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IZBORNOM VECU MASINSKOG FAKULTETA U NISU

NAUCNO-STRUCNOM VECU ZA TEHNICKO-TEHNOLOSKE NAUKE
UNIVERZITETA U NISU

Odlukom Naucno-stru¢nog veca za tehniCko-tehnoloske nauke Univerziteta u NisSu, br. 8/20-01-
002/11-02 od 14.03.2011. godine, imenovani smo za ¢lanove Komisije za pisanje izvestaja za izbor
jednog nastavnika u zvanje docent za uzu naucnu oblast automatsko upravijanje i robotika.

Na osnovu uvida u konkursni materijal koji nam je dostavljen, Izbornom ve¢u Masinskog fakulteta u
Nisu i Nauéno-struénom veéu za tehnicko-tehnoloske nauke Univerziteta u Nisu podnosimo slededi

IZVESTAJ

Na raspisani Konkurs objavljen u listu “Narodne Novine” od 02.02.2011. godine, prijavio se samo
jedan kandidat, dr Danijela Risti¢-Durrant, diplomirani masinski inzenjer, naucni radnik na Institutu
za automatiku Univerziteta u Bremenu, Nemacka.

1. BIOGRAFSKI PODACI

a) Liéni podaci

Kandidat dr Danijela Risti¢-Durrant rodjena je 10.05.1969. godine u Nisu. Ima adresu stalnog
boravka u Nisu u ulici Nikole Kopernika 57/7. Udata je i sa suprugom, engleskim drzavljaninom,
priviemeno boravi u Nemackoj.

b) Podaci o obrazovanju

Dr Danijela Risti¢-Durrant je osnovnu $kolu "Cele-kula" u Ni$u zavrsila sa odli¢nim uspehom
kao nosilac diplome "Vuk Karadzi¢". Srednju $kolu "Bora Stankovi¢" u NiSu matematicko-tehnicke
struke, zanimanje programer, takode je zavrsila sa odli¢nim uspehom i kao nosilac diplome "Vuk
Karadzi¢".

Skolske 1987/88. godine otpocela je studije na Masinskom fakultetu Univerziteta u Niu i iste
zavrsila 9. septembra 1992. godine. Diplomirala je na profilu automatsko upravljanje sa srednjom
ocenom 9,58 (devet i 58/100) u toku studija i ocenom 10 (deset) na diplomskom radu iz oblasti
upravljanja pod naslovom ,Projektovanje korektora na bazi rekonstruktora punog | redukovanog
reda za diskretne modele dinamickih sistema sa primenom na model kretanja broda“.

Po diplomiranju, 1993. godine, upisala je posledipiomske studije iz oblasti automatskog
upravijanja na Masinskom fakultetu u Nisu i sve predvidene ispite poloZila je sa proseénom ocenom
10 (deset). Magistarsku tezu pod nazivom "Polinomni pristup projektovanju LQG optimalnog
upravijanja sa primenom na masinske sisteme" odbranila je 10.07.1998. godine i stekla akademski
naziv magistra nauka u oblasti automatsko upravljanje i robotika.

Novembra 2002. godine otpocela je doktorske studije na Univerzitetu u Bremenu, Nemacka,
na Institutu za automatiku (IAT), gde je 25.04.2007. godine odbranila doktorsku disertaciju pod
nazivom ,Feedback structures in image processing“ i polozila doktorski ispit sa maksimalnom
ocenom "Summa cum Laude". Time je stekla zvanje doktora tehni¢kih nauka. Diploma o steCenom
zvanju doktora tehnickih nauka joj je priznata od strane Univerziteta u Nisu jula 2008. godine.

Kandidat aktivno vlada engleskim i nemackim jezikom.

Pored brojnih nagrada i priznanja za postignute rezultate na takmiCenjima znanja u osnovnoj i
srednjoj Skoli, za postignut uspeh u toku studija dr Danijela Ristic-Durrant je dobila sledece
nagrade:

e kao najbolji student prve godine studija na Masinskom fakultetu u NiSu u $kolskoj
1987/88 godini Znacku i Povelju Univerziteta u Nisu.
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e za najbolju doktorsku disertaciju iz oblasti elektrotehnickih nauka u Skolskoj 2006/2007
godini Povelju Univerziteta u Bremenu, Nemacka.

c) Profesionalna karijera

Nakon izbora u zvanje asistent pripravnik na Katedri za precizno masinstvo i automatiku,
marta meseca 1993. godine dr Danijela Ristic-Durrant je zasnovala radni odnos na Masinskom
fakultetu u NiSu. U zvanje asistenta na istoj Katedri izabrana je 1998. godine, a 2002. godine je
reizbrana u isto zvanje.

U toku studija na Masinskom fakultetu u NiSu dr Danijela Risti¢-Durrant je bila angazovana
kao demonstrator laboratorijskih vezbi iz predmeta "Fizika", a kao asistent pripravnik i kasnije
asistent do maja 2002. godine drzala je vezbe iz predmeta "Automatsko upravijanje", "Diskretni
sistemi AU", "Dinamika i identifikacija procesa*, ,Optimalno upravijanje®, ,Elektrotehnika sa
elektronikom®  (laboratorijske vezbe), ,Prenosnici snage (elektricni prenosnici snage)” i
~Elektromehanika®.

U toku studija, kao i nakon magistriranja, bila je nosilac nekoliko stipendija kao $to su
stipendija Univerziteta u NiSu i istrazivacka stipendija organizacije za akademsku razmenu
Republike Austrije zahvaljujuci kojoj je boravila na Univerzitetu u Lincu, na Katedri za automatsko
upravljanje grupe za Mehatroniku u oktobru 2001. godine. U okviru programa organizacije za
akademsku razmenu Savezne Republike Nemacke (German Academic Exchange Service-DAAD)
dodeljena joj je stipendija za studijski boravak na Institutu za automatiku (IAT) Univerziteta u
Bremenu u periodu 1.5.2002.-31.10.2002. U toku boravka na IAT-u, kao nosioc DAAD-ove
stipendije, bila je uklju¢ena u realizaciji naucno-istrazivackog projekta "Feedback structures in
image processing”. Resavajuci problem upravljanja u obradi slike otkrila je oblast digitalne obrade
slike kao vrlo izazovnu i potencijalno novu oblast primene automatskog upravijanja (posebno
robustnog upravljanja koje je predstavljalo uzu oblast njenog nauénog istrazivanja nakon odbrane
magistarske teze u periodu 1998-2002.godine). To je bio i razlog da prihvati doktorske studije na
IAT-u u oblasti upravljanja u obradi slike i robotici, koje je zapoCela novembra 2002.godine. U toku
doktorskih studija u periodu 2002-2006. godine dr Danijela Risti¢-Durrant je koristila odsustvo sa
Masinskog fakulteta u NiSu i bila je angazovana kao nauéni radnik i asistent u nastavi na
Univerzitetu u Bremenu. Oktobra 2006. godine sporazumno je prekinula radni odnos na Masinskom
fakultetu u NiSu i nastavila rad na Univerzitetu u Bremenu u Nemackoj kao asistent u nastavi i kao
naucni radnik najpre bez zavrSenog doktorata a od juna 2008. godine kao naucnik na
postdoktorskoj poziciji. Kao asistent u nastavi drzala je vezbe iz predmeta “Robotika I’ (na
engleskom jeziku), “Robotika II* (na engleskom jeziku), “Osnove autornatskog upravijanja“ (na
nemackom jeziku), “Osnovna laboratorija za automatsko upravijanje* (na nemackom jeziku) i
“Napredna laboratorija za automatsko upravijanje’ (na nemackom i na engleskom jeziku). Od 2008.
godine dr Danijela Risti¢-Durrant radi i kao predava¢ po ugovoru na Univerzitetu u Bremenu za
predmete “Robotika I’ (na engleskom jeziku), “Robotika ll-upravijanje robotima pomocu vizije
(visual-guided robotic systems)" (na engleskom jeziku) na diplomskim i master studijama.

U okviru ERASMUS programa za razmenu nastavnog osoblja, kao gostujuci nastavnik sa
Univerziteta u Bremenu dr Danijela Risti¢-Durrant je boravila na Univerzitetu Vigo, Spanija, na
Katedri za automatiku juna 2003. godine i na Univerzitetu Jaume |, Laboratorija za robotiku,
Castellon de la Plana, Spanija, maja meseca 2004. godine i maja meseca 2005 .godine.

U dosadasnjem radu kao naucni radnik na postoktorskoj poziciji na Univerzitetu u Bremenu od
2008. godine dr Danijela Risti¢é-Durrant je posebno bila angazovana u izradi prijava za nauéno-
istrazivacke projekte. Uspesno je koordinirala i realizovala prijavu sledecih nacionalnih (nemackih)
projekata u Ciju je realizaciju kasnije bila ukljuCena, ili je i dalje ukljucena, kao istraziva¢ i kao
menadzer projekta: :

-"Robowalker 2-mobiini robotski sistem za rehabilitaciju hoda", projekat Ministarstva privrede i
tehnologije Savezne Republike Nemacke (BMWi)

-"HiSpe3D-Vision, napredni sistem vizije za asistenciju vozaca", projekat Ministarstva za
obrazovanje i istrazivanje Savezne Republike Nemacke (BMBF).
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Pored nacionalnih (nemackih) projekata uspesno je koordinirala i realizovala prijavu nekoliko
medjunarodnih projekata:

-"Robusni sistemi vizije u rehabilitacionoj robotici" u okviru programa zajedni¢kog
unapredjenja razmene uCesnika na projektima izmedju Republike Srbije i Savezne Republike
Nemacke 2009-2010.

Poseban uspeh je postigla u koordinaciji i realizaciji prijave evropskog kolaborativnog projekta
(integrisani projekat IP) "CORBYS-Cognitive Control Framework for Robotic Systems® u okviru
programa Evropske Unije FP7. CORBYS konzorcijum broji 11 ¢lanova iz 6 evropskih zemalja:
Nematke, Velike Britanije, Slovenije, Belgije, Norveske i Spanije. CORBYS konzorcijum je poéeo sa
radom 1.2.2011. Dr Danijela Risti¢-Durrant je angazovana kao istrazivac u projektu i kao menadzer
projekta.

Kandidat ima publikovanih 45 radova, Stampanih u Casopisima i zbornicima radova i
prezentovanih na naucnim konferencijama. Koator je jednog univerzitetskog udzbenika, jednog
poglavlja u knjizi i koeditor jednog zbornika.

Dr Danijela Ristic-Durrant je u toku akademske karijere bila angazovana kao recenzent u
medunarodnim ¢asopisima i na konferencijama. Izmedju ostalih bila je recenzent u ¢asopisima iz
oblasti robotike sa SCI liste: "IEEE Transactions on Systems, Man, and Cybernetics: Part C" i
"Advanced Robotics".

2. PREGLED DOSADASNJEG NAUCNOG | STRUCNOG RADA KANDIDATA

Dosadasnji naucno istrazivacki rad Danijele Ristic-Durrant se moze podeliti na dva perioda:
do doktorskih studija i od pocetka doktorskih studija do danas. U prvom periodu uza oblast nau¢nog
istrazivanja Danijele Ristic-Durrant obuhvatala je robustno optimalno upravljanje i polinomni pristup
reSavanju problema robustnog optimalnog upravljanja. Od pocetka doktorskih studija pa do danas
njen naucni rad je interdisciplinarni i obuhvata kori§c¢enje znanja i iskustva iz robustnog optimalnog
upravljanja za unapredjenje digitalne obrade slike. Trenutna uza oblast nauCnog istrazivanja
kandidata obuhvata robustne sisteme vizije u robotici. Dr Danijela Ristic-Durrant je do sada
publikovala 45 radova, Stampanih u Casopisima i zbornicima radova i prezentovanih na nau¢nim
konferencijama. Koator je jednog univerzitetskog udzbenika, jednog poglavlja u knjizi i koeditor
jednog zbornika.

2.1. NAUCNO-STRUCNI RADOVI

a) Radovi objavljeni u medunarodnim ¢asopisima (posle izbora u zvanje asistenta)

2.1.1 Nikoli¢ V., Risti¢ D., Polynomial Equation Approach to the Dual Criterion Stochastic Optimal
Control Problem: Application to an Extruder, Machine Dynamics Problems, Vol. 25, No. 2,
pp. 75-89, 2001.

2.1.2 (SCl lista, IF 2,016) Volosyak I., Kouzmitcheva O., Risti€¢ D., Graser A., Improvement of Visual
Perceptual Capabilities by Feedback Structures for Robotic System FRIEND, |EEE
Transactions on Systems, Man, and Cybernetics: Part C, Vol. 35, No. 1, pp. 66-74, 2005.

2.1.3 (SCle lista, IF 0,885) Risti¢ D., Graser A., Performance Measure as Feedback Variable in
Image Processing, EURASIP Journal on Advances in Signal Processing (has changed title
to EURASIP Journal on Advances in Signal Processing), Volume 2006, Article ID 27848, 12
pages, 2006.

b) Radovi objavljeni u medunarodnim ¢asopisima (pre izbora u zvanje asistenta)

2.1.4 Nikoli¢ V., Cojbasic¢ Z., Pajovi¢ (Risti¢) D., Proposal for an algorithm for increasing the
accuracy of an optimal estimation of the generalized Kalman discrete filter for non-linear
systemns, Theoretical and applied mechanics, br. 19, str. 99-106, 1993.




2.1.5 Nikoli¢ V., Pajovi¢ (Risti¢) D., Cojbasi¢ Z., Design of the polynomial LQG optimal controller

with modified cost function for a hydraolic system, Bulletins for Applied Mathematics, pp.
105-114, Budapest, 1997.

2.1.6 Cojbasic Z., Nikoli¢ V., Pajovi¢ (Risti¢) D., Comparison of fuzzy Pl and stochastic LQG

controller for a pneumatic servosystem exposed to random disturbances, Bulletins for

Applied Mathematics, pp. 115-124, Budapest, 1997.

¢) Radovi objavljeni u nacionalnim ¢asopisima (posle izbora u zvanje asistenta)
2.1.7 Risti¢ D., Volosyak |., Gréser A., Feedback Control in Image Processing, atp international

automation technology in practice, Oldenbourg Industrieverlag GmbH, Miinchen,
No. 1/2005, pp. 61-70, 2005.

2.1.8 Risti¢ D., Graser A., Closed-loop control of binary segmented image quality for improvement

of digital image processing, Facta Universitatis, Series: Automatic Control and Robotics, Vol.
7,No 1, pp. 27 — 34, 2008.

2.1.9 Alhwarin F., Risti¢ —Durrant D., Graser A., VF-SIFT: Very Fast SIFT Feature Matching,

Pattern Recognition Lecture Notes in Computer Science, Springer-Verlag Berlin, Heidelber,
Volume 6376/2010, 222-231, DOI: 10.1007/978-3-642-15986-2_23, 2010.

d) Radovi saopsteni na medunarodnim skupovima (posle izbora u zvanje asistenta)

21.10

21.11

2.1.12

2.1.13
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2.1.15

2.1.16

21.17

2.1.18

Nikoli¢ V., Risti¢ D., Design of the Optimal Controller Based on the Polynomial System
Model, 7th Mini Conference on Vehicle System Dynamics, Identification and Anomalies,
Budapest University of Technology and Economics, Faculty of Transportation Engineering,
Budapest, Hungary, November, 2000.

Nikoli¢c V., Risti¢ D., Solution of H, optimal control problem based on the polynomial system
model, XVI International Conference on ,Material Flow, Machines and Devices in Industry,
Proceedings, pp. 5.11-5.15, Belgrade, Yugoslavia, Dec. 7-8 2000.

Nikoli¢ V., Risti€ D., Nestorovi¢, T., Comparative Analysis of Fixed Polynomial H, and

Adaptive Minimum Variance Self-Tuning Controller for a Single-Screw Extruder, Proc. of VI
Triennial International Conference on Systems, Automatic Control and Measurements,
Vrnjatka Banja, Serbia, 2001.

Nikoli¢ V., Risti¢ D., Cojbasi¢ Z., Design of the polynomial H, requlator with two-degrees-of-
freedom, 8th Mini Conference on Vehicle System Dynamics, Identification and Anomalies,
Budapest University of Technology and Economics, Faculty of Transportation Engineering,
Budapest, Hungary, 2002.

Ristic D., Graser, A., Image Processing and Control, in Proc. of VIII Triennial International
SAUM Conference on Systems, Automatic Control and Measurements, pp. 170-177,
Belgrade, Serbia and Montenegro, November, 2004.

Nikoli¢ V., Risti¢ D., Polynomial Equation Approach to the Optimal Control Problems: H,
Optimal Control, Proc. of VIII Triennial International Conference on Systems, Automatic
Control and Measurements, Belgrade, Serbia and Montenegro, pp. 76-85, 2004.

Aiteanu D, Risti¢ D., Graser, A., Content Based Threshold Adaptation for Image Processing
in Industrial Application, The 5th International Conference on Control and Automation, pp.
1022-1027, Budapest, Hungary, June 26-29, 2005.

Ristic D., Graser A., Feedback Control Design for the Image Segmentation Level in an
Image Processing System, International Symposium on Electronics and
Telecommunications ETC 2006, Timisoara, Romania, 2006.

Risti¢ D., Vuppala S. K., Graser A., Feedback Control for Improvement of Image Processing:
An Application of Recognition of Characters on Metallic Surfaces, 4th IEEE International
Conference on Computer Vision Systems, New York, USA, 2006,
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2.1.20

21.21

2.1.22

2.1.23

2.1.24

2.1.25

2.1.26

2.1.27

Vuppala S. K., Grigorescu S. M., Risti¢ D., Graser A., Robust Color Object Recognition for a
Service Robotic Task in the System FRIEND I/, 10th IEEE International Conference on
Rehabilitation Robotics - ICORR'07, Netherlands, 2007.

Grigorescu S. M., Risti¢c-Durrant D., Vuppala S. K., Graser A., Closed-Loop Control in Image
Processing for Improvement of Object Recognition, 17th World Congress of the International
Federation of Automatic Control (IFAC), Seoul, 2008.

Alhwarin F., Wang C., Risti¢ —Durrant D., Graser A., Improved SIFT-Features Matching for
Object Recognition, BCS International Academic Conference 2008 — Visions of Computer
Science, pp. 179-190, 2008.

Grigorescu S, Risti¢ —Durrant D., Graeser A., ROVIS: Robust machine Vision for Service
robotic system FRIEND, the 2009 IEEE/RSJ International Conference on Intelligent Robots
and Systems, St. Louis, USA, October, 2009.

Slavni¢ S., Leu A, Risti€ —Durrant D., Graser A., Modeling and simulation of walking with a
mobile gait rehabilitation system using markerless motion captured data, IEEE Humanoids
2009 Workshop Modeling, Simulation and Optimization of Bipedal Walking, Paris, France,
2009.

Alhwarin F., Risti¢ —Durrant D., Graser A., Speeded up Image Matching Using Split and
Extended SIFT Features, VISAPP 2010, International Conference on Computer Vision
Theory and Applications, 17-21 May, France, 2010.

Ristic —Durrant D., Leu A., Slavni¢ S., Graser A., Markerless Vision-Based Human Gait
Analysis System for Gait Rehabilitation, The 3rd International Congress on Gait & Mental
Function, Washington DC, USA; 2010.

Slavni¢ S., Risti¢ —Durrant D., L.eu A., Graser A., Concept of a mobile robot-assisted gait
rehabilitation system for practicing dynamic balanced walking, X Triennial International
SAUM Conference on Systems, Automatic Control and Measurements, Ni§, Serbia,
November, 2010.

Slavni¢ S., Leu A., Risti¢ —Durrant D., Graser A., Concept of a mobile robot-assisted gait
rehabilitation system — simulation study, The 2010 IEEE/RSJ International Conference on
Intelligent Robots and Systems (IROS 2010), Taipei, Taiwan, 2010.

e) Radovi saopsteni na medunarodnim skupovima (pre izbora u zvanje asistenta)

2.1.28

2.1.29

2.1.30

2.1.31

2.1.32

2.1.33

Nikoli¢ V., Pajovi¢ (Risti¢) D., Cojbasi¢ Z., Adaptive algorithm of state estimation for
nonlinear discrete systems with respect to the conditionally taken average value, PAMM
Balatonalmadi, Hungary, pp. 227-234, 1994.

Nikoli¢ V., Pajovic (Risti€) D., Dini¢ |., Projecting of a corrector on the basis of the full order
observer for a multivariable mechanical system, Zbornik na trudovi od V simpozium za
teoretska i primeneta mehanika, pp. 67-72, Ohrid, 1994.

Nikoli¢ V., Pajovi¢ (Risti€¢) D., Design of LQG optimal controller for the mode] of vehicle
vibration, NauCna konferencija s mezunarodno ucastie, Sbornik dokladi, Il tom, pp. 85-89,
Gabrovo, Bulgaria, 7-8 dekembpi, 1995.

Nikoli¢ V., Pajovié (Risti¢) D., Cojbasi¢ Z. Polynomial solution of the LQG optimal regulation
problem for a pneumatic system, PAMM, Ged, Hungary, pp. 97-102, 1996.

Nikoli¢ V., Pajovi¢ (Risti€¢) D., Projektovanje LQG optimalnog kontrolera za model jednog
hidraulicnog sistema, Drugi medjunarodni skup ,Teska masinogradnja TM'96%, Zbornik
radov, str. 5.68-5.73, Kraljevo, 1996.

Nikoli¢ V., Cojbasi¢ Z., Pajovi¢ (Ristié) D., Choice of the Optimal Control With the Stochastic
Systems With the Random Structure by Applying Inverse and Direct Algorithm of the
Continuous-Discrete Dynamic Programming, Bulletins for Applied Mathematics, pp. 125-134,
Budapest, Hungary, 1997.




2.1.34 Nikoli¢ V., Pajovi¢ (Risti¢) D., Polynomial solution of the dual criterion linear quadratic
stochastic optimal control problem for a mechanical system, 6-th Symposium on theoretical
and applied mechanics, Proceedings 1, pp. 265-272, Struga, Macedonia, 1998.

2.1.35 Nikoli¢ V., Pajovi¢ (Risti¢) D., Cojbasi¢ Z., Design Of the LQG Optimal Control for SIMO
systems Represented in Polynomial Form, VI International SAUM Conference, pp. 420-424,
NiS, Yugoslavia, 1998.

2.1.36 Nikoli¢ V., Pajovi¢ (Risti¢) D., Cojbasi¢ Z., Design of the dual-criterion LQG optimal control
based on the mathematical model in polynomial form, XV ECPD Medjunarodni nauéno-
strucni skup transport u industriji, Proceedings, pp. 4.26-4.30, Beograd, 1998.

f) Radovi saopsteni na nacionalnim skupovima (posle izbora u zvanje asistenta)

2.1.37 Nikoli¢ V., Nestorovi¢ T., Risti€¢ D., Design of Robust Controllers for a Single-Screw Extruder,
Proc. of 5th Magdeburg Days of Mechanical Engineering, Methods and Processes of
Development in Mechanical Engineering, Otto-von-Guericke Universitat Magdeburg,
Magdeburg, Germany, pp. 335-344, 2001.

2.1.38 Graser, A, lvlev O, Risti¢ D., First Experiences with Feedback Structures in Image
Processing, in Proc. of the 24th Colloquium of Automation, pp. 98-110, Salzhausen,
Germany, 2002.

2.1.39 Leu A, Risti¢ —Durrant D., Graser A., A robust system for markerless vision-based human
gait analysis for gait rehabilitation, Methods and Applications in Automation,
Salzhausen/Leer, Germany, Shaker Verlag, ISBN 978-3-8322-9512-7, 2010

dg) Radovi saopsteni na nacionalnim skupovima (pre izbora u zvanje asistenta)

2.1.40 Nikoli¢ V., Risti¢ D., Cojbasi¢ Z. Projektovanje korektora na bazi rekonstruktora za jedan
kontinualini hidraulicki sistem u kome je prisutan konstantni poremecaj, 20. jugoslovenski
kongres teorijske i primenjene mehanike JUMEH'93, str. 302-305, Kragujevac, 1993.

2.1.41 Nikoli¢ V., Risti¢ D., Cojbasi¢ Z., Projektovanje proporcionalno - integralnog regulatora u
prostoru stanja za Ward - Leonard - ov sistem, 20. jugoslovenski kongres teorijske i
primenjene mehanike JUMEH’93, str. 102-105, Kragujevac, 1993.

2.1.42 Nikolié¢ V., Pajovi¢ (Risti¢) D., Cojbasi¢ Z. Projektovanje korektora na bazi rekonstruktora
punog reda za diskretni model jednog hidrauliénog sistema u kome je prisutan konstantni
poremecaj, HIPNEF '93, Zbornik radova, str. 55-61, Beograd, 1993.

2.1.43 Nikoli¢ V., Cojbasi¢ Z., Pajovi¢ (Risti¢) D., /zbor terminalnog optimalnog upravijanja bez
ograni¢enja kod stohastickih sistema sa promenljivom strukturom, 21. jugoslovenski kongres
teorijske i primenjene mehanike JUMEH'95, Zbornik radova, str. 149-154, Ni§, 1995.

2.1.44 Nikoli¢ V., Cojbasic 7., Pajovié (Risti¢) D., Neke moguénosti za upravijanje jednom klasom
hidraulickih sistema primenom fazi logike, HIPNEF '96, pp. 239-245, Vrnjacka Banja, 1996.

2.1.45 Nikoli¢ V., Pajovié (Risti¢) D., Cojbasi¢ Z., Polinomni pristup projektovanju LQG optimalnog
kontrolera, 22. jugoslovenski kongres teorijske i primenjene mehanike JUMEH ‘97, Zbornik
radova, str. D.138-D.144, Vrnjatka Banja, 1997.

2.2. RADOVI NA STICANJU NAUCNIH KVALIFIKACIJA
2.2.1 Pajovic¢ (Risti¢), D., Polinomni pristup projektovanju LQG optimalnog upravljanja sa primenom
na masinske sisteme, magistarska teza, Masinski fakultet u Nisu, Nis, 1998.

2.2.2 Risti¢ D., Feedback Structures in Image Processing, doktorska disertacija, Shaker Verlag,
2007.

2.3. KNJIGE, POGLAVLJE U KNJIZI, UREDJIVANJE ZBORNIKA
2.3.1 Nikoli¢ V., Cojbasi¢ Z., Pajovi¢ (Risti¢), D., Automatsko upravijanje - analiza sistema, Masinski
fakultet u Nisu, 308 str., Nis (univerzitetski udzbenik), 1996.




2.3.2 Graser A, Risti¢ D., Feedback Structures as a Key Requirement for Robustness: Case
Studies in Image Processing, Chapter 9 in Robust Intelligent Systems, Alfons Schuster
(Ed.), pp. 189-209, Springer-Verlag London Ltd, 2008.

2.3.3 Graser A, Risti¢ —Durrant D. (Editors), Methods and Applications in Automation,
Salzhausen/Leer, Germany, Shaker Verlag, ISBN 978-3-8322-9512-7, 2010.

2.4. UCGESCE U REALIZACIJI NAUCNO-ISTRAZIVACKIH PROJEKATA

Dr Danijela Risti¢-Durrant je u dosadasnjem radu ucestvovala (ili sada ucCestvuje) u realizaciji
sledecih projekata:

a) Nacionalni projekti
Projekti Ministarstva za nauku i tehnolo$ki razvoj Republike Srbije

2.4.1 Projekat 1113 "Nelinearni deterministicki i stohasticki procesi u dinamickim sistemima sa
primenama u masinstvu", podprojekat "Upravljanje dinamickim sistemima".Rukovodilac
projekta prof. dr Katica Hedrih.

2.4.2 Projekat 11 M 04 "Razvoj metoda i modela za istrazivanje fenomena i mehanizama u
procesima, u funkciji efektivnosti masinskih sistema”, podprojekat "Istrazivanje i razvoj
mehanizama i upravljaCkih sistema u masinama nove generacije". Rukovodilac projekta
prof. dr Zoran Borici¢.

2.4.3 Projekat br. 297/2002 "Savremene tehnike upravljanja sa posebnim osvrtom na sisteme sa
distribuiranim objektima". Rukovodilac projekta prof. dr Viastimir Nikolic.

Dr Danijela Ristic-Durrant je angazovana kao istrazivac iz inostranstva na projektu:

2.4.4 TR35005 "Istrazivanje i razvoj nove generacije vetrogeneratora visoke energetske
efikasnosti". Rukovodilac projekta prof. Dr Vojislav Miltenovi¢

Projekti Ministarstava Savezne Republike Nemacke

2.4.5 "Robowalker 2-mobilni robotski sistem za rehabilitaciju hoda", projekat Ministarstva privrede |
tehnologije Savezne Republike Nemacke (BMWi). Rukovodilac projekta prof. dr Axel Gréser.

2.4.6 "HiSpe3D-Vision, napredni sistem vizije za asistenciju vozaca", projekat Ministarstva za
obrazovanje i istrazivanje Savezne Republike Nemacke (BMBF). Rukovodilac projekta prof.
dr Axel Graser.

b) Medjunarodni projekti

2.4.7 "Robusni sistemi vizije u rehabilitacionoj robotici" projekt program zajednitkog unapredjenja
razmene ucesnika na projektima izmedju Republike Srbije i Savezne Republike Nemacke
2009-2010. Rukovodioci projekta prof. dr Axel Graser i prof. dr Vlastimir Nikoli¢.

2.4.8 "CORBYS-Cognitive Control Framework for Robotic Systems", evropski kolaborativni projekat
(integrisani projekat IP) u okviru programa Evropske Unije FP7. Koordinator projekta prof. dr
Axel Graser; menadzer projekta Dr Danijela Risti¢-Durrant.

2.5. NASTAVNO PEDAGOSKI RAD

Dr Danijela Risti¢-Durrant je ucestvovala u cbrazovnom procesu jos u toku studija kao demonstrator
na laboratorijskim vezbama, a nastavnim radom je nastavila da se bavi kao asistent pripravnik i
asistent na Masinskom fakultetu Univerziteta u Nisu i kasnije kao asistent u nastavi i predavac po
ugovoru na Univerzitetu u Bremenu, Nemacka.

Dr Danijela Ristic-Durrant je bila angazovan kao demonstrator laboratorijskih vezbi iz
predmeta "Fizika", a kao asistent pripravnik i kasnije asistent do maja 2002. godine drzala je vezbe
iz predmeta "Automatsko upravijanje", "Diskretni sistemi AU", "Dinamika i identifikacija procesa"“,
,Optimalno upravljanje”, ,Elektrotehnika sa elektronikom* (laboratorijske vezbe), ,Prenosnici snage
(elektricni prenosnici snage)” i ,Elektromehanika".

Kao asistent u nastavi na Univerzitetu u Bremenu drzala je veZzbe iz predmeta “Robotika I
(na engleskom jeziku), “Robotika 11" (na engleskom jeziku), “Osnove automatskog upravljanja“ (na
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nemackom jeziku), “Osnovna laboratorija za automatsko upravljanje® (na nemackom jeziku) i
“Napredna laboratorija za automatsko upravljanje” (na nemackom i na engleskom jeziku). Kao
predava¢ po ugovoru na Univerzitetu u Bremenu od 2008. godine dr Danijela Ristic-Durrant je
angazovana za predmete “Robotika I (na engleskom jeziku), “Robotika ll-upravljanje robotima
pomocu vizije (visual-guided robotic systems)” (na engleskom jeziku) na diplomskim i master
studijama. U redovnim upitnicima o kvalitetu predavanja Dr Danijela Risti¢-Durrant je kao predavac
od strane studenata ocenjena visokom ocenom.

U dosadasnjem radu kao nauéni radnik i kao asistent u nastavi na Univerzitetu u Bremenu
rukovodila je kao mentor izradom 10 magistarskih/diplomskih radova i bila je ¢lan brojnih komisija
za odbranu studentskih radova. '

3. PODACI O OBJAVLJENIM RADOVIMA

Prikaz i ocena radova pod rednim brojevima 2.1.4, 2.1.28-2.1.29, zatim 2.1.33 kao i 2.1.40-
2.1.44 data je u referatima prilikom izbora kandidata dr Dr Danijele Ristic-Durrant u ranija zvanja.
Komisija se pridruzuje datim ocenama i ne navodi ih u ovom referatu.

Magistarski rad 2.2.1. posvecen je razmatranju polinomnog pristupa projektovanju LQG
optimalnog upravljanja za diskretne stohasticke sisteme, koji se svodi na reSavanje spektralnih
faktorizacija i polinomnih Diofantovih jednacina proisteklih iz odgovarajuce polinomne reprezentacije
sistema, i istrazivanju mogucnosti primene polinomnog pristupa pri reSavanju LQG problema kod
masinskih sistema. Najpre je razmatran polinomni pristup projektovanju LQG optimalnog kontrolera
za skalarne, a zatim za multivarijabilne stacionarne diskretne stohastiCke sisteme. Rezultati brojnih
numeriCkih eksperimenata, simulacija na digitalnom raCunaru, izvedenih u cilju verifikacije
predlozenih LQG zakona upravljanja prezentovani su u magistarskom radu.

Doktorska disertacija 2.2.2. je rezultat multidisciplinarnog istrazivanja u oblasti automatskog
upravljanja i oblasti digitalne obrade slike. Disertacija predstavija digitainu obradu slike kao novu
oblast primene automatskog upravijanja. U disertaciji je predlozena nova ideja uvodjenja upravljanja
u povratnoj sprezi kvalitetom slike na razlicitim nivoima digitaine obrade slike u cilju dostizanja
visoke robustnosti obrade slike u odnosu na spoljaSnje poremecaje kao Sto su promenljivo
osvetljenje u toku akvizacije slike i karakteristike sistema za akviziciju slike (kamera). Cilj upravijanja
u povratnoj sprezi je automatsko podeSavanje parametara procesiranja slike sve dok se ne dostigne
Zeljeni kvalitet procesirane slike nezavisno od spoljasnjih uslova. lzbor merila za kvalitet slike na
razli¢itim nivoima obrade, koja se mogu koristiti kao promenljiva povratne sprege tako da opsti cilj
sistema obrade slike bude zadovoljen, predstavlja najvazniju temu disertacije 2.2.2. Pored selekcije
ulaznih i izlaznih veli¢ina, u disertaciji se takodje razmatra i izbor upravljacke strukture kao i
projektovanje upravljanja u zatvorenoj povratnoj sprezi. Naglasak je na specifi¢nostima procesa
digitalne obrade slike koje ¢ine sistem upravljanja sa povratnom spregom u ovoj tehnologiji razlicitim
od konvencionalnog industrijskog sistema upravljanja.

Svi dosadasnji naucno-struCni radovi se mogu svrstati u dve grupe: polinomni pristup
reSavanju problema robustnog optimalnog upravijanja | uvodjenje upravijanja sa zatvorenom
povratnom spregom na razlicitim nivoima obrade slike u cilju poboljSanja robustnosti digitalne
obrade slike.

Najveci broj radova iz prve grupe nastao je u toku izrade magistarskog rada i neposredno
nakon zavrsetka magistarskog rada (radovi 2.1.5-2.1.6, 2.1.30-2.1.32, 2.1.34-2.1.36 i 2.1.45) i
tretira polinomni pristup reSavanju LQG problema zasnovanog na opisu sistema u formi prenosne
funkcije kao odnosa dva polinoma za skalarne, odnosno u formi prenosne matrice kao odnosa dva
matricna polinoma za multivarijabilne sisteme. Takodje je razmatrana i posebna klasa
multivarijabilnih sistema, tzv. klasa SIMO sistema (sistemi sa jednim ulazom i viSe izlaza), rad
2.1.35. Resenje LQG problema za ovaj objekat upravljanja odredjeno je je koriS¢enjem algoritma
predlozenog u cilju ostvarivanja numerickog pojednostavljenja postupka odredjivanja resenja koje
nije evidentno pri koriS¢enju postojece generalne procedure polinomnog pristupa projektovanju
LQG optimalnog upravljanja za multivarijabilne sisteme. Pored projektovanja, sprovedena je |
verifikacija predlozenih LQG zakona upravijanja brojnim numeric¢kim eksperimentima, simulacijama
na digitalnom racunaru. Numericki eksperimenti su izvedeni za razli¢ite modele: vibracije vozila (rad
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2.1.30), pneumatskih sistema (radovi 2.1.6 i 2.1.31), hidraulickih sistema (radovi 2.1.5, 2.1.32 |
2.1.45), modela extrudera (rad 2.1.1), modela broda (rad 2.1.36) i mehani¢kog sistema (2.1.34).
Pored polinomnog reSenja LQG problema za slu¢aj konvencionalnog kvadratnog kriterijjuma
optimalnosti sa konstantnim tezinskim faktorima (matricama) istrazivan je i polinomni pristup
reSavanju LQG problema za slucaj kako konvencionalnog tako i dualnog kvadratnog kriterijuma
optimalnosti sa dinamickim tezinskim faktorima (matricama). U radovima 2.1.1,2.1.5, 2.1.3412.1.36
pokazano je da je minimizacija takvog kriterijuma optimalnosti u direktnoj vezi sa oblikovanjem
svojstva robustnosti sistema. U kasnijim radovima iz perioda kandidatovog nauéno istrazivackog
rada do doktorskih studija, prezentovan je polinomni pristup reSavanju problema optimalnih
upravljanja kompleksnijih od LQG upravljanja, H, optimalnog upravljanja u radovima 2.1.15, 2.1.10,
2.1.111i2.1.12 kao i H, optimalnog upravljanja sa dva stepena slobode u radu 2.1.13. U radovima
21121 2.1.37 je data uporedna analiza performansi i robusnosti fiksnog i adaptivhog kontrolera
projektovanih polinomnim postupkom polaze¢i od polinomnog ARMAX modela jednopuznog
ekstrudera. Uporedjenje performansi polinomnog LQG kontrolera sa performanson robustnog fazi
Pl kontrolera dato je u radu 2.1.6.

Imajuci u vidu da segmentacija slike zauzima centraino mesto u tradicionalnim sistemima
digitalne obrade slike najvec¢i broj radova iz druge grupe nauéno-struc¢nih radova (iz perioda od
poCetka doktorskih studija) je posveéen poboljSanju robustnosti segmentacije slike. Radovi 2.1.7,
213, 218, 2138, 2114, 2117 i 2.1.18 se bave uvodjenjem upravljanja sa zatvorenom
povratnom spregom na nivou segmentacije slike u cilju prevazilazenja problema tradicionalne
digitalne obrade slike u otvorenoj sprezi. Cilj upravljanja u povratnoj sprezi je dostizanje zeljenog
kvaliteta segmentirane slike, tj. obezbedjivanje pouzdanog ulaza u viSe nivoe sistema obrade slike.
U radu 2.1.4 dvodimenzionalna entropija segmentiranih piksela se predlaze kao nova mera kvaliteta
binarne segmentirane slike koja se moze koristiti kao izlazna promenjiva u sistemu automatskog
upravljanja segmentacijom slike. Pored selekcije upravijene veliCine, u radovima se takodje
razmatra i izbor razliCitih upravijackih struktura, sekvencijalne upravljacke strukture u radovima 2.1.3
i 2.1.8, kaskadne upravljacke strukture u radovima 2.1.7 i 2.1.18 i decentralizovanog upravljanja u
2.1.17. Takodje se u radovima iz druge grupe istrazuju i razli¢iti nacini projektovanje upravljanja u
zatvorenoj povratnoj sprezi. Na primer u radu 2.1.7 se projektuje tradicionalni P! kontroler za slucaj
poznate referentne vrednosti kvaliteta slike dok se u radu 2.1.8 tretira upravljanje bazirano na
procesu optimizacije (extremum seeking control) za slu€aj nepoznate referentne vrednosti kvaliteta
slike. Korist od upravijanja u povratnoj sprezi u obradi slike se u radovima ilustruje prezentacijom
razli¢itih “real-world” aplikacija. PraktiCna primena i testiranje projektovanih kontrolera u sistemu za
robustno prepoznavanja karaktera u slikama metalnih povrSina sa izduzenim, utisnutim i igliCasto
utisnutim oblicima na njima se predstavija u radovima 2.1.7,2.1.3,2.1.8,2.1.38,2.1.14,i2.1.28. U
radovima 2.1.8 i 2.1.16 se razmatra “real-world” aplikacija koja se sastoji u detekciji uglova u
industrijskim slikama procesa zavarivanja u brodogradnji.

Posebno znacajnu grupu radova predstavljaju radovi koji istrazuju pobolj$anje robustnosti
obrade slike sa ciljem prepoznavanja objekata iz radne okoline robota uvodjenjem upravljanja u
povratnoj sprezi u robotskoj viziji. Korist od upravljanja u povratnoj sprezi u obradi slike se u
radovima ilustruje prezentacijom razlicitih “real-world” radnih scenarija rehabilitacionog robota
FRIEND, koji se razvija na Institutu za automatiku Univerziteta u Bremenu. Radovi 2.1.2, 2.1.19,
2.1.20 i 2.1.22 predstavljaju razlic¢ite generacije sistema FRIEND gde je svaka naredna generacija
naprednija u odnosu na prethodnu i bliza potpuno autonomnom robotskom sistemu koji moze da
pruzi pomo¢ osobama sa invaliditetom u obavljanju svakodnevnih delatnosti. Kroz razlicite
generacije sistema FRIEND predstavljeni su i sistemi robotske vizije razlicitih slozenosti i stepena
inteligencije od onih za Ciji rad je potrebno prethodno znanje o okolini robota 2.1.19 pa do onih za
¢iji rad nije potrebno prethodno znanje o okolini robota zahvaljujuci visokoj robustnosti u odnosu na
kompleksnost okoline robota koja se postize uvodjenjem povratnih sprega u obradi slike, radovi
2.1.20 i 2.1.22. Dalje mogucnosti za pobolj$anje obrade slike sa ciljem prepoznavanja objekta iz
robotske okoline, sa posebnim naglaskom na objekte koji imaju slozenu strukturu na svojoj povrsini
(nisu obojeni nsamo jednom bojom) su predstavljene u radovima 2.1.9, 2.1.21i2.1.24.



Uvodjenje upravljanja sa zatvorenom povratnom spregom na razlicitim nivoima obrade slike
se pokazalo izuzetno znacajnim u razvoju novog robustnog sistema vizije za analizu ljudskog hoda
koji prevazilazi probleme tradicionalnih sistema za analizu ljudskog hoda koji koriste markere, §to je
ilustrovano u radovima 2.1.25 i 2.1.39. Razvijeni robustni sistem vizije za analizu ljudskog hoda koji
ne koristi markere je kori&¢en za razvoj koncepta novog mobilnog robotskog sistema za
rehabilitaciju hoda koji ¢e obezbediti optimalnu rehabilitaciju hoda zahvaljujuci brojnim inovativnim
karakteristikama, $to je predstavijeno u radovima 2.1.23,2.1.2612.1.3.

U univerzitetskom udzbeniku 2.3.1. su izlozene klasitne i savremene metode analize
linearnih, deterministickih, kontinualnih, vremenski nepromenljivih sistema sa jednim ulazom i
jednim izlazom, a takode i multivarijabilnih sistema. Sadrzaj udzbenika je izlozen na 308 stranica.
Tekst je ilustrovan sa 170 crteza, $ema i dijagrama. Shodno problematici koja se izlaze materijal je
podeljen na uvod i devet poglavija. Teorijski deo materije je prozet brojnim numeric¢kim primerima u
cilju olak§avanja razumevanja prethodno prikazanih postupaka analize.

Poglavlje 9 u knjizi “Robust Intelligent Systems” publikacija 2.3.2, predstavlja pregled
mogucénosti poboljSanja robustnosti obrade slike uvodjenjem upravljanja u povratnoj sprezi. Korist
od upravijanja u povratnoj sprezi u obradi slike se ilustruje prezentacijom dve “real-world” aplikacije:
prepoznavanje objekata u servisnoj robotici i detekcija uglova u industrijskim slikama procesa
zavarivanja u brodogradnji.

4. MISLJENJE O ISPUNJENOSTI USLOVA ZA IZBOR | PREDLOG

KOEFICIJENT KOMPETENTNOSTI

Naziv grupe Oznaka Vrsta rezultata M Vrednost Broj Ukupno
Istaknuti
medjunarodni M22 5 1 5
o . &asopis
Objavijeni radovi u
nau¢nim ¢asopisima Medjunarodni M23 3 1 3
medjunarodnog M20 gasopis
znacaja
Casopisi
medjunarodnog M24 3 4 12
znacaja verifikovan
posebnim odlukama
o ) Rad u vode¢em
Casopisi n?c;onalnog M50 Casopisu M51 2 3 6
Znacaja nacionalnog znacaja
Saopstenje sa
medjunarodnog M33 1 25 25
Zbornici skupa Stampano u
medjunarodnih celini
o M30
naucnih skupova Saop$tenje sa
medjunarodnog M34 05 2 1
skupa $tampano u '
izvodu
Saopstenje na
Zbornici skupova skupu nacionainog
nacionalnog znacaja M&0 znataja Stampano u M63 0.5 9 4.5
celini
Odbranjena
; . M71 6 1 6
Magistarske i M70 doktorska disertacija
doktorske teze ;
Odbranjen M72 3 1 3
magistarski rad
UKUPNOG: 65.5
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Misljenje i predlog

Na osnovu analize konkursnog materijala, uzimajuéi u obzir Cinjenice o celokupnoj
dosadasnjoj naucno-strucnoj i nastavno-pedagoskoj aktivnosti kandidata, Komisija zakljucuje da je
kandidat dr Danijela Ristic-Durrant:

e magistrirala i doktorirala iz uze naucne oblasti automatsko upravljanje i robotika, za koju
konkurise,

o objavila radove u medunarodnim c¢asopisima sa recenzijama i u zbornicima vodeéih
konferencija sa recenzijama,

e ucCestvovala na velikom broju medunarodnih i nacionalnih naucnih skupova gde je
saopStavala rezultate svojih istrazivanja,

e uspes$no koordinirala i realizovala viSe prijava za finansiranje medunarodnih projekata,
izmedju ostalih jednog kolaborativhog projekta (integrisani projekat IP) u okviru programa
Evropske Unije FP7,

e imala aktivho uces¢e u realizaciji viSe domacih i medunarodnih projekata ukljucujuéi i
poziciju menadzera projekta,

» publikovala u koautorstvu jedan univerzitetski udzbenik,

e bila angazovana na poslovima recenziranja radova u ¢asopisima sa SCl liste,

s bila angazovana na akademskim studijama na Masinskom fakultetu Univerziteta u Nisu i na
akademskim i poslediplomskim studijama na Univerzitetu u Bremenu, Nemacka, gde je kroz
nastavu, mentorstvo i ucesSée u komisijama za odbranu master i diplomskih radova stekla
visoke pedagoske i stru¢ne kvalitete za rad u nacionalnom i medjunarodnom okruzenju,,

s svojim ugledom, ponasanjem i delovanjem dokazala da poseduje kvalitete koje treba da ima
nastavnik univerziteta.

Na osnovu svega izlozenog, moze se zakljuiti da kandidat dr Danijela Risti¢-Durrant formalno
i sustinski ispunjava sve uslove predvidene Zakonom a visokom obrazovanju, Statutom Univerziteta
u NiSu i Statutom Masinskog fakulteta za izbor u zvanje docent.

Clanovi Komisije predlazu Izbornom veéu Masinskog fakulteta Univerziteta u Nidu i Nauéno-
strucnom vecu za tehnicko-tehnoloSke nauke Univerziteta u NiSu da dr Danijjelu Risti¢-Durrant
izaberu u zvanje docent za nau¢nu oblast automatsko upravljanje i robotika.

Opinion and recommendation

Based on the application submitted for the advertised scientific position and taking into
account the whole scientific, professional and teaching activity of the candidate, the Committee
concludes that the candidate Dr Danijela Risti¢-Durrant:

e achieved the degrees of Master of Technical Science and Doctor of Engineering in the field
of automatic control and robotics, which is the scientific field she applies for,

e has published papers in both international journals and in the proceedings of the
conferences with peer review policy;

¢ has participated in a number of international and national conferences where she presented
results of her research,

e has successfully coordinated and wrote a number of proposals which led to funding of
international projects, among others she coordinated and wrote a proposal for an EU
collaborative project (integrated project |P) within FP7 programme,

e has actively participated in a number of national and international projects, including
management roles,

o is the co-author of one text book,

¢ has been engaged in reviewing academic papers in journals from SCI list,

* has been engaged in teaching undergraduate level studies at the Faculty of Mechanical
Engineering, University of Ni§, and in teaching undergraduate and master level studies at
the University of Bremen, Germany, where through the teaching, supervising and
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participating in committees for defending of diploma and master theses she has developed a
high level of professional pedagogic skills and demonstrated an ability to work in national
and international teaching environments,
e has demonstrated with her personality, attitude and approach to work that she has the
qualities needed for a University teacher.
Based on everything above said it can be concluded that the candidate Dr Danijela Risti¢c-
Durrant satisfies in full all the legal requirements set by the Statute of the University of Ni§ and by
the Statute of the Faculty of Mechanical Engineering

The members of the Committee recommend to the two University bodies ,Election Assembly
of the Faculty of Mechanical Engineering, University of Ni§“ and ,Expert Board for Engineering

Sciences and Technology of the University of Ni§* to confer on Dr Danijela Risti¢-Durrant the title of
Assistant Professor for the scientific field of automatic control and robotics.

CLANOVI KOMISIJE:
MEMBERS OF THE COMMITEE:

dr Vlastim\f\Nﬂ(olié, redovni profesor
Masinskog fakulteta u Nisu
Uza naucna oblast: Automatsko upravljanje i robotika
7 7 -
"f,:’/ /, /;” &
. ! , L' .- -
7! Lo b

[

dr Axel Graesef /redovni profesor (full prof.)

rukovodilac Instituta za automatiku Univerziteta u Bremenu
(Head of the Institute of Automation, University of Bremen)
Uza naufna oblast: Automatsko upravljanje i robotika
(Special, n: automatic control and robotics)

or Draga\_r \Ati | re ~vhi profesor
Elektronskog fakulteta u Nisu
Uza naucna oblast: Automatika

dr Zarko Cojﬁésié, vanredni profesor
MasSinskog fakulteta u Nisu
Uza nauéna oblast: Automatsko upravijanje i robotika

dr Aca Miti¢, vanredhi profesor
Masinskog fakulteta u Nidu
Uza nauctna oblast: Mehatronika
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