


Petković, Tomislav
Human action and motion prediction in industrial human-robot shared environments using probabilistic decision-making methods., 2022., doktorska disertacija, Zagreb

Petrović, Luka
Optimizacija visokodimenzijskih trajektorija za planiranje gibanja robota zasnovana na Gaussovim procesima., 2022., doktorska disertacija, Fakultet elektrotehnike i računarstva, Zagreb

Marković, Ivan
Moving objects detection and tracking by omnidirectional sensors of a mobile robot., 2014., doktorska disertacija, Fakultet elektrotehnike i računarstva, Zagreb. (https://www.bib.irb.hr:8443/index.php/691160)


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


Arambašić, Nikola
Praćenje više gibajućih objekata pomoću mješavina Gaussovih razdioba., 2022., diplomski rad, diplomski, Zagreb

Pašalić, Ante
Samo-nadzirano učenje procjene dubine za nekalibrirane kamere., 2022., diplomski rad, diplomski, Zagreb

Sladić, Ante
Lokalizacija mobilnih robota pomoću događajnih kamera., 2022., diplomski rad, diplomski, Zagreb

Idžojtić, Iva
Algoritmi za detekciju i uparivanje značajki., 2022., diplomski rad, diplomski, Zagreb

Vinković, Ante
Precizna detekcija prometnih čunjeva laserskim senzorom udaljenosti na stazama za utrku automobila., 2022., diplomski rad, diplomski, Zagreb

Jurić, Marko
Simulacija robotskog manipulatora u MuJoCo simulatoru., 2022., diplomski rad, preddiplomski, Zagreb

Krkobabić, Saša
Analiza kvalitete kalibracije perspektivne kamere s distorzijom leće., 2022., diplomski rad, preddiplomski, Zagreb

Mišić, Tin
Istovremena lokalizacija i mapiranje za stereo kamere u autonomnim vozilima., 2022., diplomski rad, preddiplomski, Zagreb

Filipović, Ivan
Planiranje gibanja mobilnog robota u simuliranom okruženju., 2022., diplomski rad, preddiplomski, Zagreb

Pavić, Ivor
Praćenje objekata za autonomna vozila u CARLA simulatoru., 2022., diplomski rad, preddiplomski, Zagreb

Štironja, Vlaho-Josip
Fuzija podataka radar-IMU-kamera sustava za estimaciju vlastitog gibanja., 2022., diplomski rad, preddiplomski, Zagreb

Jurič, Katarina
Detekcija objekata u stvarnom vremenu korištenjem dubokih neuronskih mreža., 2022., diplomski rad, preddiplomski, Zagreb

Bataljak-Savić, Tibor
Uočavanje strukturalnih pravilnosti u prometnom okruženju iz oblaka točaka laserskog senzora udaljenosti., 2022., diplomski rad, diplomski, Zagreb

Jelavić, Matej
Estimacija stanja i praćenje manevrirajućih objekata., 2022., diplomski rad, diplomski, Zagreb

Kapusović, Karlo
Samo-nadzirano učenje dubine za monokularnu direktnu vizualnu odometriju., 2022., diplomski rad, diplomski, Zagreb

Prusac, Viktor
Upravljanje smjerom gibanja mobilnoga robota zasnovano na vizualnim značajkama., 2021., diplomski rad, diplomski, Zagreb

Kapetanović, Kristian
Estimacija dispariteta iz stereo slika zasnovana na dubokim neuronskim mrežama., 2021., diplomski rad, diplomski, Zagreb

Koledić, Karlo
Vizualno-inercijska odometrija zasnovana na optimizaciji faktorskih grafova., 2021., diplomski rad, diplomski, Zagreb

Pavičić, Pavle
Estimiranje trajektorije vozila Kalmanovim filtrom za generiranje logičkih scenarija., 2021., diplomski rad, diplomski, Zagreb

Dinčir, Karlo
Rekonstrukcija podataka događajnih kamera korištenjem videa., 2021., diplomski rad, preddiplomski, Zagreb

Rastovski, Robert
Predviđanje čovjekove trajektorije korištenjem metoda strojnog učenja., 2021., diplomski rad, preddiplomski, Zagreb

Gršković, Zvonimir
Monokularna estimacija dubine scene dubokim neuronskim mrežama., 2021., diplomski rad, diplomski, Zagreb

Vrljičak, Stjepan
Detekcija i praćenje značajki prikladnih za upravljanje smjerom kretanja vozila., 2021., diplomski rad, diplomski, Zagreb

Kendeš, Filip
Estimacija trajektorije mobilnoga robota zasnovana na optimizaciji na grafu., 2021., diplomski rad, preddiplomski, Zagreb

Forko, Zvonimir
Udaljeno prikupljanje podataka s višesenzorskih ugradbenih sustava., 2021., diplomski rad, diplomski, Zagreb

Car, Ena
Stereo vizualno upravljanje mobilnim robotom., 2020., diplomski rad, diplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, Zagreb

Bataljak-Savić, Tibor
Predviđanje trajektorije loptice dubinskim vizualnim senzorom., 2020., diplomski rad, diplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, Zagreb

Kuvačić, Dario
Upravljanje gibanjem mobilnoga robota praćenjem točke nedogleda., 2020., diplomski rad, diplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, Zagreb

Kušec, Matija
Detekcija i praćenje 3D objekata u slici kamere na vozilu primjenom dubokih neuronskih mreža., 2020., diplomski rad, diplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, Zagreb

Štironja, Vlaho-Josip
Odometrija mobilnoga robota zasnovana na radarskom senzoru., 2020., diplomski rad, preddiplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, Zagreb

Šarić, Lovro
Rekonstrukcija videa iz podataka s vizijskog senzora zasnovanog na događajima., 2020., diplomski rad, preddiplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, Zagreb

Liović, Karlo
Percepcija okoline fuzijom podataka laserskog senzora udaljenosti i stereo kamere., 2020., diplomski rad, diplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, Zagreb

Schwirtlich, Benjamin
Planiranje gibanja robotske ruke za blokiranje gibajuće loptice., 2020., diplomski rad, preddiplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, Zagreb

Marić, Jelena
Praćenje položaja ljudskog kostura korištenjem fuzije više senzora., 2020., diplomski rad, preddiplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, Zagreb

Margeta, Sandro
Ekstrinzično umjeravanje sustava više sonara., 2020., diplomski rad, preddiplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, Zagreb

Jelavić, Matej
Robotska manipulacija zasnovana na detekciji objekata sonarom., 2020., diplomski rad, preddiplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, Zagreb

Gracin, Renato
Upravljanje mobilnim robotom pomoću Microsoft HoloLens naočala za proširenu stvarnost., 2020., diplomski rad, preddiplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, Zagreb

Franjičević, Ilijana
Praćenje više gibajućih objekata algoritmima optimalnog pridriživanja., 2020., diplomski rad, preddiplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, Zagreb

Martić, Marija
Lokalizacija zasnovana na sustavu vizualnih markera., 2019., diplomski rad, preddiplomski, Zagreb

Pavliš, Antonio
Detekcija i praćenje kutova pomoću vizijskih senzora zasnovanih na događajima., 2019., diplomski rad, preddiplomski, Zagreb

Pavičić, Pavle
Rekonstrukcija okoline zasnovana na slikama stereo kamere., 2019., diplomski rad, preddiplomski, Zagreb

Dinčir, Dorian
Simulacija urbanog okruženja za evaluaciju percepcijskih algoritama autonomnih vozila., 2019., diplomski rad, diplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, Zagreb

Grgić, Borna
Simulacija robotskih agenata u unutarnjim prostorima pomoću proširene stvarnosti., 2019., diplomski rad, diplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, Zagreb

Vukić, Matija
Lokalizacija autonomnog vozila u simuliranom urbanom okruženju., 2019., diplomski rad, diplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, Zagreb

Gršković, Zvonimir
Sustav upozorenja od naleta u simulacijskom okruženju., 2018., diplomski rad, preddiplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, Zagreb

Čirjak, Anđela
Estimacija vlastitog gibanja mobilnog robota rotirajućim 3D laserskim senzorom udaljenosti., 2018., diplomski rad, diplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, Zagreb

Vrljičak, Stjepan
Autonomna navigacija mobilnoga robota zasnovana na neuronskim mrežama., 2018., diplomski rad, preddiplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, Zagreb

Prusac, Viktor
Lokalizacija i navigacija mobilnog robota Turtlebot pomoću rotirajućeg laserskog senzora udaljenosti., 2018., diplomski rad, preddiplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, Zagreb

Maros, Josip
Teleoperacija praćenjem čovjekove ruke dubinskom kamerom., 2018., diplomski rad, preddiplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, Zagreb

Liović, Karlo
Izgradnja karte mobilnim robotom Turtlebot rotirajućim laserskim senzorom udaljenosti., 2018., diplomski rad, preddiplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, Zagreb

Kušec, Matija
Detekcija i praćenje poligonalnih objekata u oblaku točaka., 2018., diplomski rad, preddiplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, Zagreb

Kotarski, Dominik
Izgradnja kratkoročne karte leddar senzorima za autonomno parkiranje vozila., 2018., diplomski rad, preddiplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, Zagreb

Filipović, Branimir
Upravljanje mobilnim robotima pomoću holograma naočala za proširenu stvarnost., 2018., diplomski rad, preddiplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, Zagreb

Kostelac, Luka
Simulacija urbane okoline za testiranje algoritama percepcije autonomnih vozila., 2018., diplomski rad, preddiplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, Zagreb

Kapetanović, Kristian
Upravljanje autonomnim parkiranjem vozila zasnovano na leddar senzorima., 2018., diplomski rad, preddiplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, Zagreb

Kovač, Valentina
Odometrija mobilnoga robota zasnovana na očitanjima laserskog senzora udaljenosti., 2017., diplomski rad, preddiplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, Zagreb

Petković, Tomislav
Human Intention Recognition Based on Markov Decision Processes., 2017., diplomski rad, diplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, Zagreb

Dinčir, Dorian
Daljinsko vođenje mobilnog robota aplikacijom za Android., 2017., diplomski rad, preddiplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, Zagreb

Grgić, Borna
Estimacija položaja mobilnog uređaja fuzijom inercijskih senzora na mobitelu., 2017., diplomski rad, preddiplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, Zagreb

Vukić, Matija
Estimacija relativne transformacije između uparenih očitanja laserskog senzora udaljenosti., 2017., diplomski rad, preddiplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, Zagreb

Radišić, Ana Marija
Kinematika robotske ruke Kinova Jaco., 2015., diplomski rad, preddiplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, Zagreb

Kušec, Alen
Programska podrška za audio sučelje mobilnog robota., 2014., diplomski rad, diplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, Zagreb

Lochert, Branimir
Fuzija mrežastih karata zauzeća u više-robotskim sustavima., 2013., diplomski rad, diplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, Zagreb

Klinac, Ivan
Filtriranje signala inspirirano ljudskim uhom u svrhu lokalizacije govornika., 2012., diplomski rad, preddiplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, Zagreb

Čule, Tomislav
Relejni postupak sinteze digitalnih regulatora., 2012., diplomski rad, Fakultet elektrotehnike i računarstva, Zagreb

Žigić, Matija
Robusna detekcija govorne aktivnosti za primjene u mobilnoj robotici., 2012., diplomski rad, diplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, Zagreb

Rinčić, Tomislav
Upravljanje sustavima s izraženim mrtvim vremenom robusno na neodređenost matematičkog modela., 2012., diplomski rad, Fakultet elektrotehnike i računarstva, Zagreb

Kos-Grabar, Tomislav
Robusna detekcija i praćenje gibajućih objekata svesmjernom kamerom u okolini mobilnog robota na temelju vizualnih značajki., 2012., diplomski rad, diplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, Zagreb

Lochert, Branimir
Izgradnja mrežaste karte zauzeća mobilnim robotom u naprednom simulatoru okoline., 2011., diplomski rad, preddiplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, Zagreb

Horvatek, Hrvoje
Lokalizacija i praćenje govornika poljem mikrofona na mobilnom robotu metodom snopiranja signala., 2011., diplomski rad, diplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, Zagreb

Herceg, Domagoj
Praćenje gibajućih objekata svesmjernom kamerom u okolini mobilnog robota., 2011., diplomski rad, diplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, Zagreb

Kos-Grabar, Tomislav
Programsko sučelje za interakciju korisnika s uslužnim mobilnim robotom., 2010., diplomski rad, preddiplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, Zagreb

Kriste, Ana
Detekcija govorne aktivnosti u okruženju mobilnog robota., 2010., diplomski rad, Fakultet elektrotehnike i računarstva, Zagreb

Šamija, Hrvoje
Analiza dinamičke scene u okolini mobilnog robota svesmjernom kamerom., 2010., diplomski rad, diplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, Zagreb

Zeba, Ivan
Sučelje za govorno upravljanje uslužnim mobilnim robotom u stvarnome vremenu., 2010., diplomski rad, diplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, Zagreb

Borošak, Robert
Modul za sintezu govora i njegova integracija u sustav za čovjek-robot interakciju., 2010., diplomski rad, preddiplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, Zagreb

Hanžić, Matija
Modul za prepoznavanje govora i njegova integracija u sustav za čovjek-robot interakciju., 2010., diplomski rad, preddiplomski, Fakultet elektrotehnike i računarstva, Zagreb

Marković, Ivan
Otkrivanje i praćenje govornika u okolini mobilnog robota poljem mikrofona., 2008., diplomski rad, Fakultet elektrotehnike i računarstva, Zagreb. (https://www.bib.irb.hr:8443/index.php/688194)


[bookmark: _Toc15]Ostale vrste radova

Marković, Ivan; Petrović, Ivan; Cvišić, Igor; Peršić, Juraj
Istraživanje percepcije okoline višesenzorskim sustavom., 2017. (podatak o recenziji nije dostupan, izvještaj).

Lenac, Kruno; Ćesić, Josip; Cvišić, Igor; Kitanov, Andrej; Seder, Marija; Marković, Ivan; Petrović, Ivan
Simultaneous localization and mapping algorithm based on exactly sparse delayed state filter implemented using Lie groups., 2016. (podatak o recenziji nije dostupan, izvještaj).

Hadjina, Tamara; Hure, Nikola; Lešić, Vinko; Marković, Ivan; Vašak, Mario; Petrović, Ivan
Materijali za seminar iz automatizacije postrojenja za sudionike iz industrije – napredni stupanj., 2016. (podatak o recenziji nije dostupan, ostalo).

Ćesić, Josip; Lenac, Kruno; Cvišić, Igor; Kitanov, Andrej; Seder, Marija; Marković, Ivan; Petrović, Ivan
Algorithms for the detection of moving objects utilizing lidar sensors and stereo camera., 2016. (podatak o recenziji nije dostupan, izvještaj).

Hadjina, Tamara; Hure, Nikola; Lešić, Vinko; Marković, Ivan; Vašak, Mario; Petrović, Ivan
Materijali za seminar iz automatizacije postrojenja za sudionike iz industrije – osnovni stupanj., 2016. (podatak o recenziji nije dostupan, ostalo).

Petrović, Ivan; Baotić, Mato; Matuško, Jadranko; Vašak, Mario; Marković, Ivan; Đalto, Mladen; Gulin, Marko
Izrada računalnog programa za predviđanje satne potrošnje i gubitaka električne energije u distribucijskoj mreži., 2015. (podatak o recenziji nije dostupan, elaborat/studija).

Petrović, Ivan; Matuško, Jadranko; Jurić-Kavelj, Srećko; Marković, Ivan; Petrović, Vlaho; Perić, Nedjeljko
Matematički modeli kratkoročnog predviđanja satne potrošnje električne energije za distribucijska područja., 2011. (podatak o recenziji nije dostupan, elaborat/studija).
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