N3b0PHOM BERY
EJEKTPOTEXHHYKOI ®AKYJITETA YHUBEP3UTETA ¥V BEOI'PALY

Ipeamer: M3pemraj Komucuje o npujaB/beHAM KaHAMaTAMA 32 M300p Yy 3Bambe capaJHHKa y HACTaBH 32
YKy Hay4dHy oOnacT buoMeauumHcka TexHuka

Ha ocnoBy oanyke 6poj 2020/12 ca 817. cemnune M36opuor Beha EnexkrporexHuuxor daxyirera
onpxane 12. cenremOpa 2017. romuue, a 1o 00jaB/beHOM KOHKYpPCY 3a M300p jeaHOT capagHuKa y
HACTaBU Ha ojpeheHO Bpeme oA TOAUHY JaHa ca TMYHUM pajHUM BPEMEHOM 3a Y)Ky HaydHy oOiact
buoMmenuiHCcKa TeXHHMKA, HWMEHOBAaHM cMO 3a wiaHoBe Komucuje 3a TOJHOLIEHE H3BElITaja o
NIpHjaBJbEHUM KaHIMAATUMA.

Ha xoHKypc koju je o0jaB/beH Ha HHTepHET cTpanuiy Enekrporexuuukor gakynrera y beorpany
on 16. okrobpa 2017. roquHe, mnpujaBHO ce camo jedaH KaHaujJar u To Mapuja Hosmuwmh,
JUATUL. MHXK. €JIEKTPOTEXHUKE U pauyHapCcTBa.

Haxon mpernega nocraBjbeHe JOKyMeHTallje M 00aBJbEHOT pa3roBopa ca KaHAUJATOM,
MOIHOCUMO ciesiehu

U3IBEIITAJ

A. buorpadcexm noganu

Mapuja Hopuumh je poljena 14.03.1994. rogune y beorpany. 3aspwmna je O "Hanmexna
ITerposuh" y Beorpany. Ipupoano-matemaTudku cMep y 3eMyHCKo] ruMHazuju y beorpaay 3agpuunia je
2013. romuue ca ommuuHuM ycriexoMm. Ha EnextporexHuuku dakynrety YHuBep3utera y beorpany ce
yrnucana 2013. ronune. JuruioMmupana je 8. cenrem6pa 2017. roaune Ha Ofceky 3a CUTHANE M CHCTEME,
ca npoceyHoM oueHoM 9.31. Jlunnomcku pajn ,.Knacugukaiyja nokpera pyke Ha OCHOBY KMHEMATCKHX
napaMeTapa IpPHUMEHOM HeypamHuUX Mpexa' je oadpaduna ca oueHom 10 1oy MEHTOPCTBOM
Jou. ap Munuue Jankosuh. Yrnucana je mactep akafeMmcke cryavje Ha OJiceky 3a curHane u cucreMe
mkosncke 2017/2018. ronune.

Tokom crynuja je ydecTBoBajia Ha BHINE TpojekTa w3 o6nacTy GHOMEAMLHUHCKOT HHKEHEPCTBA U
MEXaTPOHHUKE OJ KOjMX Ce HajBuMile U3/1Bajy NpojekTy ,.Y npaBibamwe unrepdejcom nomohy EMI™ curnana
M CHUTHaja ca akimejepomerpa™, ..YmpaBipame poborckom pykom ca 2DoF”, | Enexrpoenuenorpaduja
(EET") — npojexroBame ypehaja™ u .,ABB Robot Studio — porpamupame ABB IRB 120 unngycrpujekor
poboTa y BUPTYEJSHOM OKpyxkewy™ . HjaH je THMa Koju je paquo xa peanusauuju MoGuiHor pobora 3a
CTYIEHTCKA TakMHUea Eypobom 2016 v Eypobom 2017.

VY Toky cryndja je ydecTBoBajlia Ha TakMUuewy Enexmpujaoa 2016, Ha xome je u3 obnactu
Ayromarvka 3ay3ena 4eTBPTO MECTO Yy TNojelMHa4dHo] ¥ Tpehe MecTo y eKMIHOj KOHKYPEHLUjH, W
Enexmpujaoa 2017, na xoMme je 3ay3ena YETBPTO MECTO Y MOJ€AWHAYHO] U JIPYrO MECTO Y €KHITHO]
KOHKYpPEHLIUjH U3 ucte obnactu. Y oktobpy 2016. je yuecropana Ha bankauckoM LabView takMuueby.

Crpyuny npakcy je ypanuia y komnanuju UNO-LUX NS, rne je paauna Ha pa3BHjaiby arminkatuje 3a
aKBU3MIH]Y ¥ TIPOLIECHPAbe 3ByKa Y TIPOrPaMCcKoM OKpyxkewy LabView. [lopen Tora, obasuia je neTmy
CTpY4HY Ipakcy Ha EnextporexHH4KkoM (akylITeTy TOKOM KOje je pajuia Ha pa3BHjamy aluidkalyje 3a
yIpap/babe BUIEO UrpoM mnomohy enexrpookyrnorpadekux curHana. Crexna je ceprudukar NI CLAD
komranuje National Instruments 2015, rogune.

On codreepckux anata no6po nosuaje Matlab, LabView, Arduino, C/ C++, TiA Portal, STEP7,
SCADA.

b. Oueua HCOYHL-CHOCTH YC/IoBA

Ha ocnoBy mocraBmpene gokymentaiuje Komucuja je KoHCTaToBana Ja KaHwauaTKMiba Mapuja
HoBuuuh aunn. MEX. e1., nMa npocedny otieHy 9.31 Ha OCHOBHUM CTy/IMjaMa 1 J1a Ce yrucasa Ha MacTep
akaZieMcke crynuje Ha Enexrporexuuukom dakynrery, Mmoayn CUTHAMM U cucteMy, 1uKosicke 2017/2018.




roquHe. ToxoMm Jocajalllbux CTyAWja, KaHAMAATKHIGA je MOoKasana Map/bMBOCT M e(QUKacHOCT y
HACTaBHUM ¥ BaHHACTABHUM aKTHBHOCTHMA, KOJIETHjATHOCT U CKJIOHOCT Ka TUMCKOM pajy.

Ha Karenpu 3a currane m cucreme ciyliajna je u nojoxunaa npeamere: CHCTEMU M CUTHAIM y
OpraHusMy, AKBU3MIWja eNeKTPO(U3MOJIONIKHX CHUTHAa, EjekTpuuHa Mepema, MeTone aHamuse
eJIEKTPOGHU3HOONIKIX cUTrHana ¥ KIIMHHYKO MHIKEmepCTBo, cBe ca oneHoM 10. Tume je monoxuna cee
IpeIMeTe U3 KOjiX ce TpaXku MpOoceyHa olleHa 3a 0Baj H360p.

Ha ocHOBY pesynrTaTta QUITIOMCKOT pajia KaHAWAATKUIbA je Hanucana paja 3a mehynapoany Temndop
koHdpepeHumjy: Mapuja M. Hosuunh, Mununa M. Jaakosuh, 'opan C. Kpawrdes, Mupjana b. [Tomosuh
,,Classification of forearm movements based on kinematic parameters using artificial neural networks®
KOju je y dasu peneHsyje.

VY 3umMckoM ceMecTpy Hikosicke 2016/2017. ronuHe kaHAXIATKUbA je OUila aHraKOBaHA Kao CTYAEHT
JIEMOHCTpaTOp MpH U3BOherwy abopaTopHjckuX BexxOU Ha mpeamery Enexmpuuna meperva Ha Katenpu
3a CHrHajle M cucteMe. Y JieTheM ceMmectpy Lukosicke 2016/2017. je Omna aHraxxoBaHa Kao CTYAEHT
JleMOHCTpaTop mpu u3Bohemy mnaboparopujckux BexxOM Ha npeameruma Cucmemu aymomamcroe
ynpaemwarea 2, Henuneapnu cucmemu ynpaemarea u Cuenanu u cucmemu Ha Kartenpu 3a curnane u
CHUCTEME.

B. 3ak/pyuak u npemior

Ha xonkypc 3a n360p capajiHika y HaCTaBH ca IIYHHM paJHHUM BPEMEHOM, Ha TOJUHY JaHa, 3a YKy
Hay4dHy obOnact BromenuiuMHcKa TeXHHMKa, jaBHIa c€ caMo jeHa KaHAWAaTKumba U To Mapuja Hopuunh,
JUIUT. UHX. EJIEeKTPOTeXHWKe W padyHapcTBa. M3 jokymeHTanmje Kkojy je mpwioxuna, Komucwuja
KOHCTaTYje a KaHAHAATKHILA HCNYHAaBa CBe 3aK0HCKe, JopManHe M CYIITHHCKE YCJIOBe HABEICHE Y
KOHKYpCY, Kao M CBe KpUTepHjyM€ Koju ce yoOHuajeHO TmpuMmemyjy npunukoM wu3bopa Ha
Enextporexnuukom ¢axynrery y beorpany.

KanaunaTkuma je nokasana MHTEPECOBalEe U CHOCOOHOCT 3a MeJarouIky paJl Kpo3 jeHOTOIUIIILE
JIEMOHCTPAaTOPCKEe aKTHBHOCTH, Kao M MYJITHIMCLMIUIMHADHUA NPHUCTYN Yy CTyJUpamy U pellaBamy
WHKEHEPCKUX 3aJaTaka IITO je o W3y3eTHOr 3Hadaja 3a HAcTaBHM W HAydyHH paj y objacTtd
buomenuuuncke texauke Ha Karenpu 3a curnane u cucreme. Ctora KomucHja vMa 3aJJOBOJBCTBO U 4acT
na mnpeaioxu u3bopHom Behy Enextporexnuukor ¢axynrera y beorpapy nma auru. usHx. Mapujy
HoBuuuh wuzabepe y 3Bame capagHMka Yy HacTaBd ca IYyHMM pajJiIHUM BpeMeHoM 3a obnact
broMeuiIMHCKE TEXHUKE.

beorpan, 30.10.2017. roaune
YJIAHOBUY KOMUWCHIE
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Hp Mupjana ITOHOBHH, HAay4YHU CaBETHHUK
HMHeTuTyT 32 MEIUIMHCKA UCTpaXkuBama y beorpany




