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Realizirani projekti:

1. ,,Napredne strukture upravtjanja vjetroagregatom s ciljem poveianja proizvodnje elektridne

eneigije,', Federalno ministarstvoobiazovanja i nauke, 2017-20t8 (uloga: voditelj).

Z. ,,Razvoj sistema upravljanja konverzijornenergije vjetla zasnovanog na FPGA tehnologiji",

I(antonalno ministarstvo nauke i obrazovanj a,2018-201'9 (uloga: voditelj)'

3. ,,Sistem za nadzor i evaluaciju termalne udinkovitosti otrjekata za rezidcn^crjflu i

komercijalnu upotrebu s ciljem"u5tede energije", Fond za zastitu okoli5a, 2019-2020 (uloga:

voditelj).
4, ,,Robusno upravljanje generatorima u prizvodnji elektriine energije iz ohnovljivih izvora

energije,u, Federalno ministalstvo nauke i obrazovanj a,2020-2021 (uloga: voditelj)'

5. "opdmising Design for Inspectiono', EI-I CoST project CAl8203 ,2019-2023 (uloga: voditelj BH

tima).
,,\4sedomenski mobilni sistem za 3D mapiranje i inspekciju objekata kulturnog nasljeda

(3DVMS)", Kantonalno ministarstvo nauke i obrazovanj a,202I-2022 (uloga: voditelj)'
;M.tod. opravljanja konverzijom energije iz obnovljMh izvora u mikromrei ama'o ,Federalno

ministarstvo nauke i obrazova4j a, 2021-2022 (uloga: voditelj)'
,,Artificial Intelligence nasea Alzheimer's Disease Risk Prediction for Personalized

Medicine", Ministarstvo civilnih poslova BlH, 2022-2023 (uloga: voditelj)'
,'Optimizacija dizajna za inspekciju komponenti aviona", Ministarstvo civilnih poslova BiH,

2022-2023 (uloga: voditelj).
10. "ROBORIZON - Erarbeitung eines Robotik Vorhabens im Rahmen von Horizon Europe",

BMBF-a (Bundesministeriurn fin nitd,rrrg und Forschung) Germany, 2022-2023 (voditeij BiH

7,

9.

11.

t2.

tima).
"Strengthening
AeToSTREAM"

Research and Innovation Excellence in Autonomous Aerial Systems -
, EU HORZON-WIDERA-2021-LCCESS-05 progfam, 2022-2025 (uloga:

istraZivad).
,,MARBLE-Joint Master on Maritime Robotics in Blue Economy", INTERREG V-B Adriatic-

Ionian ADRION Proglamrn e 20t4-2020, 2022-2023 (uloga: istraZivad).
,,Gradnja kolaborativnog heterogenog robotskog sistema zasnovanog na beiidnoj ad-hoc

mreZi i datjinskom upra=vljanju'i fantonalno ministarstvo nauke i obrazovanj a, 2023-2024

(uloga: voditelj).

13.



14. "Razvoj kognitivnog robotskog sistema za planiranje, upravljanje i nadzirapje akcija',,
Federalno ministalstvo nauke i obrazovanj a,2023-2024 (uloga: voditelj).

Mentorstvo: zavr5ni radovi I ciklusa 11 kandidata , zavrl;rttraclovi II ciklusa 3 kandidata.

Recenziranje velikog broja radova u sljede6im dasopisirna i konlbrencijama:

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 Cybemetics - 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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