NASTAVNO-NAUCNOM VECU ELEKTROTEHNICKOG FAKULTETA
UNIVERZITETA U BEOGRADU

Na sednici 17.06.2014. godine Komisija za studije II stepena nas je odredila u Komisiju za pregled i
ocenu master rada Jovane Vrani¢, dipl. inZ., pod naslovom »Implementacija Huxley misiénog modela
u Hillov model dva antagonisti€ki spregnuta misiéa u cilju razvoja novih robotskih pogona®.
Komisija je pregledala priloZeni rad i dostavlja Nastavno-nauénom veéu slededi

IZVESTAJ
1. Biografski podaci

Jovana Vrani¢ je rodena 1990. godine u Beogradu, gde je zavréila osnovnu $kolu | Matematicku
gimnaziju. Elektrotehni¢ki fakultet u Beogradu upisala je $kolske 2009/2010 godine, i diplomirala na
Odseku za signale i sisteme u julu 2013. godine sa srednjom ocenom 9.57, na diplomskom ispitu 10.
Master studije na Odseku za signale i sisteme upisala je u oktobru 2013. godine i polozila sve ispite sa
prose¢nom ocenom 10.00.

2. Organizacija i sadrZaj rada

Master rad obraduje jednu vrlo aktuelnu temu u robotici. Rad sadr¥i 65 strana teksta medu kojima
se nalazi 45 slika. Pored jezgra rada koje sadrzi 6 poglavlja, navedena je i literatura u vidu 12 dela i dva
priloga — spisak koridéenih simbola i Matlab kod.

Prvo poglavlje je uvodno poglavlje u kome se detljnije objasnjava aktuelnost teme i problematika
u oblasti. U drugom poglavlju su prikazani osnovni pojmovi vezani za dinamiku mi%ica i fiziolotke
pojave od interesa za rezvoj matematickog aparata kojim bi se ove pojave opisale. Treée poglavlje daje
osvrt na makroskopski Hill-ov i detaljniji mikrospokski Huxley-ev model migic¢a uz napomene bitne za
implementaciju ovakvih modela na radunaru i kori$éenje u simulacijama. Razvijeni model zgloba sa dva
antagonisti¢ki uparena misi¢a na bazi Huxley-evog modela i rezultati simulacija ponaanja ovakvog
sistema su prikazani u poglavlju &etiri, gde se diskutuje i estimacija krutosti kako misiéa tako i &itavog
zgloba koriS¢enjem usvojene matematitke reprezentacije. U petom poglvalju su istaknuta moguéa
unapredenja modela. Sesto daje kratak osvrt na dobijene rezultate.

3. Ocena rada i zakljuéak

Ovaj rad je doprinos priblizavanju upotrebe dovekolikih pogona u robotici. Ovaj master rad kao
rezultat daje detaljniji model antagonisti¢ki spregnutih migiéa koristeéi Huxley-jev pristup. U
cilju kasnije analize interakcije oveka sa okolinom, kao i razmatranja upotrebe bioloskih
obrazaca pri interakciji robota sa okruZenjem izvresna je estimacija krutosti misica i zgloba.
Analizom i modeliranjem principa funkcionisanja, tj. principa kretanja doveka i migiéa kao njegovih
aktuatora obezbeduje se alat koji sa jedne strane daje moguénost da se obrasci kretanja doveka bolje
razumeju, a sa druge strane da se razmotri njihova potencijalna upotreba u tehni¢kim realizacijma. U
svom master radu Jovana Vrani¢ je pokazala samostalnost, kreativnost i sklonost ka
istraZivackom radu.

Na osnovu izlozenog Komisija sa zadovoljstvom predlaze Nastavno-nauénom veéu da prihvati
master rad ,,Implementacija Huxley miSiénog modela u Hillov model dva antagonisticki spregnuta
miSiéa u cilju razvoja novih robotskih pogona®, i da kandidatkinji Jovani Vranié, dipl. inz., odobri
usmenu odbranu.

Beograd, 15. jul 2014. godine Clanovi Komisije:
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