Oo6pa3ar 2

OAKVYIITET — EnexTpoTeXHUYKH
bpoj 3axTeBa:

Hatywm:

CEHATY YHUBEP3UTETA Y BEOI'PA1Y
nocpencreoM beha HayyHuX 00/1acTH TEXHMYKUX HAyKa
(unan 65. 3aKoHa 0 BUCOKOM 00pa30Bamy)

HOPEJJIOI 3A U350P Y 3BAILE PEJJOBHOI' TIPOPECOPA
(unan 65. 3aKoHa 0 BUCOKOM 00pa30Bamy)

I-MTOAALIU O KAHANJATY IMPEJJIO)KEHOM 3A U3BOP Y 3BAIBE
PEJOBHOI TIPO®ECOPA

1. Mime, cpenme nme 1 Tipe3nuMe KaaauaaTa - 2Kesbko Musian Byposuh
2. Yxa Hay4dHa 00JIacT 3a KOjy ce HaCTaBHUK OHpa - AyToMaTHKa
3. PagHu ofHOC ca IyHUM WJIM HEMYHUM PaJIHUM BPEMEHOM - MyHUM PATHUM BPeMEHOM
4. Jlo oBor u300pa KaHauaT je 0o y 3Bamy — BAHPEAHHU Tpodecop
y Koje je mpBu nyT n3abpan — 29.10.2002.

3a yXKy Hay4yHy 00JacT - AyTOMATHKA

II - OCHOBHHU NOJALIA O TOKY INOCTYIIKA U3B0PA Y 3BAILE
1. Jlatym ncreka n300pHOT TIepro/Ia 3a KOjH je KaHauaaT u3abpaH y 3Bame — 27.6.2013.
2. latym u mecto ob6jaBibuBama KoHkypca — 8.7.2009. ,,IlocaoBu®

3. 3Bame 3a Koje je pacnrcaH KOHKYpC — pe1oBHH mpodecop

III - MOJAIIKX O KOMUCHUJIUA 3A IIPUIIPEMY PE®EPATA
N O PE®EPATY

1. Ha3uB oprana u natym umeHoBama komucuje — M30opHo Behe 9.6.2009.

2. CacraB Komucuje 3a mpunpemy pedepara:



Nwme u npe3ume 3Bame V3ka Hay4Ha, OJJHOCHO Opranuzanuja y
yMeTHHYKa 001acT KO0jOj je 3a1mocieH

1) Ip bpanxo Kopauesuh, pen.mpod. Ayromatuka, Enexrporexamuxu ¢axy.rer, beorpasn

2) Ip Cphan Crankouh, pex.npod. Ayromatuka, Enekrporexunuku ¢paxkyiarr,
Beorpan

3) JIp Ayman IlerpoBaun, pea.npod., Ayromatuka., Pakyarer TexHnukux Hayka, Hosu
Can

Bpoj npujaBseHNx KaHIUIaTa HA KOHKYPC - jeqaH

1 [la 1m je OWio M3/1BOjeHUX MUIIIbEHA YIAHOBA KOMHUCH]E — HE

2 laty™m craBsbama pedeparta Ha yBuz jaBHOCTH - 3.9.2009.

3 Haumun (MecTo) o0jaBibrBama pedepara — bubdanorexka ETd-a
4 TlpuroBopu — HUje OUJI0 MPUTOBOPA

IV - JATYM YTBPBUBAIbBA INIPEJAJIOTA Ol CTPAHE U3BOPHOI' BERA
DAKYJITETA - 22.9.2009.

[ToTBphyjem na je moctymak yTBphuBama mpeniora 3a u300p KaHaAHIaTa
Jp Kebka BDypoBuha y 3Bame peaoBHor npodgecopa Bohen y cBeMy y ckiaay ca
onpendama 3akoHa, Cratyta YHuBep3utera, Cratyrta dakynrera u [IpaBunnuka o
Ha4YMHY U MOCTYIIKY CTHIIaha 3Bamba U 3aCHUBAE PaJHOT OJJHOCA HACTABHHUKA
YHusepsurera y beorpany.

JEKAH ®AKVIITETA

[Ipod. Ap Muonpar ITonosuh

IIpunosn:
1. Omnyka nz6opHor Beha ¢axynrera o yrBphuBamy
npeasora 3a u300p y 3Bame;
2. Pedepar Komucuje o npujaBibeHUM KaHIUAaTUMA
3a m300p y 3Bamkbe;
3. Caxerak pedepara Komucuje o npujaBJbeHUM KaHIUIaTUMA
3a U300p y 3BamE;
4. Jloka3 0 HEmoCTOjamky MPaBOCHAXKHE MPECY/IE O OKOJIIHOCTUMA 13 9. 62.¢T.4.
3akoHa.

HanomeHa: cBH MPUJIO3H, OCHUM IO 0p.4. 10CTaB/bhajy ce H V eJeKTPOHCKO] hopmu.




YHHUBEP3HUTET Y BEOI'PAAY
EAEKTPOTEXHHYKH PAKYATET

bynesap kparba Anekcangpa 73, MNd 35-54, 11120 beorpaa, Cpbuja n LipHa lNopa
(011) - Ten 3248464, dakc 3248681, XXupo payyH 840-143866-48

Ha ocnoBy Un.65, craB 2 3akoHa o BucokoM oOpazoBamy ("CiykOeHU TIIaCHUK
PC", 6poj 76/05), U360puo Behe Enexrporexnuukor ¢axynrera y beorpany, Ha cB0joOj
ceHUIM oapxkaHoj nana 22.9.2009. ronune, TOHEIO je

OJUTYKY

1. Ap Kesko BypoBuh, npennaxe ce 3a u300p y 3Bame peloBHOT Npodecopa
3a YKy HayuyHy 00JIacCT AyTOMaTHKA.

2. IIpenyor omnyke 3a U3060p y 3Bame, JOCTAaBUTH Y HUBEP3UTETY y beorpany.

3.1lo nmocraBipamy OMUIyKe O H300py y 3Bame O] CTpaHe YHHUBEp3HUTETa Yy
beorpany, nekan he ca UMEHOBaHUM 3aKJbYUYUTH YTOBOP O pajy.

4. VlMeHOBaHU 3aCHUBA PaJHHU OJHOC Ha HeojapeheHO Bpeme, ca MyHUM PaTHUM
BPEMEHOM, JIaHOM 3aKJby4€Ha YroBOpa O paiy.

O0pas3aoxeme

Enexrporexunuku dakynrer (y qajbeM TekcTy: Dakynrer) je 00jaBuO KOHKYPC 3a
u300p penoBHOT npogecopa 3a yxKy HayyHy obmact AytomaTHka, naHa 8.7.2009. ron., y
nucty "Ilocnosu".

Ha pacnncanu konkypce ce npujasuo 1ap XKespko DByposuh kao jeauHu kaHauaar.

N36opHo Behe ®dakynrera je mana 9.6.2009. roxa., obpazomano Komucujy 3a
NpUIpeMy H3BeIITaja O MPHUjaBJbEHOM KaHAWIATy y cactaBy: Ap bpanko Kosaueswuh,
penoBuu mipodecop Enexrporexuunukor dakynrera y beorpany, np Cphan Crankowuh,
penoBHu npodecop Enexrporexuuukor ¢axkynrera y beorpany u np Jdyman IlerpoBaun,
penoBHU ipodecop y Pakynrera Texunukux Hayka y HoBom Cany.

Komucuja je mperienana KOHKYpPCHH Marepujai W cayumHuia M3BemTaj Koju je
CTaBJbCH HA YBHJI JaBHOCTH y Oubnmorenn dakynrera y Tpajamy oa 15 naHa.

VY HaBeZIeHOM pOKy, HUje Omino mpumendu Ha M3BemTaj KOMHCHje M UCTH je
noctaBibeH M360pHOM Behy Ha ycBajame.

N36opuo Behe je Ha cBojoj cemuuiy ox 22.9.2009. rof., mpUXBaTUIIO HU3BEIITA]
Komucuje u yrBpauno npemior na ce ap JXKewko Dyposuh uzabepe y 3Bame peoBHOT
npodecopa, 1a je CX0IHO TOME JIOHETa OJUTyKa Kao y JHCIIO3UTHUBY.

JlocraButu: JEKAH

- YHUBEP3UTETY EnexkTporexHHYKOr (paKyarera
-OJiceky 3a KagpOBCKE U OIIITE ITOCIOBE

-ApxuBn IIpo¢. np Muoapar Ilonosuh



O6paszau 4
CAXETAK
M3BELLULTAJA KOMUCHUJE O NPUJABJIbEHUM KAHOUMOATUMA
3A U3BOP Y 3BAIE

I - O KOHKYPCY

Hasus dhakynteTa: EnektpoTtexHuykn dakynteT YHuBepauTeTa y beorpaay
Ya Hay4Ha, 0QHOCHO YyMeTHU4YKa obnacT: AyTomaTunka

Bpoj kaHamaaTa koju ce 6upajy: 1

bpoj npujaBreeHnx kaHanpata: 1

MmeHa npujasrbeHnx KaHgnaaTta:

1. Xerbko hyposuh

Il -0 KAHOUOATUMA

1) - OcHoBHM Guorpadckm nogaum

- ime, cpeatbe ume n npesmme: Xeroko MunaHa byposuh

- fatym n mecto pohemna: 28. mapTt 1964., MNupoT, Cpbuja

- YcTaHoBa rage je 3anocneH: EnekrpotexHnykn dakynteT YHuBepanteta y beorpaa
- 3Bare/pagHoO MecTo: BaHpeaHu npodecop

- Hay4yHa, ogHoCcHO ymeTHU4Yka obnacT : AytomaTuka

2) - Ctpy4Ha 6uorpadmja, gunnome n 3Bamwa

OcHoBHe ctyauje:
- HasuB ycTaHoBe: EnektpotexHuyku dpakyntet YHuBepauteta y beorpagy
- MecTto 1 rognHa 3aBpuieTka: beorpag, 1988.

Maruncrepujym:

- Haaue yctaHoBe: EnekTpoTexHnykun dakynteT YHmusepsnteTa y beorpaay

- MecTto 1 rognHa 3aBpweTka: beorpag, 1989.

- YXa Hay4Ha, OAHOCHO YMeTHMYKa obrnact: AytomaTtuka (Ynpasrbawe cucteMmma)

EOKTOQaTZ

- HasuB ycTaHoBe: EnektpotexHuyku dpakyntet YHuBepauteta y beorpagy

- Mecto v roguHa onbpaHe: Beorpan, 1994.

- Hacnoe awuceptauumje: AgpantMBHa M poOycHa ecTumMaumja cTawa CTOXaCTUYKUX
cuctema

- YXa Hay4Ha, 0QHOCHO YMeTHU4YKa obnact: Aytomatuka (Obpaga curHana)

Oocagalihu 1360opu y HacTaBHa M HayYHa 3Bahs-a:




27.12.1994. n3bop y 3Bawe AoueHTa, EnektpoTexHuykn dakynteT YHuBepsuteta y
beorpagy;

21.6.2001. peunsbop y 3Bamwe AoueHTa, EnektpotexHuukn cakyntet YHuBepsuTeTa y
Beorpagy;

29.10.2002. n3bop y 3Bakbe BaHpedHor npocdpecopa, EnekTpoTexHuykn dakynteT
YHuBepauteTa y beorpaay;

27.6.2008. pensbop y 3Bawe BaHpepgHor npodecopa, EnekTtpoTexHuukn dakynrteT
YHuBepauteTa y beorpaay.




3) Ob6jaBrbeHM pagoBu

2.

Mme n npesnme:

3Bam-e y Koje ce bupa:

Y>xa Hay4Ha, OOHOCHO YMETHMYKa
obnacT 3a Kkojy ce bupa:

Hay4dHe nybnukauuje

Bpoj nybnukauuja y kojuma je
jeovHN unn Npsu ayTop

Bpoj nybnukauuja y kojuma je
ayTop, a HUje jeanHu nnv nNpeun

npe nocneater

nocne nocnegwer

npe nocneaxer

nocne nocnegHwer

nsbopa/pensdopa n3bopa/pensdbopa n3bopa/pensdopa n3bopa/pensdbopa
Pag y Bogehem Hay4HOM Yaconucy mefhyHapogHor 2 2 2 3
3Hauvaja objaBrbeH y LenuHu Int. Journ. of Control, | International Int. Journal of IEE Vision, Image

IEEE Trans. Autom.
Control

Journal of Systems
Science, |IEE Vision
Image and Signal

Control, Int. Journal
of Systems Science

and Signal Proc.,
Electrical
Engineering, Int.

Processing Jour. of Advanced
Manufacturing
Pap y HayyHOM 4aconucy mefyHapoaHor 3Havaja 2 1 3 1
0b6jaBIbEH y LEeNuHM
Pag y Hay4yHOM 4aconucy HaumMoHarsHor 3Hadvaja 6 0 11 4
0bjaBIbEH y LEeNuHM
Pap y 360pHUKY pagoBa ca MeflyHapoaHOr Hay4YHor 14 0 7 6
CKyna 06jaBIbEeH y LEeNUHM
Papg y 360pHUKY pagoBa ca HaLMoHanHor Hay4Hor ckyna | 16 0 9 8
06jaBIbeH y LUenuHm
Papg y 360opHUKY pagoBa ca MeflyHapoaHOr Hay4YHor 0 0 0 0
CKyna o6jaBrbeH camo y n3Boay (ancTpakT), a He ny
LenvHu
Pag y 300pHuKy pagoBa ca HauMoHanHor HayyHor ckyna | 0 0 0 0
06jaBIbeH camo y 13Boay (ancTpakT), a He U Y LiennHu
HayyHa MoHorpadwvja, unu nornaere y MoHorpadujm 0 0 0 1

Ca BuLie aytopa

CtpyyHe nybnukaumje

Bpoj nybnukaumja y kojuma je
jeAVHM NN NPBKU ayTop

Bpoj nybnukaumja y kojuma je
ayTop, a Huje jeOUHU unu nNpeu

npe nocneaxer
nsbopa/pensdopa

rocne nocriegmer
n3bopa/pensdopa

npe nocneaxer
n3bopa/pensdopa

nocne nocregrer
nsbopa/pensdopa

Pag y cTpy4yHOM yaconucy unv Apyroj nepmoanyHoj
ny6nvkaumju CTpy4HOr UNK onwTer Kapakrepa

0

0

0

0

Yi6eHuK, NpakTukyMm, 361pKa 3aaartaka, unmv nornaerbe
y nybnvkaumju Te BpcTe ca BuLle ayTopa

1

1

1

1




Ocrane ctpy4yHe nybnukauumje (npojektn, codTaep, 0 3 21 4
Apyro)

HanomeHna: 1. HaBectn y kom yacoucy ca SCIl, SSCI nnn ANCI nucte cy pagosu o6jaBrbeHM;
2. KBaHTMTaATMBHO MCKa3aTu Hay4He pesynTaTe 3a CTMuake 3Baka HaCTaBHMKA Y NOSby APYLUTBEHO-XYMaHUCTUYKNX
Hayka, npema Tabenama 1. u 2. koje cy cactaBHu aeo Kputepujyma 3a ctuuame 3Baka HacTaBHWKa Ha YHuBepauteTy y beorpagy.



4) - OueHa o pe3yntTaTuma Hay4yHoOr, O4HOCHO YMeTHUYKOr
M UCTpaXMBa4Kor paga

JHoktopcka mucepranuja JK. DByposuha Harpahena je ox crpane IlpuBpemne komope Trpana
beorpama xao Haj00JbH TOKTOPCKU paja u3 obnactu TexHuke 3a 1994. ronuny. XK. Byposuh je
U KoayTop panoBa koju cy 1992. m 1993. roguHe MoXBaJbeHW Kao 3HA4ajHa JOCTUTHyha o1l
ctpane Komucmje 3a ayTOMaTHKy HAalMOHAIHOT  yIpYy)Xema 3a  EJIEKTPOHUKY,
TEJICeKOMYHHKAIMje, pauyHApCKy TEXHHUKY, ayTOMaTuKy U HykieapHy Texuuky ETPAH. VY
nepuoay o 1991. no 2000. ronuxe 61O je TEXHUYKU YPEIHHUK U PELIEH3eHT JoMaher Hay4yHOor
yaconuca ‘“Publications of Faculty of Electrical Engineering: Series Automatic Control” ,
petieH3eHT qoMahux HaydyHuX yaconuca Hayuno-texHuuku nperien, TexHuka u AyroMaTHka,
kao u pedepentaux mehjynapoanux gacormmca |IEEE Trans. Autom. Control, Int. Journal on
Control u Int. Journal on Control and Computers. YdecTtBoBao je y M3paau 3Ha4ajHUX
nmpojekara 3a MoTpede MpuBpene, HAyYHHX YCTaHOBA, BOjCKe, Np)KaBe W WHOCTPAHHUX
kommnaHuja. TokoM OopaBka y WHOCTPAHCTBY, OCTBApHO j€ 3HAUajHE pE3yJITaTe y pa3Bojy
HOBHX YIPaBJbaYKUX CHCTEMa y ayTOMOOWIICKO] MHAYCTPUjU. TPEeHYTHO je KOOpIWHATOp
MelyyHapoaHOT TipojekTa y okBupy mporpama ®II7, uyuje je ¢uHAHCHpame OJ00pPEHO 01
cTpane EBporicke kommcuje, a Koje yKjbyuyje YHUBEP3UTETE W NMPUBPEIHE OrpaHH3aluje u3
yeTupH eBporicke 3emibe. Jp XKesbko Byposuh je, kao aytop wim koayTop, 06jaBuo mpeko 90
HAYYHUX M CTPYYHHX pajzoBa, oj dera 16 y mehyHapoanum yaconmcuma, 21 y momahum
yaconucuma, 35 Ha Mel)yHapoJAHUM HaydHUM cKynoBMMa M npeko 30 Ha gomahum HayyHUM
ckynosuma. PanoBu [lp. Kespka DypoBuha mory ce cBpcratu y cieaehe obnactu:
CroxacTuukn cucreMd U ectumanuja, OOpama curHana, IIpeno3HaBame o00IMKa U
VYnpaBibambe TEXHOJOUIKHM IpoliecuMa. Y OKBHPY pagoBa IMOCBEheHMX CTOXaCTHYKHM
cuctemuma u ectumaniju JK. Byposuh je npemnoxkuno jeaHy HOBY Kiacy poOycHHX (uiitapa
tuna KanmanoBor ¢unrpa [6,7,8,12], 3acHoBaHMX Ha MeTomoiiordju QQ-KpuBe, KOjH
epUKacHO paJe W y YCIOBHMa HEMOTIyHEe ampuopHe HHMoOpMalMje O CTAaTHCTUYKUM
KapaKTepHCTHKamMa ciydajHux mopemehaja y cuctemy. OcoOMHE MpeniokKeHuX eCcTUMaTopa
UCIIUTUBAHE CYy TEOPUJCKM M EKCIEPUMEHTAIHO, TyTeM CHUMYJalldje Ha padyHapy, ca
NOCeOHUM OCBPTOM Ha (QMIITpalUjy pagapckux curnana. [lokasao je ma nmpeanoxeHu poOycHU
KanmanoBu ¢mitpu epuKacHO €IMMUHMILY “IIyM YTaOHOT CBETNIyLama’, KOjU Ce€ jaBJba Kao
HOCIEeUIa pa3IMYUTUX aclekara peQrueKkcHoHe MOoBpIIMHE oO0jeKTa y OJHOCY Ha
eKBHCHUTHAJIHY ocy paaapa. Jlajba mpumeHa A00MjeHHX pe3ylTaTa je pealn30BaHa Yy
cucteMuMa 3a ananrtanujy Jlormiep-oBux pamapckux ¢wirapa [1], ka0 U y cucTtemMuma 3a
npaheme MOKPETHUX IMJbeBa MOMONY MaCHBHHUX CeH30pa [4], U 3a ecTUMaIMjy mapamerapa
KOju KapakTepuiry TakBe cucreme [2]. [Ipyra rpyna pamoBa [p XK. Byposuha nocsehena je
aHaM3d MOTYNHOCTH TpPHMEHE CTAaTUCTUYKE TEOpHje Ipero3HaBama OONMHMKa y 3aJaluMa
ecTHUMalMje TapamMeTrapa W/WIM CTamka CHCTEeMa Yy YCIOBHMAa HEIOTIyHE amnpHOpHE
uHpOpMaIje 0 OCOOMHaMa PEJICBAaHTHUX CTOXACTUYKHX CUTHaIA y cucreMuma. OBakBUM
NPUCTYNIOM ce oMoryhaBa AMpeKTHa CHHTE3a CyOONTUMAIIHOT €CTUMATOpa alpOKCUMATUBHO
MUHUMAJIHE BapHjaHce TPEIIKe, Ha OCHOBY Mperno3Hate GyHkimje pacmozene myma [13]. Ha
0Baj Ha4MH M30erHyTa je morpeda 3a IUPEKTHOM ecTHMalijoM (yHKIMje pacrojene nryma,
KOja OOMYHO 3axTeBa KOMIUIEKCHE HyMEpHuYKe Hpoleaype, a Kojeé Cy 4YecTO y IpaKch
HeedUKacHe ycien MPUCyCcTBa IyMa, Te JI0BOJIE 10 JUBEpreHInje ecTumMaropa. Pa3Bujena je u
aITepHATHBHA TEXHHUKA eCTUMaInuje yHKIHje TyCTHHE BepoBaTHOhe Ha 6a3u QQ-kpuBe, Koja
ce MOXE TMPUMEHUTH Y pPAa3IUUYUTHM HHXKCHEPCKUM JIUCIHMIUIMHAMA Kao IITO CY
nperno3HaBame 00IMKa, aJalTUBHA €CTUMAIIHM]ja MapaMeTapa U CTamba TUHAMUYKIX CUCTeMa U




JUruTagHa obpasna curHaina. [IpuMemHBOCT MpPEUIOKEHUX aJrOpuTama je WIyCTpOBaHA Ha
peasHoOM IpuMepy Aerekuuje omTehema Ha MHIYCTPUJCKUM KOTpJhajyhuMm sexajeBuma [5],
Ipy YeMy je peajr30BaHU MOCTYIAK CBEO BepoBaTHOhy rpemike Ha Mame ox 2%. 3HadajHa
rpyna pamoBa rmocBeheHa je aganTHBHOM yIpaBJbalkby HHIYCTPH]CKUM IpoiecuMa. Pa3BujeHa
Cy JIBa aJTepHATHBHA MPUJIa3a 32 CHHTE3Y aIalTHBHUX CUCTEMa yIpaBJbamkba KOjU Cy NOTOAHU
3a ymnpaBJbarke¢ HECTAIMOHAPHUM W HEJIMHEApHUM JAMHAMHYKAM CcHCTeMHMa. [IpBU 0o BUX
0asupaH je Ha CTpaTerHju MUHUMH3AIMje KpUTEpHjyMa KOju o00yXBaTra OJICTYIame
NPOMEHJBMBUX CTama OJf HOMHUHAJIHMX Kao M EHEprujy yIpaBibaukux Bapujadmu [9].
[Ipemioxkena mporeaypa 3axTeBa HIACHTUDHUKAIM]Y MapaMeTrapa JIMHEapU30BaHOT Mojesa
cuctema y peamHoMm BpemeHy. [Ipouenypa omoryhaBa u edukacHy envMMHUHAIM]y yTHIIAja
KOHCTaHTHOT nopeMehaja u npahemwe npous3BosbHE pedepeHTHE TpajekTopuje. Apyru npucryn
3aCHOBAH j€ Ha MOT0JIHOj JIMHEeapu3aliji HeJIMHEapHOT MojieNa 00jeKTa y KapaKTepUCTHYHUM
TaykamMa HOMHHAJHE TpPajeKTOpHje W TMPUMEHH CTpaTeruje ONTUMAIHOT JIMHEAPHOT
ynpasibama [3]. Oba mpunasa cy nmpuMemeHa Ha TpodiemMy Bohema nerwiuma. [locmenama
rpyna panoBa mnocBeheHa je WHTEIMIeHTHOM YIpaBibalby WHAYCTPHJCKHM IPOIECHMA.
[IpemiokeHa MeToAONIOTHja C€ 3acCHUBA Ha NpPUMEHH (a3u JIOTHKE 4YuMe je omoryheHo
YHOIICHE alpPUOPHOT 3HaWka Yy TOCTyHNaK IPOjeKTOBamka KIACHYHUX HWHIYCTPUjCKUX
perynaropa. IlocebHa mnaxme je mnocBeheHa mnpoOieMy TmoJelIaBamba BEJIUKOr Opoja
napamerapa (asu peryinaropa, T€ je y Ty CBpXy KOpHIINEH MPUCTYI 3aCHOBAaH Ha MPUMEHU
Heypo-(a3u cuHepru3Ma. YCBOJEHOM CTPYKTypOM TIIOCTIKE ce Op3a KOHBEpreHIuja
HEMO3HaTHUX MapaMeTapa, To je omoryheHo kopuurhemeM HeypallHe MpPEXe, Y3 HCTOBPEMEHO
e(UKaCHOT YHOIIEHA alpUOPHOT 3Hama Yy ynpaBibauku anroputaM. [Ipemiokena crpareruja
yIpaBibamkba ePUKACHO je MPUMEHEHA 33 YIpaBJbakbe TEMIIEpaTypoM Bojie y 0azeHy, Kao |
TEMIIEPATypOM Taca y ayTOMOOWJICKOM eBamopaTopy. 3Ha4dajHH €0 aKTUBHOCTH Mpod.
‘Byposuha y nociesme a8e roaune je mocBehen peanusanuju npojekra PRODI (Power Plants
Robustification Based on Fault Detection and Isolation Algorithms) uuju je oH KoopauHATOP.
IIpojekar ce peanmmsyje y oxBupy OPII7 mporpama EBporicke KkomucHje 3a HAyKy H
HNapTULMIIAHTH Ha OBOM IIPOjEeKTy Jojia3e M3 4eTHpH eBporcke 3emibe (Cpbuja, CrnoBenuja,
Uranuja u lllnanuja). AHra)xoBame Ha OBOM IPOjJEKTy je HACTalO0 Kao MOCIeNula UCKYCTBa
Koje je ap. DypoBuh crekao peanusyjyhu npojekre TUTHTATHUX CHUCTEMa yIpaBibamkba Ha
6moxoBuma 4 u 6 repmoenexkrpane TEHT A Huxona Tecna y O6peHoBIty, kao 1 Ha 010Ky b1
tepmoenektpane TEKO y Jlpmuy. Pamehm Ha perynamuju OBHX CIOXEHHX EHEPreTCKUX
MOCTpOjea cTekao je yBua y wmoryhHoctn moBehama 0e30eqHOCTH, TOY3MaHOCTH U
eHepreTcke e(pUKaCHOCTH OBAaKBUX KOMIUIEKCHHX cucTeMa. JleTeknuja OTKa3a 3aCHOBaHA Ha
MoOJeuMa TIpoleca M JICHEHTPATN30BaHUM alTOPUTMHMAa eCTHMallfje, Kao M TeXHHKama
nperno3HaBama OONHMKa, jeé TPEHYTHO NpeAMeT ucTpaxuBa mnpod. DByposwha y okBupy
HaBeJleHOT mpojekTa. O0nacT neTeknuje OTKa3za U alropuTama 3a BUXOBY HW30JIAIH]y je BPIIo
aKTyelHa W MYJITHAMCUUIUIMHApHA OOJIACT KOja Ce pa3BHja y OKBHPY TEOpHje CHUCTeMa a
NOJpa3yMeBa yKJbYYHBaWka 3Hakha W TEXHHKA pPa3BUjEHHX Yy O00JacCTMMa BEIITauKe
UHTEJIMIeHIrje, o0pajie CUrHaiga, Iperno3HaBamba OOJIMKA, ayTOMATCKOI yINpaBibalkba Kao U
MoJienHpama U uaeHTU(UKAaIHje mporeca

5) - OueHa pe3ynrtata y o6e3befuBawby Hay4YHO-HAaCTaBHOI nogmnarka

XKerbko ‘hypoBuh je pykoBoguMO u3pagama [Be [OOKTOpCKe AucepTtauuje, ABaHaecT
MaructapckMx pagosa v ABa mactep paga. Kao unaH komucuja 3a oueHy n oabpaHy
[JOKTOPCKMX OucepTaumja y4ecTBOBaO je LUECT NyTa, a kao 4ynaH Komucuje 3a usbope y
3Bama net nyTa.




6) - OueHa o pesynTatumMma negarowikor paga

Komucunja 3a opraHusoBawe U cripoBohjewe MOCTynka CTyOeHTCKOr BpeAHOoBaha
negarowwkor paga HacTtaBHMKa EnekTpoTexHu4dkor dpakynteTa je Ha OCHOBY pesynraTta
CrnpoBeAeHUX CTyOEeHTCKMUX aHkeTa, Aana No3uTUBHO MULLIbEHE O KaHanaaTy.

7) - OueHa o aHraxxoBaky y pa3Bojy HacTaBe U Apyrux
[enaTHOCTU BUCOKOLLKOJICKE YCTaHOBe

Mpod. XKerbko hypoBuh TpeHyTHO Ha EnekTpoTexHuykoM pakynTteTy y beorpagy opxu
HacTaBy U3 MeT npeaMeTa Ha OCHOBHWM CTyAuvjama, M3 jefHOr npegMeTta Ha Mactep
cTyaovjama n aBa npegMmeTta Ha OOKTOPCKUM cTyamjama. HactaBa kojy Ap»Ku MOKpMBEHa je
yli6eHnykoM nuTepaTtypom u oarosapajyhum 3bupkama 3agataka 4umju je OH KoayTop.
YyecTtBOBao je y cdhopmupary Jlabopatopuje 3a aytomatuky. Y nepuogy og 2002. go
2004. rognHe BpLwKO je byHKUMjy NpoaekaHa 3a dmHaHcuje, YnaH je CaseTa dakynrteTa u
TpeHyTHO je wed Kategpe 3a curHane u cucteme. [Op XK. hyposuh ce nokasao kao
MaprbuB 1 caBeCcTaH HaCcTaBHUK KOjU CBOje 3Hake yMe [a npeHece Ha CTyAeHTe, O Yemy
CBeZ04e 1 BPJIO BUCOKE OLEHE Ha CTyaeHTCKkuM aHkeTama (oa 4.5 po 5.0).

Il - 3AKIbYYHO MULLIBEHE U NPEANTOIN KOMUCUJE

UnanoBu Komucuje cmarpajy na Jp. JK. DByposuh 3amoBosbaBa cBe hopMaiHe U CYIITHHCKE
ycioBe z1a Oyae u3zabpaH y 3Bambe pPeOBHOT IIpodecopa ca MyHUM paJHUM BPEMEHOM 3a YKy
Hay4Hy o0ylacT AyToMaTHKa, T€ cTOora MMajy 3aJ0BOJbCTBO M HacT Aa npejioxe HacraBHo-
HayuyHoM Behy Enextporexnuuxor ®dakynrera y beorpany na usabepe [p. XKesbka Byposuha
y HaBEJICHO 3BambE.

MecTo u gatym: beorpag, 23.09.2009.

noTnNmMcu
YITAHOBA KOMUCWUJE

Op BpaHko Koeayesuh, peq. npod.

Ip CphaH CtaHkoBuh, peq. npod.

Op. Oywax MNeTpoayku, peq. npod.




HACTABHO-HAYYHOM BERY EJIEKTPOTEXHUYKOI' ®AKYJITETA
YHUBEP3UTETA Y BEOI'PAlY

N36opHO Behe EnextporexHumukor dakynrera YHuBepsurera y beorpamy Ha cBojoj 700.
ceqannn ox 09.06.2009. roauHe Hac je WMEHOBano 3a wiaHoBe KoMmucuje TO pacmucaHoMm
KOHKYpCY 3a M300p pemoBHOT mpodecopa ca IMyHHM PaJHUM BPEMEHOM 3a YXKy HaydHy o0iact
Ayrtomaruka. [Ipoyunnu cMo mpucnens KOHKYPCHH Matepujal ¥ 4acT Ham je aa M36opHom Behy
noaHeceMo crenehn

U3BELIITAJ

Ha pacrimcann koHKypc 3a m300p y 3Bame peloBHOT mIpodecopa ca IMyHHM paIHUM
BPEMEHOM 32 YKy Hay4dHy oOyiacT AyTomMaTuka npujaBuo ce jenan kanauaat: p XKespko Byposuh,
IUIUL.AHXK. €JIeKTPOTeXHUKe, BaHpenHu mnpodecop npu Karempm 3a Curname u cucreme
EnexrporexHuukor ¢akynrera, Y HuBep3uTeTa y beorpany.

buorpadgcku nogaum

Hp Xemrxo DBypoBuh je pohern 28.03.1964. rogune y Ilupory. OCHOBHY WIKOIY WH
Maremarnuky TUMHa3Wjy 3aBpimmo je y beorpany, nHakoHn uera ce 1983. roaunHe ymmcao Ha
Enexkrporexuuuku dakynrer y beorpamy. Hummomupao je 1988. rogune Ha Opceky 3a
enexTponnky, CMepy 3a ayToMaTuKy, ca nmpocedHoM oreHoM 9,40 u orenom 10 Ha AUTUIOMCKOM
pany. On 16.03.1988. rogune je 3amocneH y McTpaknBadko-pa3BOjHOM HHCTHTYTY EleKkTpoHCKe
unayctpuje y beorpany, npu JlaGoparopuju 3a pamapcky TEXHHKY, Ijie ce 0aBHO TpobdiieMuMa
aytomatckor npahema nuibeBa y pajapckuM cucremuma. [loctaumnnomcke cryamje ynucao je 1988.
roguHe Ha EnekTporexHmdkoM Qakyiarety y beorpamy, cmep MepHO-perynalioHH CHCTEMH.
Hcnure npensuleHe nporpaMoM cMepa MoJI0XKHO je ca MPOCEYHOM olieHoM 10, a Marucrtapcku pan
noJ HasuBOM “Anroputmu mnpahema BuUllle MOKPETHUX LKJbeBa” oa0paHuo je centemOpa 1989.
romuae. Ha wucrom ®akynrery omOpanno je 29.06.1994. romuwHe MOKTOPCKY IHCEpTaIdjy
“AnantuBHa poOycHa ecTUMaldja CTamba CTOXacTHYKUX cucrema”. Om nmenemOpa 1988. rogune
3alocieH jeé Kao acucTeHT-mpunpaBHUK npu Kareapum 3a ayromatuky EnekrporexHUUKOr
(dakynrera. Janyapa 1991. romuHe yHampeheH je y 3Bame acuUCTeHTa 3a oO0JacT-ipeaMeT
AyTtoMatuka, a janyapa 1995. rogune yHanpeheH je y 3Bame nonenra. [lepuoa on ¢ebpyapa no
okrobpa 2000. romuHe mpoBeo je Ha J[pKaBHOM-TEXHHYKOM HHCTUTYTY YHUBEpP3UTETA Y
JIncaboHy, Kao MpUMaial CTUNEHIU)E 3a MOCTAOKTOPCKE CTYIHje TOPTYTIaCKOT MHHHACTAPCTBA 3a
HayKy ¥ TexHosorujy. On okToOpa HCTe TOMHE 3aMl0CIHO Ce Ka0 pa3BOjHH HHKEHEpP y TeXHUIKOM
nenrpy Visteon GmbH, y Kenny, CaBe3na PenyOnuka Hemauka, y maboparopuju "Advanced
Control Engineering", rae je pamgno Ha MOCIOBHMMAa Pa3Boja HOBUX yIpaB/bauKWX CTpaTerdja 3a
ayTOMOOMJICKE CHCTEME 3a KOHIUIMOHHpame Ba3ayxa. Hakon tora ce Bpaha Ha EnextporexHuyku
(dakynrer rae je peuzabpaH y 3Bame JonenTa jyna mecena 2001. rogune, a oktodopa 2002. roguHe
je uzabpan 3a BaHpemHor npodecopa. Jyna 2008. roauHe je pemzabpaH y 3Bambe BaHpPETHOT
npodecopa. p. DBypoBuh je ayrop wmim koaytop npexko 90 HayuyHux pajgoBa U3 o00jacTu
ayToMaTHKe W o0pajie CUTHala, Kao u net ynbdenuka. Jp. BypoBuh je yuecTBoBao y peanuszanuju
npeko 20 mpojekara 3a nmotpede Jpxkare, Bojcke, mpuBpene, HAyYHUX WHCTUTYIIMja H MHOCTPAHUX
KoMmItanuja. PykoBommo je m3pagom npeko 10 MarucTapckux Te3a M J1Ba JOKTOpPCKa pana (07 KOjux
je jeman Ha BojHO-TexHWuKO] akamemuju). Y mepuomy ox 2002. mo 2004. rommHe oOaBibao je
¢yHkumjy mpojaekana 3a ¢unancuje Paxynrera, a ox 2004. romune je uman Casera (akynrera.
TpenytHo obGaBipa ayxHocT meda Karenpe 3a curnane um cucrteme W wiaH je (DUHAHCHjCKe
KoMucHje YHuBep3uTeTa y beorpany.
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On3uB Ha pagose

Ha ocnoBy mnonmataka noOujeHux onx YHuBep3uTercke Oubnamoreke y beorpany, pamoBu y
mehyHapoaHuMm myOnukanujama mutupadd cy 21 myT y uacomucuma International Journal of
Control, International Journal of Control and Computers, IEEE Trans. on Autom. Control, kao u 'y
300pHHUIIMMA pajioBa Mel)yHapOIHHX HAyYHHX CKYIOBa KOjU Cy OAPIKaHM IOJ MOKPOBHTEJHCTBOM
IASTED, IFAC u IEEE acomujamnuja, He Opojehn ayronwmrare. Pax mon pemnum Opojem [6] je
muTupaH 5 myta, mox Opojem [8] 10 myra, mox O6pojem [12] nBa myTa, TOK Cy pagoBH moja OpojemMm
[71, [9], [40] u [60] uuTHpanu jeTHOM.

IIpojexkTn U cryamje

1. Tlpojexat 3a BTU-KoB, “Panapcku cucremu, mokpeTHH WJbeBU U npaheme”, y nepuony 1987-
1988. ronune.



10.

11.

12.

13.

14.

15.

16.

17.

18.

19.

20.

21.

22.

23.

24.

[Ipojekar 3a BTU-XKapkoso, “CumynaTop BHIIEHAMEHCKOT aBHOHCKOT pajapa”, y TEepHOAY
1988-1990. ronune.

[Mpojexar 3a UIIME-beorpan, “IIpuMeHa HeypamHuX Mpeka y aHaAIW3W CHTHaja roBopa’,
nepuog 1989-1990. roguse.

[Ipojekar 3a UTIME- beorpan, “PobycHa mpoiieHa mapamMerapa CurHaia ropopa’, mepuo 1989-
1990. ronune.

[Ipojekar 3a OcHOBHY 3ajeHUIy Hayke — beorpan, “®@unrpu 3a ayromarcko mnpaheme BUIlE
MOKpPETHUX IuibeBa”, y nepuony 1989-1990. ronune.

[Ipojekar 3a CaBe3nu ¢oHJ 3a HayKy: “MeTojie BelITayKe WHTEIUTCHIM]E ca MpuMeHama’, y
nepuonay 1988-1990. roaune.

[Ipojekar 3a P3H Cpouje, “Obpana curnaina pagapa”, y nepuony 1988-1990. rogune.

ITpojexkar MunucTapcTBa 3a HayKy U TexHosorujy Cpouje, “AanTUBHU CUCTEMU Yy yIPaBIbamby
n 00paau curHana”, y nepuoxny 1990-1994. ronune.

ITpojexkar MunmcTapcTBa 3a HayKy W TexHonorujy Cpouje, “Pa3Boj amanTuBHOT peryriaropa
omiuTe HaMeHe ca mpuMmeHoM”, y mepuoay 1991-1993. romune (kopucauk ®Dabdbpuka JIOJIA-
Pauynapu u Bucko3a, Jlozauna).

[Ipojekar MunucrtapctBa 3a Hayky u TexHonorujy CpbOuje, “Peprynmammja BmaxHOCTH
1enyso3He Tpake”, y mepuoay 1992. rogune (kopucHuk Buckosa, JIozHuma).

[Ipojexar AJ1 ULIPA, “Tlpeno3HaBame mTaMnaHux RUPUIMYHUX 3HaKoBa”, mepuos 1994.
ITpojexar CaBe3HOr MHMHHCTapCTBa 3a HAyKy M TexHojiorujy: “Pa3Boj merona, amroputama u
codrBepa 3a (rexcuOMIHE caMOHaBOleH€ WHTEIMTCHTHUX MaiiuHa (KopucHUK Kpymmk-
BasbeBo), mepuon 1990-1994.

Ectumanmja nuHeapHUX CHEKTpaIHUX MapoBa W aHANN3€ MOTYNHOCTH FHHXOBE NMPUMEHE Yy
cuHTe3M BoKoaepckux cucrema (kopucHuk UIIME), nepuon 1992-1994.

[Ipojekar MuHnuctapctBa 3a HaykKy U TexHojornjy CpOuje: “YmpaBibame TOIIUM
BaJbaOHNUKHM cTaHOM”, (KopucHUK CAPTU/ 1993), nepuon 1992-1993.

[Tpojexar MunuCTapcTBa 32 HayKy U TexHoiorujy Cpouje, “YHHUBEp3aITHU MUKPOIPOIIECOPCKU
perynarop ommrte HameHe” (kopucHUK CAPTU/ 1993, JIOJIA-Pauynapu, Buckosa Jlo3nuna,
EW Hum), nepuog 1994-1999.

AyTOMaTCKu CHCTEM 3a KOHTPOJIY MCIPAaBHOCTH LIPENoOBa 3aCHOBAaH Ha IIPENO3HAaBabY
akyctrukux curHana ( JIp>xaBHo-texHuuku nHCTUTYT Jlucabon, [loptyran, 2000.)

VYnpassbambe CUCTEMOM TOIUIOTHE IyMIIE ca KOJIOM INIMKOJIa Ka0 U3BOPOM TOIUIOTE (3a morpede
Texunukor neHTpa Bucreon, Kenn, 2000), (pykoBoaumnal npojexra).

CuMynanuoHu Mojen ayTOMOOIHMCKOT CHCTeMa 3a KOHIUIMOHHpAmE Ba3AyXa y pasInduTUM
pexumuMa pana (3a motpedbe Texmmukor mnentpa Bucreon, Kemn, 2001.), (pyxoBoammar
MIPOjeKTa).

VYrpaBipauku CHCTEM 3a KIMMATH3aLHUjy Ca YIJbEH-IMOKCHIOM Kao pacXJaJHUM TracoMm 3a
Bo3mwia Jaguar X200 u Peugot 206 (3a motpebe Texuuukor menTpa Bucreon, Koemn, 2001),
(pykoBOMIIAIl TIPOjEKTA).

IIpojexToBame ymnpaB/bauykOr CHUCTEMa 3a ayTOMAaTCKO IMOJEIaBambe TeMIeparype y
ayTOMOOWJICKO]  HMHIycTpHju. (3a morpebe Texnumukor mentpa Bucrteon, Koemn, 2002).
(pyxoBoMIIaIl IPOjEKTA)

Revision of Electrical Engineering Curricula based on New Technologies and Bologna
Recommendations, TEMPUS CD-JEP-18105-2003.

JlaJbUHCKO yTpaBibamkbe POOOTH30BAaHUM CHUCTEMHUMa IyTeM Tjiaca, MUHUCTApCTBO 3a HAyKy U
3amTuTy *kuBOTHE cpeaune P. Cpouje, 2004-2007. (pykoBoaMIIaIl IPOjEKTa)

OmncepBannoHH MOJEN paHe JAeTeKIuje oTkaza y Tepmoenekrpann TEHT — b OOpenosar,
WuoBammonu mpojexkar MHHHCTapCcTBa 3a HayKy M 3allTHTy XHBOTHE cpenumHe P. CpoOwuje,
2007-2008. (pyxoBouiIal MpojeKTa)

W3BemiTaj 0 TEXHUYKO] CUTYPHOCTH €JIeKTpOoHCKe noctaBHulle Jumutposrpan, Cuemenc, 2006-
2007. (pyxoBoauIIaIl IPOjeKTa)



25. pojexat perynauuje Omoka 4 Ha Tepmoenexktpanu TEHT A, OO6penoan, 2006-2007.
(pyKxoBoaMIIAIl IPOjEKTA)

26. IloBehame poOycHOCTHM M CHTYPHOCTH WHIYCTPH]CKHX TOCTpojema Ha 6azm ®JIU TexHwmka,
npojekar y oxBupy PII7 mporpama, 2008-2011, (K. Byposuh je koopamHaTop mEIOT
MpOjeKTa).

27. Pa3Boj HOBHUX MeTO/Ja M airopurama 3a JUTUTATHO IMPOLECHUPAbEe TEICKOMYHHUKAIIMOHUX
CUTHaJa, mpojekat MuHucTapcsa 3a Hayky Peny6mnuke Cp6ouje, 2008-2010.

28. Tlpumena wMeroma Soft-kompjuting-a y  ympaBibamkby pagoM HHIYCTpHjcKuX  mnehu
(HEYPOTEMII), 3ajennnuku mnpojekatr EYPEKA ca VYHuBepzutetoMm y Mapubopy,
Crnosenuja, 2009-2012. OK. DByposuh je KoopauHATOp 1EIO0T MPOjEKTa).

YuOeHuu 1 KLUre

[1] b. KoBaueuh, XK. HByposuh: “CucremMn ayToMaTcKOT yrpaBibama: 300pHHUK PEHICHUX 3a/aTaKa
u npobnema”, Hayka, (mpBo m3namel992., npyro mpommpeHo U AonymeHo uimame 1995., Tpehe
MPOIIMPEHO U AOMYHEHO u3game 1997.).

[2] K. DByposuh, b. Koaueruh, "Jlururamau curHamu u cuctemu: llpernen teopuje u pernieHu
3amanu”, AkameMcka mucao, beorpam, 2000.

[3] K. Byporuh, b. KoBaueruh, " Cucremun ayTomMarckor ynpasibama', Akagemcka mucao, 2006.
[4] b. KoBauesuh, XK. Byposuh, C. Crankosuh, "Curnanu u cuctemu", Akagemcka mucao, 2007.
[5] B. Kovacevi¢, Z. Purovié: "Fundamentals of stochastic signals, systems and estimation theory
with worked examples", Springer Verlag, 2008.

IToganm 0 HACTABHOj 1€1aTHOCTH

1. Curnanu u cuctemu, npenaBama 3a ctyaenre oaceka OC, OT, UP u O®.

2. Cuctemu ayTOMaTCKOT ynpaBibama I, mpenaBama 3a cryaenre oacexka OC.

3. Cuctemu ayTOMaTCKOT yIIpaBJbamba, M300pHHU npeameT 3a cryaeHte oaceka OF u OT.

4. Ilpemno3HaBame 00MKa, M300pHH MpeAMET 3a cTyaeHTe oaceka OC.

5. OOpana u npeno3HaBame roBopa, N300pHU TpeMeT 3a ctyaente ojceka OC.

6. Meroze soft-computing-a, nmpeameT Ha AUTUIOMCKUM (MacTep) CTyaujama ycMeperma 3a Curuae
U CHUCTEME.

7. Merone npahema MOKPETHHUX ITUIHEBA, IOKTOPCKE CTYH]E.

8. Ecrumanuja u knacudukaiyja curaana, 10KTOpcKe CTyauje.
PykoBol)eme TMIVIOMCKMM, MATHCTAPCKMM M JIOKTOPCKMM PaJ0BHMa

K. Byposuh je 6mo pykoBoauian BedWKOr Opoja AWIJIOMCKHX paZoBa, MPEKO JeceT
MarucTapcKHux paJioBa, jeAHOT MacTep paja U JBe JOKTOPCKE JTUcCepTalHje.

IIpuka3 Hay4YHe U CTPYYHE 1eJIaTHOCTH

Hoxropcka mucepranuja XK. Byposuha Harpahena je on crpane IlpuBpenne komope rpasaa
Beorpana xao HajOo0BM TOKTOPCKH pan u3 obiactu TexHuke 3a 1994. roguny. XK. Byporuh je u
KoayTop pazosa koju cy 1992. n 1993. romuHe moxBajbeHU Kao 3Ha4ajHa jJocTUrHyha ox crpaHe
Kommucuje 3a ayromMaTuky HAIMOHATHOT YIpY)XKeHka 3a EIEeKTPOHHKY, TEICKOMYHHUKAIH]e,
padyHapcKy TEXHUKY, ayToMaTtuky U HykieapHy Texuuky ETPAH. ¥V nepuoay ox 1991. no 2000.
rojuHe OWO je TEXHWYKU YpEOHHWK W perieH3eHT aomaher HaydHor vacomuca “Publications of
Faculty of Electrical Engineering: Series Automatic Control” , pereH3zeHT nomahux HaydyHUX
gaconnca HayuyHo-TexHM4yku mperiien, TexHuka W AyToMarhka, Kao H  peepeHTHUX
mehjyrapoanux yacornuca |[EEE Trans. Autom. Control, Int. Journal on Control u Int. Journal on
Control and Computers. YdecTBoBao je y W3paJM 3HaYajHHX TMpojekara 3a MoTpebe MpuBpene,
HAay4HHX YCTaHOBA, BOjCKE, Jp)KaBe M MHOCTPaHUX KommaHHja. ToxkoM OOopaBka y MHOCTPAHCTBY,



OCTBapHO je 3HAYajHe pe3ylTare y pa3Bojy HOBUX YINPaB/bayKUX CHUCTEMa y ayTOMOOWIICKO]
uHnycTpuju. TpeHyTHO je koopauHaTtop Mel)yHapoaHOT mpojekTa y okBupy nporpama ®I17, ymje je
(mHaHCHpame 0M00peHo on cTpaHe EBporicke KoMHCHje, a KOje YKJby4yje YHHBEP3UTETE WU
NpUBpETHE OTPaHU3AIN]e U3 YETUPU EBPOIICKE 3€MIBE.

Hp Kemwko DByposuh je, kao ayTop uim KoayTop, 00jaBuo mnpeko 90 HaydYHUX U CTPYUHHUX
pagoBa, om yera 16 y wmehyHapogum dacormmcuma, 21 y gomahmm dacomucuma, 35 Ha
Mel)yHapoJHUM HaydHUM CKynoBuMa U mnpeko 30 Ha gomahum HaydyHuM ckynoBuma. Panosu /[p.
XKemka Dyposuha mory ce cBpcratu y cineaehe obmactu: CTOXaCTHUKM CHUCTEMHM M €CTHMAIH]a,
OO0pana curnana, [Ipeno3HaBame 00aMKa W YIpaB/bambe TEXHOJOMIKMM IMpoLecuMa. Y OKBUDPY
panoBa nocBeheHHX CTOXAaCTHYKUM cuctemuma U ectumanuju JK. DByposuh je mpemnoxuo jenny
HOBY Kilacy poOycHux ¢unrapa tuna KanmanoBor dunrtpa [6,7,8,12], 3acHOBaHUX Ha
MeTojonoruju QQ-kpuBe, Koju ePUKacHO pajic U y YCIOBUMA HEMOTIyHE alipHOpHE MH(OpMaIyje
0 CTaTHCTHYKAM KapaKTepHUCTHKaMma Ciy4ajHux nmopemehaja y cuctemy. OcoOMHE MPEIOKEHIX
€CTUMATOpa WCIHUTHUBAHE CYy TEOPUjCKU M EKCIEPUMEHTAIIHO, ITyTEM CHMYJIAIfje Ha padyHapy, ca
NOoceOHMM OCBPTOM Ha (miTpanujy pamgapckux curHana. [lokazao je ma mpemioxkeHu poOycHU
KanmanoBu ¢untpu epUKacHO E€ITMMUHHUINY “‘IIyM YTaOHOT CBETIyIama’, KOjU C€ jaBJba Kao
MOCIIEINIIA PA3TUNYUTHX acrekaTa pedieKCHOHE TIOBPIIUHE 00jeKTa Y OJJHOCY Ha €KBHCUTHAIHY OCY
panapa. [lasba mpuMeHa noOMjeHHX pe3yJiTara je peaju3oBaHa y CHCTEMHMMa 3a aJanTauujy
Jomuep-oBux pagapckux ¢unrapa [1], kao u 'y cuctemuma 3a npaheme NOKpeTHUX IIMJbeBa HoMohy
MACUBHUX CeH30pa [4], ¥ 32 ecTUMAIH]y TapaMeTapa KOju KapaKTepHIlly TakBe cucteMe [2].

Hpyra rpyma pagosa [lp K. DByposuha mocsehena je aHamms3m MmoryhHOCTH mpuMeHe
CTaTHCTUYKE TEOpHje Tpero3HaBama OONHMKa Yy 3ajaliMa eCTHMAIlMje rapaMmerapa W/Wid CTamba
cUcTeMa Yy YCIIOBHMa HEMOTIyHEe amnphopHe HH(opMamumje o ocoOMHama peJIeBaHTHHX
CTOXAaCTHYKHAX CHTHaJa y cucremMuma. OBakBUM NPUCTYNOM ce oMoryhaBa nupeKkTHa CHHTE3a
CyOONTUMATHOT eCTHMAaTopa anpoOKCMMATHBHO MHUHUMAJHE BapHjaHCE TpElIKe, Ha OCHOBY
npeno3Hate QpyHKIMje pacrnozene myma [13]. Ha oBaj HaunH u30erdayra je morpeda 3a AUPEKTHOM
ecTUManujoM (QYyHKIHje pacrojielie IIyMa, Koja OOMYHO 3axTeBa KOMIUICKCHE HYMEpHUKE
npoIeaype, a Koje Cy 4YecTo y Npakcu HeeHKacHe ycliel MPHCYCTBa IIyMa, T JOBOJE JO
JUBepreHiyje ecrumatopa. Pa3BujeHa je u anTepHaTUBHA TEXHUKA ecTUMaldje (QyHKIM]je TyCTHHE
BepoBaTHOhe Ha ©Oasu QQ-kpuBe, KOja ce€ MOKE HPUMEHMTH Yy Ppa3IMYUTUM HHKEHEPCKUM
JUCLUIUIMHAMa Kao IITO Cy MpEeno3HaBame OOJIMKa, aJlalTHBHA €CTHMallFja Mapamerapa U CTamba
JUHAMUYKHMX CUCTEMa M JUruTaigHa oOpaja curHana. [IpuMemuBOCT NpeAaokKeHuX anropurama je
WIYCTpOBaHA HAa pEATHOM MpHUMEpYy JeTeKiuje omrehema Ha WHAYCTPHjCKHUM KOTpPJbajyhum
JexajeBuMa [5], mpu ueMy je pealn30BaHM MOCTYIIAaK CBEO BepoBaTHONY Tpelke Ha Mame 011 2%.

3HavajHa Tpyma pajgoBa nmocseheHa je azanTHBHOM yIpaBJbamkbhy WHIYCTPHjCKHM MPOIECHMA.
Pa3Bujena cy 1Ba anTepHaTHBHA NpWiIa3a 3a CHHTE3y aJaNTHBHHUX CHCTEMa yIpaBibamba KOJH CY
MIOTOJIHU 32 yTIPaBJhabe HECTAIMOHAPHUM M HEJIMHEAPHUM JHHAMUYKUM cuctemMuma. [1pBu o mux
0a3upaH je Ha CTpaTernju MHHHMHU3AILNjEe KpUTEPHjyMa KOjU 00yXBara OJICTYMame MPOMEHIJbUBUX
CTama O] HOMUHAJTHUX Ka0 W €HEPrHjy yrpaBibaukux Bapujadbmu [9]. IlpeamokeHa mpouemypa
3axTeBa WAEHTH(UKALU]y MapameTapa JMHEApU30BAaHOI MOJENa CUCTEMa Yy DPEaJHOM BPEMEHY.
IIponienypa omoryhasa u edukacHy enmuMHUHAIM]y YTHIaja KOHCTAaHTHOT mopemehaja u mpaheme
npou3BoJbHE pedepeHTHe TpajekTopuje. Jpyru mpucTym 3acCHOBaH je Ha MOTOAHO] JIMHEAPHU3aIjH
HEJIMHEAPHOT MoJIeNna 00jeKTa y KapaKTePUCTUIHUM TaukaMa HOMUHATHE TPAjeKTOPHUje U IPUMEHH
CTpaTervje ONTUMAIHOT JIMHEApHOT yrpasibama [3]. O6a mpuiasa cy mpuMemeHa Ha Mmpobiemy
BOl)ema JICTUIIHIIA.

[Tocnenma rpyma pamoBa mocBeheHa je WHTEIUICHTHOM YIPaBJbalby WHIYCTPH]CKHM
nporuecuma. [Ipennoxkena METOOIOTHja ce 3aCHUBA HA MPUMEHH (a3u JOTHKe yuMe je oMoryheno
YHOIICHE alPHOPHOT 3HaWka y MOCTYIAK MPOjeKTOBamka KIACHYHUX HWHAYCTPHjCKUX peryiaropa.
IToceOna maxme je mocBeheHa mpobOiIeMy TMOJeNIaBamka BEIMKOT Opoja mapaMmerapa ¢asu
perynaropa, Te je y Ty CBpXY KOpHIIheH MPUCTYI 3aCHOBAaH Ha MPUMEHH HEeypo-(a3u cuHepru3ma.
VYCBOjEeHOM CTPYKTYpOM IMOCTHKE ce Op3a KOHBEpreHIMja HENMOo3HAaTUX I[apaMerapa, ILUTO je
oMmoryheHo kopumrhewmem HeypajqHe Mpexe, Y3 HUCTOBPEMEHO €(pUKACHOI YyHOUIEHa alpHOPHOT



3HaWa y yrnpaBlbauku anropurtam. lIpeuioxkeHa crparervja ynpasibamba ePUKACHO je MPUMEHhEHA
3a ynpaBJjbambe TEMIEpaTypoM Boje y Oa3eHy, Kao M TEMIEepaTypoM Taca y ayTOMOOHJICKOM
€BaropaTopy.

3Havajuu neo akTHBHOCTH Tpod. DypoBumha y mocmenme nBe romumHe je mocehen
peammzanuju npojekta PRODI (Power Plants Robustification Based on Fault Detection and
Isolation Algorithms) uuju je on koopaunarop. Ilpojekar ce peanusyje y oksupy PII7 mporpama
EBpornicke xomucuje 3a HayKy U NMapTULMIAHTH HA OBOM IPOjEKTY JA0JIa3e M3 YETHPH EBPOIICKE
3emsbe (CpOuja, Cnosennja, Utanuja u [llnanuja). AHra)xoBame Ha OBOM MPOJEKTY je HACTAIO Kao
MoCcIie/INIla UCKYCTBa Koje je np. DypoBuh crekao peanusyjyhu mpojekre TUTUTAIHHX CUCTeMa
ynpaBibama Ha 61okoBuMa 4 u 6 repmoenektpane TEHT A Hukona Tecna y OOpeHoBIly, Kao 1 Ha
omoky b1 Ttepmoenekrpane TEKO y Jlpmuy. Panehu Ha perynanuju oBuX CIIO)KEHUX €HEPreTCKUX
MOCTpOjea CTeKao je yBua y moryhHoctu mnoBehama 0e30€IHOCTH, MOY3/IaHOCTH U EHEPreTCKe
e(pMKaCHOCTH OBAKBHX KOMIUIEKCHUX cHcTeMa. /leTeknrja oTka3a 3aCHOBaHa Ha MOJEIIMa IIpo1ieca
U JCUEHTPAIN30BaHUM aJTOPUTMHMA €CTHMAIlfje, Ka0 M TeXHUKama Ipero3HaBama OOJIMKa, je
TPEHYTHO MpeAMET ucTpaxkusa nmpod. Byposuha y okBupy HaBeaeHor mpojekrta. O0aacT nerexkuuje
0TKa3a W aJirTopuTaMa 3a HHXOBY M30JallHjy je BPJIO aKTyelIHa U MyJITHAUCIUILIMHAPHA 00JIacT Koja
ce pa3BHuja y OKBUPY TEOpHje CUCTEMa a Mo/Ipa3yMeBa YKJbYUHBamba 3Hakha U TEXHUKA Pa3BUjCHUX Y
o0iacTMa BelITaYKe MHTEJIUreHluje, oOpaje CUrHaua, Iperno3HaBama OO0JMKa, ayTOMAaTCKOT
ynpaBjbamka Kao U MOAEINpama U UIeHTU(UKaLH]je ITpoleca.

l'[pmca3 HaCTaBHE J1€JIaTHOCTH

Hp K. DBypoBuh napxu mnpemaBama u3 mnpeamera CurHamum u cuctemu, Cucremu
ayTOMAaTCKOT ympaBibama, [Ipemo3naBame oonmka, O0pana M mperno3HaBame roBOpa Ha OCHOBHUM
cryaujama Enexrporexnuukor ¢akynrera y beorpamy. Ha macrep crTyamjamMa TpEeHYTHO IpKU
npenmer Metoze Soft-computing-a. Ha mocieuryioMcKiM CTyMjaMa Ha CHIJIECKOM jEe3UKy 3a
CTYICHTE CTpaHE IpXKaBJhbaHE yUeCTBOBAO je y m3Bohemy HactaBe m3 mpenmeta: Applied Control
Theory, Inertial Navigation Systems u Technics of Estimation and Filtering, mox Ha TOKTOpCKUM
CTyaWjamMa ydecTByje y wu3Bohemy HactaBe u3 mnpenmera [Ipaheme MOKpeTHHX IMJbeBa U
Ectumanuja n knacupukanuja curnana. [p K. DByposuh ce mokazao xao MapjbuUB U caBecTaH
HACTAaBHUK KOJU CBOj€ 3HAmE yMeE Jla IPEeHece Ha CTYJEHTE, O YEMY CBEI0YE U BPJIO BHCOKE OLICHE
Ha cTyeHTcKkuM ankerama (on 4.5 mo 5.0). Takohe, XK. DByposuh je yuecTBOBa0O y KOHIMIHUPAKY H
peammzanuju Jlaboparopuje 3a cUCTEMe ayTOMATCKOT YIPaBJbamka U KOAyTop je MeT YIIOCHHKa.

3AK/bYYAK U IIPELJIOTI

WianoBu Komucuje cmatpajy na Hp. XK. Byposuh 3amoBospaBa cBe ppopMaHe U CyIITHHCKE
ycioBe na Oyae m3abpaH y 3Bambe peloBHOr mpodecopa ca MyHUM PaJHUM BPEMEHOM 3a YKy
Hay4yHy oOmacT AyToMaTHKa, T€ CTOra MMajy 3aJ0BOJbCTBO M yacT Ja mnpeasoxke HacraBHo-
HayuyHoMm Behy Enexktporexamukor ®axynrera y beorpany aa uzabepe lp. Kemka Byposuha y
HaBEJICHO 3BaIbe.

beorpan, 28.09.2009. rox. YJIAHOBU CTPYYHE KOMUCUIJE:

1. p bpanko Kosagesuh, pen. mpod.

2. Hp Cphan CranxoBuh, pea. nmpod.

3. Jp Hywman IlerpoBauku, pen. npod.
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