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U3BJEILITAJ KOMUCHUJE

0 NPUJABHEHUM KAHOUOAMUMA 3A U300p HACMABHUKA U CAPAOHUKA Y
36amwe

I MNOJAIIH O KOHKYPCY

Oanyka 0 pacnucHBary KOHKYpPCa, OpraH M JaTyM JOHOLIEHa OJUTyKe:

Oanyka 6poj: 02/04-3.895-17/19., Cenat Yuusepsutera y Bawoj Jlyuu, oa 07.05.2019.
ro.

ViKa HayyHa/yMjeTHHYKa obaacT:

AyToMaTHka H poOOTHKa

Hasus dakynrera:
EnekrporexHuuku Gakynrer

| Bpoj Kanaugata kojuce Oupajyy

Jenan (1)

'Bpoj npujas/beHnX KaHaMAaTa
Jenad (1)

atym W mjecTo objaBbHBaa KOHKypea:
29.05.2019. roaune, ..I nac Cpncke™, bamwa Jlyka

‘Cacras kommeuje: B o -

a) Jlp Merap Mapuh, pesosxu npodecop, yxa HayyHa o01acT ,,AyTOMaTHKa H
poboTuka“, Enexrpotexuuuku daxynrer bawa Jlyka, npeacjeiHuK

6) Jlp Munopaa Boxuh, pepoBHu npodecop, yxa HayuHa 061acT: ,, AyTOMAaTHKa 1




poboTuka“ u ,,Bjewtauka uureanureHumja”, Enekrporexuuuku daxynrer bawa
Jlyka, unaH

8) Hp Anekcanaap Pakuh, BaHpeanu npodecop, yka HayuHa obaact: ,,AyTomaTuka‘,
Enektporexunuku dakynrer beorpaa, yaax

IlpujaBbenu kaHauaaTh

T Benu6op Banuh, AMNIOMHPaHH HHIKEHED EIEKTPOTEXHHKE H payyHapCTBa -
mactep

II. TOJAIIM O KAHAUJATHUMA

Ilpeu kanoudam

a) OctoBHH GHOrpadCcKH MoJaLM:

Hme (ume 06a poauTesba) M Npesume:

Benu6op (Muoapar, paruwa) Haauh

Jlatym 1 MjecTo pohema:

29.07.1982. roauue, YajHHue

VeraHoBse y Kojuma je OHO 3anociieH:

311 ,,Enekrpoauctpubyuuja‘ a.n. Iane,
Vuusep3utet y bawoj Jlyuu —
EnekTpoTexHHUYKH QaKynTeT

Paana Mjecra:

PedepeHT 3a eHEpreTHKY, aCHCTEHT, BULLH
ACUCTEHT

UnaHcTBO y HAYYHHM M CTPYYHUM
opraHu3alujama uaK yapyKeruma:

MHCTUTYT MHXEHEPa EICKTPOTEXHHKE H
enektpouuke (Institute of Electrical and
Electronics Engineers — IEEE)

6) Jlunjome H 3Bamba:

OcHoBHe cTYaHje

Hasus MHCTHTYLH]E!

| DakynTeT TEXHHYKHX Hayka y HoBowm
Cany

3Bame:

| JIMnioMUpaHi HHKHILEP ENEKTPOTEXHHKE
| v pauyHapcTsa - 240

MjecTo 1 roauMHa 3aBpLUETKa:

| Hosu Cap, 2008. roa1Ha

[MpocjeuHa oljeHa H3 LKjenor cTyauja:

8.92

[MocTaunIOMCKe CTyaHje:

Ha3sus MHCTHTYLH]E!

dakynTeT TEXHUUKHX HayKa Y HoBoM
. Cany

3Bame:

Macrep

MjecTo 1 roauHa 3aBpLieTKa:

Hosu Can, 2008. roauHa

Hacnos 3aBpuiHOr paja:

[MoBehare eHepreTcke eUKaCHOCTH
KAWMa KOMOpPE Y OKBUPY CHCTEMA 3a
rpHjabe, BEHTHIALM]Y H KIMMaTH3aUM]y
NPUMEHOM aJanTHBHOT aNrOpUTMa
yrpaBibaba




Hayuna/ymjeTHuuka o6aact (nogauu us EnekTpoTexHuuko 1 pauyHapcko

I
aunaoMme): | HHOKHHEPCTBO — PauyHapcTBo u
‘ ayToMaTHka — AyTOMaTHKa U YIpaB/bate
CHCTEMHMA
[TpocjeuHa oujena: | 8.92

JlokTopcke cTyanje/aokTopar:

Ha3us uHcTUTYLHjE: ]

MjecTto u roauHa ogbpane goKTOpcKe
JMcepTaumja:

Ha3us nokTopcke aucepraumje: |
HayuHna/yMjeTHuuka oGaacT (nonauu u3 i
Aunaome): |

[lpeTxoann u300pH y HacTaBHa M HayuyHa
3Baka (MHCTMTYUMja, 3Bake, rOJMHA
u3bopa)

B) HayuyHa/ymjeTHH4Ka AjeJaTHOCT KaHAHAATA

Pagosu npuje nocwenwer uzdopa/pensdopa
(Hasecmu cse padose cepemane no kamezopujava u3 wiaka 19. ww waana 20.)

I.

(3]

Kocuh [I., Banuh B., Mapuh I, “ITofosbware KOHBEpreHUHje anropuTama 3a kaaubpauujy
reometpuje pobora”, HHOOTEX-JAXOPHHA, ceesak 9, ped. A-19, ctp. 92-95, mapt 2010.

V pady ce mpemupa npobaem karubpaiuje npous6o.bHo2 Manunyiamopa nosohy omeoperoz
kunesmanmuuxoz ranya. Texcuwime pada je Ha ananusu u hobobuiarsy Koneepzenyuje arzopumama y
Wb CMAIbEHa OCjembuGOCMU HA noYemHKy npoyjery. Pazsiampan je ymuyaj us6opa ckyna
KoHghueypayuja na Kéanumem pjewiersa 3a mpu HyMepu4ka Menooa: Newton-Raphson, onutmu
umepayuoHu Memoo u Levenberg-Marquardt. [Tpoyjene unkpeserma sa kopexyujy hapamemapa
zeosMemplije u zpewtke npoyjene NoN0XCaja 6pxa sanunyiamopa y padxom npocniopy cy Kopuuihenu 3a
npoyjeny u wiycmpaujy koneepeenyuje. Pesyrmamu nposedenux cusyaaiyuja nomephyjy noborwarea
noCMuZHyna npeoaodicenum aeopummusa.

Kocuh [1., Banuh B., Mapuh [1., “Hcnutisaie NOHOB/bHBOCTH MaHHMY1aTOPa KOPHLITEHEM CTEPEO
suaa”, MH/IEJ, 360pHuk panosa, ctp. 293-295, Bawa Jlyka, HosemGap 2010.

[Tonoamsusocnt Witk MAYHOCHT HOHABBAHA NOAONCA[G 6PXA MAHUNYIAMOPA je CIMAMuUCMuYKa 6enusuHa
83aNa 3a MAYHOC MAHUNYIANOpa Koja npedcnag:ba oocmynarse 00 cpedre epujedrocmu
ocmeapenux nosuyuja. Texcuuime 0602 pada je na npumMjexu cmepeo 6U0a 3a UCHUMUBArLe
nonoabuGOCHI Manunyaamopa. Pesyamamu nposeoesix ekcnepustenama nokaszyjy 0a ce cmepeo 6ud
6e0Ma ePUKACHO MOXCE UCKOPUCTIUNTIL 3 UCRUMUBAILE NOHOG bUSOCHIU MAKUNYAamopa.

Kosi¢ D., Pali¢ V., Marié P., “Robot geometry calibration in an open kinematic chain using stereo
vision™, Proc. of International Scientific Conference UNITECH'10, p. 528-531, Gabrovo, November
2010.

V pady ce mpemupa npobnexs kambpaije 2eoMempije Manuny1amopa y omeopeHoM KUHeMamuikom
aanyy Kopuwmersear cnepeo 6uoa. Jsuje kavepe ce Kopucne 3a Mjeperbe noswjuje epxa
Manunyaamopa, Kdo u 3a mecmuparse NOHO&BUBOCMU MaKunyiamopa 3a paydyHame MakcumaiHe
do3eovene 2pewixe kanbpayje. Cucmen je mecmupan va cmardaponos Robix manunyaamopy u
pesyamamu mecnioéa nokasyjy 0a npeoaoxcen cucmem Kaiubpuue zeosmempujy smanunyiamopa y
Zpanuyasma re2ose NOHOG. BHEOCHIU.

Mapuh C.. Banuh B., Jakosmsesuh C., [lambaHosuh A., “TloGosblwatbe nephopmMaHcH aniMKaTHBHHX




CHCTEMa IEHOPMAIH3ALIH]jOM penauroHKxX Hasa 2 -

RLE i 243_547’ Mjap'r ]2:(” ]fm nonaraka”, HHOOTEX-JAXOPHHA cee3ak 10, ped.
Y o6om pady cy ananuzupanu u onucanu paznuyumu cyenapuju kada ce OeHopmanuzayujom
opzanusayuje perayuoxux 6asa nodamaxa modxce nocmuhu nobo.buLaree ANIUKAMUSHUX nephopmanc.
Hpeaerfm.oeama Cy eKcnepusermu, 6a3UPaHI HA PEQTHUM QNIUKANTUGHUM CUMYayUjama, Koju
WTyCmpyjy nosumueHe u nezamusHe egpexme npustjene nocmynaxa oexopmanusayuje Ha cmpykmype
Koje penpesenmyjy ceneparuzayuje/cneyujarusayuje. Excnepusienmu cy pearusoeanu kopuuihersen
Oracle 10g SUBP u Toad for Oracle 10.5.0.41 arama.

5. 'Bypuh V., Hanuh B., “Onpehusare NOHOBLHBOCTH Robix MaHHMYNATOPa KOPHLUTEHEM CTEPED
euna”, HHOOTEX-JAXOPHHA Bon. 10, Ped. ®-38, n. 1072-1074, mapt 2011.
lonosvusocm poboma onucyje rezo6y cnocobrocm 0a 6px MaHUNYIAMOPa NOIUYUOHUPA y UCTIU
HO.TG)K‘ﬂj. Texcuuime ogoe padaje HA UCAUMUBAHY NOHO&BUGOCMU MaknyIamopa Kopuuimerwem
cmepeo euda. ¥ pady je onucau cucment 08ujy Kasepa ca napaneHii 0cava, Npukasax je nocmynax
kanubpanyuje moe cucmesa, Kao u pesyamamu excnepusenama. Cumynayuje cy epuiene va Robix
Manunyramopy, a pesyamaniu nokasyjy 0a ce cmepeo 8ud Moxce epuKAcHo NPUMUJeHUmY y ROCMYRKY
UCRUMUGArA NOHOE/bUGOCMU MAHUNYAANIOpPA.

6. hanuh B., Mapuh I1., Kocuh [, “TlpakTHyHo pjeLuetbe npodnemMa KOPECNOHASHTHHX Ta4yaka MpH
kanubpauuju reomeTpHje Manunynaropa”, 36opuuk panosa 55. Koudepenusje 3a ETPAH, Bawa
Bpyhuua, Jyn 201 1.

Tpunijena cmepeo 6uda npu karubpayuju 2eomempuje sManunyiamopa omoeyhasa egpukactuje
odpehuearse 6arckux KOOpOUHamMa 6pxa MaHunyaamopa na camus musm nosehaea egpuxacHocm u
ybp3aea npoyec karbpayuje. Jedan 00 0CHOGHUX npobrema Koju ce jaéwajy kada ce Kopucmu
cmepeo 6ud je npobres 00pehusaiba kopecnosoeHm1ux mavaka. Y paoy je npukasano npakmusxo
pleuwierse npobaesta KOPecnoKOHMHUX MAYaKa NPUMjeHoM anzopumsa Koju ce mesessu Ha
kopenayuju obaacmu. [loxazano je 0a npeonodceHu arzopumas 3a0060.baea saxmjese kanubpayuje

Manunyaamopd.

7. Mari¢ P., Dali¢ V., “Choice of Window Size in Calibrating the Geometry of Manipulators Based on
the Regions Correlation”, Electronics, Vol.15, No.1, p. 45-53, Jun 201 1.
Paod je noceehen npeyustoj aymosamckoj kaubpayuju Masunyramopa ungycmpujckux poboma.
Hanoarcene cy soeyhHocmu u 0zpanuyersa y npusMjert 6U3yeIHux cmepeo cuchiema 3a aymomamcky
Kanbpayujy smanunyramopa. Hadame, damo je npakmuyHo pjeuterve npobresa npoHanadxcerva
KOpecnoHOEHNHUX MAYaKka Ha 6a3u ananuze pe2uona. Ananusa je nomkpujenoena wiyempayujama
KaKo RON0XCAj MapKepa na 6pxy Masunyaamopa ymuye Ha apujednocmu KpunepujyMcre gyrkyuje.
[pednoxcen je nawun u36opa eenudine npo3opay 00HOCY Ha GeAUNUHY MaAPKeEpa mako 0a ce dobuje
najbosa noysdanocm y oopehusatrey kopecnondexnmuux obnacmu. ¥ pady cy oamu pesyamamu Koju
nomephyjy nposedeny ananusy u noy30aHocni npedaodCen 02 RoCMynKa aymomamusosane kanubpayuje
.-..rammy.'ramopa.

8. Kocuh /1., Banuh B., Mapuh 1., “KanuGpauuja reomeTpHje MaH1nynaropa NPHMjeHOM FeHETCKOr
anropurma”, 36opHuk panosa 55. Kondepenuuje 3a ETPAH, Bawa Bpyhuua, Jyn 2011.
Kanubpayuja 2eosmempuje Manunynamopa ce 6asupa Ha pjeutasaroy Cucmema HenuHeapHux Jjeonawuna,
npu ueny je ped moz cucmema nepujemxo sehu 00 10. 3a pjeuiasarbe maxeux cucmesa pazsujenu cy
MHO2U HYMEPUYKI MEmOoOl, @l 3a yerjeuny Koneepeenjujy nompetra je kéaiunienina npemnocmaska
pjewersa. lenemexku arzopuman je umepayuonu Memod 3a NpOHAIAXCerve pjeulerba u3 6enuKkoe ckyna
Aozyhux, mj. MHO2O0 je Mare€ ocjentblié Ha usbop novemue npemnocmagke. Y pady je npedcmaeoena
voduguKayuja ceHemeKoe arzopumma, 0OHOCHO He208Ux onepamopa, npunazohena pjeuiasarsy
npobnesa kambpayuje 2eomempuje manunyiamopa.

9. DPali¢ V.. Marié P., “Reliable automatic recognition of manipulator’s end-effector using robot vision”,
Proc. of International Scientific Conference UNITECH'11, p. 564-568, Gabrovo, November 2011.




Aymosameko npenosnasarse Mapkepa Ha cauyu Masunyiamopa po6o“r;r;3 npunada npobaesy
npenosnasarea objekma. Pad npesenmyje npobres aymomamcxkoz npenosHaséara MapKkepa
nocmasseenoz Ha 6px Manunynamopa, nosiohy SIFT anzopummia. SIFT anzopumas ce kopucmu 3a
dgmexmgy U ONUC NOKATHUX PE2UOHA HA CAUNU, UHEAPUJAHMHUX HA CKATUPAFbE U POMAYUJY CIUKe U
OfemumuyHo NHEAPUJAHMHUX HA nPpOM[ere ocgjentberba cljene. [Ipesenmosanu pesyimamu npogedexx
excnepusenama nomsphyjy oa ce nomohy SIFT areopumaia yenjeuno demexmyje npednoxcenu
mapkep, Taxkoke, nomephena je uneéapujanmnocm KapaKMepUCMUYHUX Pe2UOHA HA MApKepy.

10. Mari¢ P., Pali¢ V., *Automatic detection of robots’ manipulator end-effector position using SIFT
algorithm”, Proc. of the 22nd International DAAAM Symposium “Intelligent Manufacturing &
Automation: Power of Knowledge and Creativity”, p. 1581-1582, Vienna, November 2011,

V pady je npezenmoean npobnet aymosanickoz npeno3Hasarea noa0Xcaja 6pxa Manunyramopa
nomohy SIFT arzopumma. ¥ yiwsy nocmusarea nomnyse aymosamusayuje y npenosnasarsy 6pxa
MaHUNYAamMopa npenopy4eno je nocmas barwe Mapkepa Ha 6px manunyramopa. Iopelhierem mapkepa
PazanuUMUX MeKCMypa NOKA3ano je 0a ce Kopuuiheres Mapkepa npednoxcere meKkcmype nocmudice
Hajeeha noyzoanocm npu aymomamckoj 0emexyuju.

11. V. Djalic, P. Maric, D. Kosic, D. Samuelsen, B. Thyberg, O. Graven, "Remote laboratory for robotics
and automation as a tool for remote access to learning content”, International Conference- Interactive
Collabrative Learning (ICL), Villach, Austria, 2012.

V pady je npesenmoéan 3nauaj yoavene 1abopamopuje Kao npusjep edukacHoz cpedcmea 3a
obpasosaree Ha dabUHy cmydeHama 000UNTOMCKOZ U NOCMOUNNOAMCKO2 cmyduja y obaacmu pobomuke
u aymosanuzayuje. Hemu cucmen ce moxce kopucmumu 3a nompebe obyke 3anocieHux y Mamm u
cpedrsun npedysehunsa. [Tpednoskcen je Kosnreman cucment peanusaiyuje yoavene nabopamopuje koju
Jje 3acnosan Ha po6omcros euody.

P. Maric, V. Djalic, “Improving Accuracy and Flexibility of Industrial Robots Using Computer Vision”,
InTech, ISBN 978-953-51-0480-3, p. 139-164, Rijeka, Croatia, 2012.

V 080M noenaasy Krelize je oam npezned ucCmpajcueéared u NpakmuyHux peanuzayuja udenmuurayuje
2eosempuje uHoycmpujckux poboma nosMohy pauynapekoz suoda. lpezenmosana cy pjeuterba Koja
omozyhasajy 0a ce 3a0060.blt GUULE ONPEYHUX saxmjeea: nosehate prexcubwinocmu u maynocmu
nosuyuoxuparea 6e3 kopuuherba cKyne dodamue onpesle i 3aMopHux nocmynaxka karubpayuje.
AHanuza npedemagoa OONYHY NOCMUZHYNE MEXaHU'Ke (rexcubunocniu y nocaeorux decem 200uHa
(aymostamcka ussmjena arama poboma, pexkoHgu2ypabwiHu Manunyiamopu u pexongueypaburiu
uxcamopu obpadaxa). Haxon ceaxe usmjee KoHghueypayuje 2eorempuje Heke 00 KOMnoHexama
npouseodHoz cucmema, nompe6Ho je aymomamcku udenmugpuxosamu napamvempe modena, 0a bu ce
noemuzia ucoka hnexcubUTHOCM U NPEYUIHOCT Y U3BPUIAEAtLY 3a0aMaKa. 3a nomnyny
aymomamusayujy gaexcubuinoe ynpasearea nompe6Ho je y oKeupy susyeaHo2 cmepeo cucniema
peanuzosamu KOMOUHAU]Y pasAUMUNIuX aieopumasa 3a obpady caure. Ha ocrosy ananuse
HozodHoCHIN I HEOOCHANAKA 06UX AI20PUMANa KoMburosare cy rouxoee dobpe ocobune da ce dobuje
Jjeduncmeen noMNyHO aymosMamu3o6an nocmynax. V niekemy cy dame wiycmpayuje koje nomephyjy
cazraciocm npogedene aHaN3e, OYEKUBAHIX C6OjcMAasa areopumana u pesyamama npogedeHux
GKC'HGPILMEHGMG.

12

Panosu nocsuje nocaenrer uadopa/pensbopa
(Haeecmu cge padose, damu Hwuxo8 Kpamax npuxkas u 6poj 6odasa cepcmManux no Kame20pujama u3 wiarna
19. wau waana 20).)

HayuHu paj Ha HAY4HOM cKyny MellyHapoaHOr 3Hauaja, WraMnaH y LjeIHMHH

1. Velibor Djalic, Ole Jakob Elle, Petar Maric, “Automation of Robotic Cutting Surgical Action in an
open Surgery Using Computer Vision™, SDPS-2015, Dallas Forth Worth, November, 2015.

Y pady je npesenmosan KOHyenm aynonoMuux POGONICKUX CUCMEMA 3a U3EPUIABAHbE OCHOBHUX

xupypuikix 3a0amaxa. Konyenm je basupan Ha 3a0amxy cjeyerba y OKeUpPY XUpypuIkoz 3axeama noo




Hasueom Medujarna 1anapomosuja. Y pady je onucana onpema 3a ussputagaree 3a0amKa cjeyera Koja
ce bazupa na npusjenu undycmpujcko2 poboma u cmepeo kavepe. Onucanu cy arzopumsiu 3a
demexyujy KapakmepuchusKILy mauaka nompedrux 3a npeyusHo NIaHuparbe nymare cjederba u
ucmakHyme cy npeoHoCHU KOPUUIMErba GU3YeNHUX CUCMEMA KaKO Y Npe-0nepamugHoM, mako u y
unmpa-onepamusHonm npoecy. Hemakuymu cy nedocmayu u npedioxcena nobo/bwara onpese u
anzopumanma KopuutmeHux y pady. [dame cy emjepruije 3a oanvu pao. [Tpednoxcenu konyenm nomephen
Jie pesyimamunma npogedenix excnepuvenama suse je nomephera npemnocmaska 0a ce aymoHoMHu
POBOMCKIU CUCMEA MOXNCE KOPUCHIUMY 3 U36PUIA6AsE 30aMKa Cjevetba y Xupypauju, me 0a ce
aymoHoMUja po6omU308aHIX XUPYPUIKUX NPOYEIYPA MOHKE YHANPUEOUMU KOPUWMEHeM GU3YeNHUX
cucmenta, Kao wimo je cmepeo kasepa. Pesyamamu nposedenux excnepumeRama ucmuyy 3Havaj u
noOMeHI @t RPeONoXHCeHO2 KOHIenma 3a OQ/bll UCMANCUBAYKU Pad Ca YiLbeM npusjene npednoXceHo2
nocmynka y peaiHiiM Xupypuikis npoyedypama.

5 6opoBa

YKVYTIAH BPOJ BOJOBA: S

r) O6pa3oBHa Jje1aTHOCT KaHAHAATa:

OGpa3oBHa 4jeNaTHOCT NpHje Nocaeaber u3dopa/pensbopa
(Hasecmu ceée akmugrnocmu (nybauxayuje, cocmyjyha nacmasa u MEHMOopCmeo) C6pcmaHux no
kamezopujava uz wiana 21.)

O6pa3oBHa /1jeJ1aTHOCT NOCarje nocaearer uzbopa/peunsbopa
(Hasecmu cee axkmusxocmu (nyoruxayuje, 2ocmyjyha nacmasa u MeHmopcmeo) u 6poj 6odoea cepcmanux
no kamezopujava uz wiaka 21.)

YKVYTIAH BPOJ BOZIOBA:

a) CTpy4Ha 1jeJaTHOCT KaHaHAaTa:

CTpyuHa 1jenaTHOCT KaHauaaTa npuje nocaeawer usbopa/persdopa
(Hasecmu cee axnugHocmiu c6pcmanix no kamezopujava us wiana 22.)

CrpyuHa JjenaTHOCT KaHAauaarTa (nocauje nocnearer u3dopa/pensdopa)
(Hasecmu cee axmusrocmu u 6poj 60006a c6pCMAHILX NO Kame20pujama us wiaHa 22)

VKVYITAH BPOJ BOJOBA:

Jlpyru KaHAMAAT M CBAKW HAPEIHW aKo WX MMa (CBE NOHOB/LEHO KA 3a NpBOT KaHa1aTa)



II1. 3AK/bYYHO MULLJBEHE

VKONHKO ce Ha Konxypé -ﬁ[}mj'éé:iﬁb_ém'.ue KaHauaaTa yBamquoM Mum.rbemyogaa—ezuo }_e_;q;a;c;;l_fagé_f_
JIMCTY CBMX KaHaumata ca HaiHakoMm Gpoja ocsojenmx GonoBa, Ha ocHOBY koje he GuTH dopmymnmcan
npujeanor 3a usbop

Komucuja oujemyje ca 5 6oa0Ba HayuyHHM pajl Ha HayuyHOM cKyny meljyHapoaHor 3Hauaja,
IUTaMNaH y LjeauHu, y cknaay ca unadom 19. [lpaBuiHuka O MOCTYNKY M ycioBHMa
u3dopa HacTaBHMKa W capajHMka Ha YHusepsutery y bawoj Jlyuu, W ocrtBapeHe
npocjeyHe OljeHe ca CTyAWja npBor W aApyror uukinyca, Komucuja oujemwyje ca 178.4
Goaa, y cknaay ca unaHom 26. UCTOT NpaBUIHMKA.

YKynaH paj kaHauaaTa, HaKoH nocheamwer u3bopa, Komucuja oujersyje ca 183.4 6oaa.
YBuaoMm y nocraBmbeHy AoKymeHTauujy Komucuja je KOHCTaTOBana jJa BHIUM aCMCTEHT
Benubop ‘hanuh, ma, ucnymwasa yciose nponucaHe 3aKOHOM O BHCOKOM 00pasoBakby
Peny6nuke Cpncke u Cratytom YHusepsuteta y bawoj Jlyum 3a penz6op y 3Barbe BHLier
aCHCTEHTa Ha YKy Hay4Hy obnact AyToMaTHka U poboTHKa.

Komucnja npeanaxke na ce puwn acuerent Beandop haauh, ma, nonoBo wuszabepe y
3BaIhe BHLIEr ACHCTEHTA HA YKY HaY4YHY 06;1acT AyTomMaTHKa H po6oTHKA.

Y Bawoj Jlyuu, 5.7.2019.roanne [Tornuc ynaHoBa KOMHUCHje

I. Tlpod. ap INerap Ma npeacjeiHuK
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