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Komisija za drugi stepen studija Elektrotehnidkog fakulteta u Beogradu' dana 1592015'

imenovalanasjezadlanoveromisijezapreglediocenumasterradakandidataDimitrijaRadonii6apod
naslovom ,,Implementacija mreia'stitr i<arita zauzetosti prostora primjenom Bajesovog pristupa"'

NlL", p*gf"ai.ada podnosimo Nastavno-naudnom ve6u slede6i

IZVESTAJ

1. Biografski Podaci

DimitrijeRadonji6,rotlen23Og'lgSguNi5u'zavr5iojeostrovnuSkolu'NarodniherojSavolli6"
u Kotoru (1996-2004) i Gi.;;;; K";ot tzoOq-zoo8l ^u^-Kotoru 

Diplomirao ie 2012' godine na

E lektrotehnickom fakulretu u"i""rlilt, , a.ogradu (200g-2012). na odseku za signale i sisteme. Masler

studije upisao je 2012. godine nu Ef 
"f.r*"frrf,f.om 

iakultetu Univerziteta u Beogradu, modul Signali i

sistemi. od 2014. godine ,"p";;""i;-;"k;ntroli letenja Srbije i crne Gore gde radi na odrzavanju i

;;;;;;;*J-;iti"t i ra ,aduioplo'nrr navigacrlu itelekomunikacione sisteme'

2. Predmet master rada

Lokalizacija i rnapiranje u robotici imaju velikrr 
.trlogtr 

jer se pomo6u njih robot autonomno i

precizno snalazi u ,ekotn ,,,"poi;u;";'o".o;iorr. 2Uog suoie iiuzet'e r aTnosti tt procesirna koje dovode

do auto,omi.je robota, mapiranl"a "r"r"i"" i.a"" .d'"r"n"i.1ulnih ploblema, predmet.je ovog master rada

Da bi se postiglo pouzdan" ;;;t*rj"'.i i"kalizaci_ia,.mobilni robot mora se osloniti na sposobnost

prepoznavanja prortoru ponroeo'J[.;"ii]o , n1"*, ,potr.bom svojih eksternih senzora. cilj ovog rada bila

ie analiza pouzdanosti ovakvih senzora u procesu mapiranja i razvijanje .algoritma 
za izgradniu

t,.,i;;;;;"; t';;;, r.".ii r. *'""""]no'L'"et ' prostoru od je{inih komponenti koje su dostupne svima

bez upotrebe gps, kamera i iti"iifl"'f'plll senzora Metoia. koja se izdvojila, Ol l"T ::1i::":
;t,;r;i;;;kd;;e postoje dovoljno .pouzda[a 

mjerenja i kad u proces mapiranja mora da se uracuna

nesigumost bila je izgradnja m'"La'tii't karata zauzetosti prostora primenom verovatnoce i Ba'iesovog

pravila.

3. Osnovni Podaci o master radu

Master rad ka.didata Dimitrija Radonji6a pod naslovom ,.lmplementacija mreZastih karata

zauzetosti prostora primjeno; B"j;t"*g p'i't'iu" oU't'uuta 74 strane Stampanog teksta' sa 38 slika' 48

grafika i 6 tabela. nual" o.gu'i'oiu'] tatt"o'Ou suarzi uvod' detri poglavlla' zakljudak i spisak literature'

4. SadrZai i analiza rada

Prvo poglavlje je uvod u kojem su predstavljeni.razl-i lPoll'b"-11]:l"iill-:?^o:"' '"'0"''
osnovni pojmovi vezani za r;irur,un', roruri)aciju i rnapiranje. prilazan znadaj mapiranja i dat kratak

pregled poglarlja koji su razmatrana u master radu'

U drugom poglavllu a"i" pttgi"J 
'"lvaZnij 

ih algoritama za mapiranje' opisani su problerni ko'ii

se javljaju pri mapiranju, i,aU'a"u;i aiekvatna met;da z; izradtr. mape.prostora i obrazloZenj notivi koji

suoresudiliudonoSenjuodtureotoriscenjutnetodenabazi.izradetrrreT-astihkaratazauzetostiprostora.",'*";"i;;; ,"*1"r,ir""o,rJ ;;#;rt koji se koriste u procesu mapiranja. Eksperimentalnom

analizom izlaza signala ,..utnifi ,.nro* Lego Mi,istorm ultrasonienog senzora. akcelometra iZiroskopa'



prikazane su moguinosti za otklanjanje potencijalnih nedostataka ovih senzora, kako pojedinadno tako i

upotrebom senzorske fuzije viSe senzora.

U detvftom pogtavtlu opisan je algoritam n.rreZastih karata, primena Bajesovog pravila,.izvodenje

formule za aZuriranji aupu nori* podatkom sa senzora, uticaj percepciskog modela verovatno6e senzora

na kvalitet mapiranla ilzvedene iormule za aZuriranje globalnih nrreiastih karata, lokalnom kartom

dobijenom sa senzora.
Peto poglavlje rezervisano je za simulaciju upotrebe mrezastih karata zauzetosti prostora

primjenon.r eul.iouog pristupa u procesu mapiranja, uodavanju iizbjegavanju prepreka u programskom

paketu MATLAB
Sesto poglavlje je zakljudak, u kome je prida zaokruZena diskusijom o eventualnoj _primeni

izabrarie metoie-nu buii irrud" mreZastih karata zauzetosti prostora u procesu mapiranja sloZenijih

sistema.
U sedmom poglavlju datje uvid u literaturu kori56enju u izradi master rada'

5. Zakljuiak i predlog

Master rad Dimitrija Radonji6a prikazuje funkcionalnost i znadaj mapiranja u procesu izgradnje

autonomnih robota, kao i sposobnosti metode na bazi izrade mreZastih katala zatzelosti prOstora da

osiguraju sve preduslove za izradu relevantne mape okrr,rZenja Glavni doprinosi master rada su slede6i:

. Detaljna analiza senzora koji se koriste u procesu mapiranja

. prikaz nadina za otklanjanje nedostataka koje objektivno dostupni senzori poseduju

upotrebom verovatno6e

. Mogudnost primene mreZastih karata zauzetosti prostora u ftrapiranju u situacijatna sa

ogranidenirn softverskinr i hardverskirn resursima

Na osnovu izloLenog, dlanovi Kornisije predlazu Nastavno-naudnom ve6u Elektrotehnidkog

fakulteta u Beogradu da rad Dimitrija Radonjica pod naslovom ,,Iffrplementacija mreZastih karata

zauzetosti prostoia primjenom Bajesovog pristupa", prihvati kao master tezu i da kandidatu odobrijavnu

usmenu odbranu.

U Beogradu, 29.09.2015.
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