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"Napredne strukture upravljanja vjetroagregatom s ciljem poveéanja proizvodnje elektri¢ne
energije", Federalno ministarstvo obrazovanja i nauke, 2017-2018 (uloga: voditelj).

"Razvoj sistema upravljanja konverzijom energije vjetra zasnovanog na FPGA tehnologiji”,
Kantonalno ministarstvo nauke i obrazovanja, 2018-2019 (uloga: voditelj).
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"Gradnja kolaborativnog heterogenog robotskog sistema zasnovanog na bezi¢noj ad-hoc
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Federalno ministarstvo nauke i obrazovanja, 2023-2024 (uloga: voditelj).

Mentorstvo: zavr$ni radovi I ciklusa 11 kandidata, zavréni radovi II ciklusa 3 kandidata,
Recenziranje velikog broja radova u sljede¢im &asopisima i konferencijama:

Robotics and Autonomous Systems, Measurement, Mechatronics, Transactions of the Institute of
Measurement and Control, IEEE Transactions on Control System Technology, IEEE Transactions
on System, Man and Cybernetics - Part B, Vehicle System Dynamics, ISA Transactions,
IEEE International Conference on Robotics and Automation, IEEE International Conference on
Intelligent Robots and Systems.
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