|IZBORNOM VECU MASINSKOG FAKULTETA
UNIVERZITETA U NISU

Odlukom Izbornog vec¢a Masinskog fakulteta Univerziteta u NiSu i reSenjem Dekana
br.612-472-3/09 od 05.06.2009. imenovani smo za ¢lanove Komisije za pisanje Izves$taja
za izbor jednog saradnika u zvanje asistenta za uzu nauc¢nu oblast Mehatronika.

Na osnovu uvida u konkursni materijal koji nam je dostavljen, Izbornom vecu
Masinskog fakulteta Univerziteta u NiSu podnosimo sledeci

| ZVESTAIJ

Na raspisani konkurs, objavljen u dnevnom listu "Narodne novine" od 11-12. 04. 2009.
godine, prijavio se samo jedan kandidat, BILJANA DORDEVIC, dipl.maS$.inz, asistent
pripravnik MasSinskog fakulteta u NiSu.

1. OPSTI BIOGRAFSKI PODACI

1.1. Liéni podaci

Biljana Dordevi¢, dipl.mas.inZ., rodena je 07.09.1960. god. u Surdulici. Nastanjena
je u Nisu.

1.2. Obrazovanje

Kandidatkinja je 1975. godine zavrSila osnovnu Skolu “Marsal Tito” u NiSu, a 1979.
godine gimnaziju “Bora Stankovi¢” u NiSu. Za odli¢an uspeh u osnovnoj i srednjoj Skoli
dobila je diplome “Vuk Karadzi¢”.

Kandidatkinja je 1979. godine upisala Masinski fakultet u NiSu. Diplomirala je juna
1987. godine na smeru Precizno masinstvo. Diplomski rad pod nazivom “Konstrukcija
uredaja za ispitivanje masinskih elemenata na istezanje i pritisak” odbranila je sa ocenom
10 (deset).

Doktorske studije iz oblasti Mehatronike upisala je 2007. godine na Masinskom
fakultetu u NiSu.

Kandidatkinja govori engleski i francuski jezik.



1.3. Profesionalna karijera

Po diplomiranju, kandidatkinja je 1987. god. zasnovala radni odnos u Elektronskoj
industriji u fabrici «<SD» u Sektoru za razvoj novih tehnologija. Do 1989. godine radila je na
poslovima konstruktora i bila angazovana na izradi konstrukcija novih proizvoda, razvoju
postojecih i kreiranju novih tehnologija proizvodnih procesa. 1989. god. kandidatkinja
prelazi da radi u MIN Institut u okviru MasSinske industrije NiS. Kao samostalni istrazivac
projektant u Sektoru za merno-regulacionu tehniku radila je na poslovima razvoja i
projektovanja merno-regulacionih postrojenja. 1994. god. zasniva radni odnos na
Masinskom fakultetu Univerziteta u NiSu na Katedri za precizno maSinstvo.

2. PREGLED DOSADASNJEG NAUCNOG | STRUCNOG RADA KANDIDATA

Kandidatkinja je uz prijavu prilozila sledec¢e radove:

2.1. Naudni i struéni radovi

2.1.1. Boban Andelkovi¢, Biljana Dordevi¢, Koncept upravljanja racunarom procesom
filtriranja Seéernog soka, V Konferencija SAUM, Novi Sad, 2-3 oktobar 1995.,
Zbornik radova str. 235-238.

2.1.2. Tomislav Petrovic, Biljana Dordevi¢, Analiza moguc¢nosti upravljanja pravolinijskim
kretanjem, JUMEH 1997, XXII Jugoslovenski kongres teorijske i primenjene
mehanike, Vrnjacka banja, 2-7 jun 1997.

2.1.3. Tomislav Petrovi¢, Biljana Dordevic¢, Operating Characteristics of Drive Mechanisms
of Ventilation Systems, International Symposium Machines and Mechanisms,
Belgrade, September 2-5, 1997.

2.1.4. Tomislav Petrovi¢, Biljana Pordevi¢, Analisis of Characteristics of Mechanisms for
Trasnsformation of Circular into Linear Movement, International Symposium
Machines and Mechanisms, Belgrade, September 2-5, 1997.

2.1.5. Tomislav Petrovi¢, Biljana Pordevi¢, Merenje parametara diferencijalnog zup&astog
mehanizma u prelaznim rezZimima, Simpozijum 0 merenjima i mernoj opremi,
Beograd, 6-8 oktobar, 1998.

2.1.6. Tomislav Petrovi¢, Biljana Dordevi¢, Influence of Dynamic Behaviour of Spiral -
Differential Mechanisms on Final Element Motion Control, 44" International
Scientific Colloquium Technical University if IImenau, September 20-23, 1999.

2.1.7. Aca Mici¢, Biljana Pordevi¢, Camera Calibration for Mechatronic Measurement,
ICEST - XLIII International Scientific Conference on Information, Communication
and Energy Systems and Technologies, 25-27.06.2008.god., Elektronski fakultet
Univerziteta u NiSu, Ni$, Zbornik radova, ISBN 978-86-85195-60-0, Vol. 2, str. 562-
565.



2.1.8. Aca Mici¢, Biljana Dordevi¢, Poredenje metoda kalibracije kamere za primenu u
mehatronici, HIPNEF, 31. Kongres sa medunarodnim uce$éem, 15-17.10.2008
god, VrnjaCka banja, Srbija, Zbornik radova, ISBN 978-86-80587-87-5 (MF), str.
383 - 388.

2.2. Naucno-istrazivacki projekti
Kandidatkinja je uCestvovala u realizaciji sledecih projekata:

2.2.1. WUS Project: "E-learning of Engineering Graphics" (WUS projekat "Elektronsko
ucCenje InZenjerske grafike"). Rukovodilac projekta bio je prof. dr Zivota Zivkovic,
Masinski fakultet Nis. 2006-2007.

2.2.2. "Primena naprednog modeliranja, intiligentne senzorike i aktuatora, kao i bezicnih
komunikacija u daljinskom upravljanju kompleksnim komunalnim sistemima“ (EVB:
TR 14061) koji finansira Ministarstvo za nauku i tehnoloski razvoj Rebuplike Srbije.

2.2.3. “Razvoj inteligentnog bolni¢kog kreveta u terapiji nepokretnih bolesnika” (EVB: TR
14029) koji finansira Ministarstvo za nauku i tehnoloSki razvoj Rebuplike Srbije.

2.3. Objavljeni udzbenici
Kandidatkinja je koautor udzbenika:

2.3.1. Aca Mici¢, Zivota Tasié, Biljana Dordevi¢, Zbirka reSenih zadataka iz elektrotehnike
sa elektronikom, Masinski fakultet Univerziteta u NiSu, ISBN 86-80587-52-4, NiS,
2006.

2.4. Analiza dosadasnjeg nau¢nog i stru¢nog rada kandidata

U radu 2.1.1. razmatran je problem filtera uguséivata Secernog soka u procesu
proizvodnje Secera za Ciji rad je neophodno formiranje sistema automatskog upravljanja.
U radu je dat konkretan primer ovog sistema koji je zasnovan na programabilnom
raCunaru kao osnovnom elementu upravljanja i pneumatskim izvrSnim organima.
Analogno upravljanje pojedinim veliCinama je prepusteno klasi¢noj upravljackoj tehnici
(PID-K regulatori). Rad prikazuje koncept primenjenog resenja.

U radu 2.1.2. prikazana je mogucnost kontrole i upravljanja sistemima sa
pravolinijskim kretanjem izvrSnog elementa. Dosadasnji tehniCki razvoj omogucio je
primenu transformacije razliCitih oblika energije u kinetiCku energiju kruznog kretanja sa
visokim stepenom korisnog dejstva. 1z tog razloga se vrlo Cesto koriste pogonski elementi
sa kruznim kretanjem. Ostvarivanje pravolinijskog kretanja izvrSnog elementa, odnosno
transformacija kruznog kretanja pogonskog elementa u pravolinijsko kretanje izvrSnog
elementa skopfano je sa mnogobrojnim problemima. Zbog izuzetno povoljnih
kinetostatiCkih osobina i primene standardnih elemenata u svojoj konstrukciji zavojni
mehanizam zauzima znacajno mesto i vrlo Cesto se korisiti u savremenoj masinogradnji. U
radu su iz tog razloga analizirane moguc¢nosti upravljanja ovim mehanizmom. Kao
pogonski elementi u praksi se naj¢eS¢e koriste rotacioni motori zbog visokog stepena



korisnog dejstva transformacije elektriCne energije u energiju rotacionog kretanja. Zato se
kao znacajni problem javlja nacin ostvarivanja pravolinijskog kretanja primenom
mehanizama za transformaciju rotacionog kretanja pogonskog u pravolinijsko kretanje
izvrSnog elementa, kao i mogucnost uparavljanja ovako ostvarenim pravolinijskim
kretanjem. Ispitivanja su obavljena na modelima napravljenim specijalno za tu svrhu, a
realizovana su u Laboratoriji MaSinskog fakulteta Univerziteta u NiSu i Preduzeéu za
proizvodnju mehanickih i elektronskih sistema «Mehatronika» - NiS. Rezultati ispitivanja
pokazali su da mehanizam poseduje izvanrede dinamiCke osobine i da je narocito
pogodan za primenu na sistemima sa Cestim i brzim promenama smera kretanja i pri
velikim statickim i dinamickim opterecenjima.

U radu 2.1.3. posebna paznja posvecena je mogucnostima za realizaciju optimalnih
radnih uslova kao jednim od preduslova za ostvarivanje visoke produktivnosti pri fiziCkom i
intelektualnom radu. Znacajan deo ovih aktivnosti odvija se u prostranim objektima pa je
samim tim i problem grejanja, ventilacije i klimatizacije prostorija od izuzetnog znacaja. U
cilju prevazilazenja problema i imajuc¢i u vidu da se provetravanje u prostorijama ovih
dimenzija obavlja najceSce preko kupola i visokih prozora kojima se otezano manipuliSe
zbog dimenzija, polozaja i tezine, razvijen je specijalni zavojno-poluzni mehanizam za
manipulaciju ventilacionim otvorima. Mehanizam je realtivno malih dimenzija u poredenju
sa do sada primenjivanim mehanizmima, poseduje povoljne kinematiCke i kinetostaticke
karakteristike i mogucnost lokalnog i daljinskog upravljanja. U skladu sa tim naSao je
znacajnu primenu u fabrickim halama, hangarima, magacinima, trznim centrima,
stambenim objektima i sl. U radu je dat opis rada mehanizma i njegove osnovne
kinematske i radne karakterisitike. Eksperimentalno je dokazano da se sa relativno malim
pogonskim elektromotorima moze ostvariti potrebna sila za manipulaciju i najveéim
poklopcima ventilacionih otvora koji se primenjuju u praksi.

U radu 2.1.4. dato je konstrukciono reSenje novog mehanizma koji predstavlja
kombinaciju zavojnog i diferencijalnog zup€astog mehanizma, izvrSena je analiza rada,
nacina upravljanja i ukazano je na veoma povoljne kinematiCke i dinamiCke osobine u
poredenju sa najSire primenjivanim mehanizmima. Zbog specificnog nacina impulsnog
upravljanja mehanizam poseduje ekstremno kratke periode pri promeni smera kretanja.
Eksperimentalna analiza potvrdila je teorijske pretpostavke o radnim karakteristikama
mehanizma.

Rad 2.1.5. opisuje mehanizam za transformaciju kruznog u pravolinijsko kretanje sa
impulsnim upravljanjem koji se sastoji iz standardnog zavojnog i diferencijalnog zup€astog
mehanizma. Ova kombinacija omoguéava veoma jednostavno upravljanje ¢lana sa
pravolinjskim kretanjem. U cilju eksperimentalne provere teorijskih postavki izvrSena su
merenja parametara diferencijalnog zupfastog mehanizma u prelaznim rezimima.
Posebna paznja posvecéena je dinamickim ispitivanjima parametara u prelaznim rezimima
Sto je potvrdilo izuzetno povoljne karakteristike upravljackog mehanizma.

U radu 2.1.6. posebna paznja posvecena je mogucnostima upravljanja kretanjem
izvrSnog elementa mehanizma i uticaju dinami¢kog ponaSanja zavojno-diferencijalnog
mehanizma, kao i uticaju dinami¢kog ponasSanja zavojno-diferencijalnog mehanizma ne
upravljanje kretanjem. Specifi€na konstrukcija mehanizma omoguéava da se upravljanje
kretanjem izvrSnog elementa obavlja dejstvom upravljackog signala na sam izvrsni
element. Inercijalne sile elemenata u kinematskom lancu su svedene na minimum i
postignuta je izuzetna tacnost pozicioniranja izvrSnog elementa mehanizma. Strukturu
mehanizma sa pravolinijskim kretanjem konstantne brzine ¢ini, pored upravljacke
elektronike, standardni elektromotor sa konstantnom jednosmernom brzinom obrtanja,



zavojno-diferencijalni mehanizam za transformaciju kretanja i sistem za merenje pozicije
izvrSnog elementa mehanizma. Rezultati ispitivanja, koja su izvrSena na Masinskom
fakultetu u NiSu, dati su u vidu preporuka za konstruisanje i primenu u praksi.

U radu 2.1.7. analizirani su neki aspekti kalibracije kamere u odnosu na specificne
zahteve mehatroniCkih sistema. Digitalna obrada slike se koristi tamo gde je
konvencionalnim metodama tesko ili nemoguce prikupiti korisne informacije. Ovakav nacin
prikupljanja informacija ima niz prednosti poput raznovrsnosti rezultata (opisni podaci,
fotografski dokumenti, graficki dokumenti, numericki podaci...), visokog raspona tacnosti
(od 0.1mm do nekoliko metara), velikih moguénosti automatizacije prikupljanja i obrade
informacija sa snimaka, brojnih oblasti primene, velike pouzdanosti zbog objektivne
registracije svih informacija na snimku, jednostavne mogucénosti naknadnih merenja i
pracenja promena, Siroke spektralne ostljivosti (IC, termalno zraCenje i druge vrste
elektromagnetnog zracenja) i dr. Sve ove informacije mogu biti prikupljene kamerama.
Prvi korak pri upotrebi kamere za merenja je njena kalibracija tj. odredivanje geometrijskih
i optiCkih karakteristika i unutrasnjih i spoljasnjin parametara kamere razliCitim postupcima.
Za merenje parametara pokretnih i nepokretnih objekata potrebno je najpre eliminisati
odredene tipove distorzije. Analiza postupaka reSavanja ovog problema predstavljena je
odgovarajucim tabelama. Na osnovu rezultata moguce je izvrsiti procenu izbora metoda
kalibracije digitalne kamere za svaki specifi¢ni slu¢aj primene u mehatroni¢kim sistemima.

U radu 2.1.8. su opisani postupci kalibracije digitalne kamere i nacinjena je njihova
uporedna analiza. Kalibracija kamere je jedan od najbitnijih koraka u procesu formiranja
kvalitetne slike realne scene cCijom se daljom digitalnom obradom moze dobiti niz
znacajnih, raznovrsnih informacija primenljivih u praksi. U radu su prezentovane neke
metode kalibracije sa ciliem da se zadovolje specificni zahtevi mehatronickih sistema.
Poseban osvrt u€injen je na metod 3D kalibracije imajuci u vidu preciznost i pouzdanost
rezultata koji se na ovaj nacin ostvaruju. Na osnovu ove analize moguce je izvrSiti procenu
izbora metode kalibracije digitalne kamere za svaki specificni sluaj primene u
mehatronickim sistemima.

Biljlana Dordevi¢c je radom na navedenim projektima pokazala sposobnost
prakticnog reSavanja multidisciplinarnih problema. U okviru projekta TR 14029
uCestvovala je u razvoju i izradi prototipa i formiranju tehnicke dokumentacije inteligentnog
bolniCkog kreveta.

3. NASTAVNO-PEDAGOSKI RAD

Kandidat je na visokom stru¢nom i pedagoskom nivou izvodio vezbe iz predmeta
InZenjerska grafika, Konstrukcije finomehaniCkih elemenata, Konstrukcije elemenata i
sistema, TehniCko crtanje, Merna tehnika, Elektrotehnika sa elektronikom, Programske i
raCunarske aplikacije i Digitalna obrada slike u mehatronici na MasSinskom fakultetu
Univerziteta u NiSu. Nastavne obaveze obavlja veoma savesno i pedantno.



Na osnovu ukupne naucne i nastavne aktivnosti, Komisija zakljucuje da
kandidatkinja ispunjava sve uslove predvidene Zakonom O visokom obrazovanju i
predlaze Izbornom vecu Masinskog fakulteta u Nisu da Biljanu 80rdevic dip!. ing. mas.
izabere u zvanje ASISTENTA za uzu naucnu oblast Mehatronika.
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2. dr Nenad D. Pavlovic, red. prof. Masinskog fakulteta u Nisu
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3. dr Vidosav Stojanovic, red. prof. Elektronskog fakulteta u Nisu




