
NASTAVNO-NAUdNOM VEdU ELEKTROTEHNIdKOG FAKULTETA
UNIVERZITETA U BEOGRADU

Na sednici 02.09.2014. godine Komisija za studije II stepena nas je odredila u Komisiju za pregled i ocenu
master rada Milana Milovanovi6a, dipl. inZ., pod naslovom ,,Razvoj i realizacija sistema za lokalizaciju
mobilnog robota ETF versus". Komisija je pregledala priloZeni rad i dostavlja Nastavno-naudnom ve6u
slede6i

IZVESTAJ

1. Biografski podaci

Milan Milovanovi6 je rotlen 25.12.1990. godine u Beogradu, a osnovnu i srednju elektrotehnidku Skotu
,,Nikola Tesla" je zavrSio u Pandevu. Elektrotehnidki fakultet u Beogradu je upisao Skolske 2009/2010.
godine, i diplomirao je na Odseku za signale i sisteme u septembru 2013. godine sa sreclnjom ocenom 7.89, i
ocenom na diplornskom ispitu 10. Master studije na Odseku za signale i sisteme upisao je u oklobru 2013.
godine i poloZio sve ispite sa prosednom ocenom 10.00.

2. Organizacija i sadriaj rada

Master rad se odnosi na implementaciju Kalmanovog filtera u sistem lokalizacije mobilnog robota, na
praktidnom primeru. Rad se sastoji iz hardverske realizacije lokalizacije robota, i teorijskog pregleda ove
oblasti. Rad sadrZi 50 strana teksta medu kojima se nalazi 46 slika. Rad se sastoji od 9 poglavlja: pet
teorijskih, poglavlja koje sadrZi praktidriu primenu teme na mobilnorn robotu ETF versus, pregleda pravaca
razvoja ove oblasti i zaklj udka i literature.

Nakon predgovora i uvodnog poglavlja, u drugom poglavlju se opisuju projektni zahtevi EUROBOT
takmidenja, na kom se navedeni mobilni robot takmidio. U tre6em poglavlju je naveden teorijski pregled
oblasti lokalizacije, a u detvrtom nadin izbora metoda lokalizacije. Teorija iza primene Kalmanovog filtera je
obja5njena u petom poglavlju. U Sestom poglavlju je dat prikaz hardverske i softverske realizacije lokalizacije
robota ETF versus, dok su u sedmom poglavlju opisani glavni pmvci razvoja primene Kalmanovog filtera.
Osmo poglavlje sadrZi zakljudna razmatranja o ovoj temi, a literaturaje navedena u devetom poglavlju.

3. Ocena rada i zakljuiak
Siroka primena metoda opisanih u ovom radu vodi mnogim teorijskim i tehnidkim dostignu6a na polju

lokalizacije mobilnih robota, zbog dega je ovaj rad sinteza teorijskog razmattanja oblasti, praktidnog
istraZivanja i preporuka za budu6i razvoj. U svom master radu Milan Milovanovi6 je pokazao samostalnost,
keativnost i sklonost ka istraZivadkom radu.

Na osnovu izloLenog Komisija sa zadovoljstvom predlaZe Nastavno-naudnom ve6u da prihvati master
rad 

',Razvoj 
i realizacija sistema za lokalizaciju rnobilnog robota ETF versusr6, i da kandidatu Milanu

Milovanovidu, dipl. inZ., odobri usmenu odbranu.
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