VYHusepsuret y beorpany
EnexrporexHuuku akynrer

HACTABHO-HAYYHOM BERY
IIpenmer: [TorogHocT Teme u kanaunara Munoma Koctuha 3a uzpamy T10KTopcke nucepraiuje

OmrykoM Koja je noHeta Ha cequunu M36opHor m HactaBHo-HayuHOTr Beha EnekTporexHuukor
dakynrera, YHUBep3urtera y beorpany op. 76501 03. cenrembpa 2013.ronune, UMEHOBaHH CMO
3a unaHoBe Kommucuje 3a oneny momobHoctu Teme W kanaunmara Muioma Kocruha, mactep
WHXKEHhepa CICKTPOTEXHUKE M padyHApCTBa 3a H3pajy IOKTOPCKE AWCEpTallje W HaydHe
3aCHOBaHOCTU TeMe "POOOTCKH cHCTeM 32 Be:kOame W NponeHy PyHKNMOHAJTHOCTH FOPHUX
eKCTPEMHUTETA TOKOM pexaduauTanuje 0coda mocje MoAIaHOr yaapa”.

Ha ocHoBy MaTepujana npuiioxeHor y3 3axTeB kanauaara, Komucuja nonxnocu crneaehu

N3BEIITAJ

1. IMogaum o KaHAUAATY

1.1.Bbuorpadcku 1 mogay O MKOJIOBAKY

Munomr /1. Koctuh je pohen 1. dpebpyapa 1986.rogune y beorpany. OcHOBHY mHIKOTY
“BnagucnaB Pubnukap” m "Martematnuky ['mmHa3ujy" y beorpany 3aBpimimo je Kao HOCHIIAIL
nuruiome “Byk Kapayuh”.

Enexrporexnnuku ¢akynrer y beorpany ynucao je 2005.a nummomupao Ha cMepy CurHanm
u Cucremu y okto0py 2009.ca mpoceyHoM oueHoM cryauja 9.71. IuniaoMcku paj Ha TeMy
»PopMHpame cucTemMa 3a oJpehuBame CTpaTeruje XBaTa IMJbAHOT TpeIMeTa KOpHIIhemeM
CeH30pa JlaJbiHe U Kamepe” moJ MeHTopcTBoM npod. Jlejana [Tonouha ogOpanuo je ca oneHoM
10. /lurmomcke akagemcke-master crynuje, Moy buoMeTMIMHCKO U €KOJIOMIKO HHKEHEPCTBO,
3aBpIIKO je ca npoceyHoM onenom 10. Masteman na remy , [lapamerpu3zamuja nmokpera pykom
nmoMohy Mojena 3acHOBaHOT Ha TPUMUTHUBHMA® PaaMo je MO MEHTOpPCTBOM Ipod. Jlejana
[ToroBuha u oxdpanuo ca orenom 10.

3anocieme U CTPyYHe AKTHBHOCTH

Munom Koctuh je y mepuony anpui-HoBem6ap 2010.roamHe 610 MCTpakuBad capagHUK
Ha Center for Sensory-Motor Interaction (SMI), Yuausepsurer y Anbopry, Jancka. Ox janyapa
2011.panu na Enexkrporexnnukom Pakynrery YHuBepsurera y beorpany, y Jlabopatopuju 3a
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buomeauuuHCKy MHCTpYMEHTAIMjy M TEXHOJIOTHje, Kao CapaJHUK Ha IPOJeKTy ca 3BambeM
UCTPa)KUBay CapaJHUK.

[Topen MCTpaXKWBAuKOT pajia, y4ecToBao je W y MPAaKTHYHO] HACTABM Ha MpPEIMETHMA
Enextpuuna mepema u [IpakTrikym u3 codTBepckor makera Labview.

Harpanue

Jlobuo je "Travel Award" narpamy 3a cTydeHTCKH paa Ha 18. roauinmoj KoHGEpeHIHju
yapyxema IFESS onpxanoj y Can Cebactujany, llnanuja jyna 2013.rogune.

Ocgojuo je mpBo Mecto y Cpouju Ha "NiDays 2012 Case study contest”.
Harpaljen je xao Haj00spM cTyAEHT Ha oaceKy Curnanu u cucremu y reHepanuju 2009/2010.

OcBojuo je tpehe mecto Ha ET® BADA C.A.Jl. TakmMuuerwy 3a HajOOJbU IUTIIIOMCKHA paj y
2009.roauHu.

1.2.CreyeH0o HaYYHOUCTPAKUBAYKO UCKYCTBO

Munom Koctuh je cBoje HaydYHOMCTpaKMBAdKe aKTUBHOCTH BE3aHE 3a JOKTOPCKY Te3y
yCMEpPHO Ha IMpPOYYaBamke€é MOTOPHE KOHTPOJE M MOTOPHOT y4€Ha, pa3Boj HOBUX MeEToJa
pemnpe3eHTanmje MoKpeTa pyke, pa3Boj HOBHX ypehaja m Meroma 3a pecTopaiujy MOTOPHE
KOHTPOJIE TOPHUX EKCTpEeMHUTETa. Y TOKY pajia, OCTBAPHUO je YCHEIIHY capajiiy ca JIeKapuMa U3
Knunuke 3a pexabunuranujy “JIp Mupocnas 3orosuh”, beorpan.

VYnopeno ce 6aBu U pa3BojeM MHCTPYMEHTALMj€ U METOJa 32 HUHTEPBEHTHY KapAUOJIOTH]Y Y
capanmu ca uctpaxuBaunMa ca Kapauonomke knmnanke Knnanukor neatpa Cpouje, beorpan.

Kao ucrpaxuBau, yuecTBOBaoO je Ha JBa Mel)yHapOIHO MPOjeKTa: MPOjeKaT CEAMOT OKBUPHOT
nporpama Esponcke Yuuje "HUman behavioral Modeling for enhancing learningOptimizing
hUman-Robot interaction, HUMOUR"anpun-noBem6ap 2010, u mpojexat IlIBajiiapcke
HanuoHanHe donmanuje "INRES 127320 _128134", 2011-2012AKTUBHO U YCHEIIHO YYECTBY]E
Ha TpojeKkTy MUuHHUCTapCcTBa MPOCBETE, HAyKe W TEXHOJIOMKOr pa3Boja Penybnuke CpbOuje Op.
175016, Edextu acuUCTUBHUX CHCTEMa Yy HEYpOpexaOWIHMTAIMjUu.  OINOpaBaK CEH30PHO-
motopHux ¢pynkumja“, 2011-2014 mox pyxosozacsom IIpod. Mupjane [Tomosuh.

CTpyyHe aKTMBHOCTH

CentemOpa 2010. rogune, Munom Koctuh je monoxuo ucnut 3a CLAD cepruduxar
(Certified LabVIEW Associate Developer, Nationaktiuments, Austin, USAgepujcku 6poj:
100-310-2328)¢a nocana HajOoobUM ycriexoM y Hamoj apxkasu. Ox 2013.rogune, opranuzatop
je u npenaBau LabVIEW kypca y Maremarnukoj ['mmuasuju y Beorpamy, y opranuzanuju
National Instrumenta-u JlaGopatopuje 3a buomenuuuucky Muctpymentanujy u TexHoJIOTHjE
(BMHUT) na Enextporexanukom dakynteTy, Y HuBep3urera y beorpany.



CentemOpa 2012. l'ogune, Munom Koctuh je ydecTBOBaOo y MNpUIpPEMH HAyYHO-
nmonyJapHuX JeMoHcTpanuja 3a dDectuBas poOOTHKE, Yy OpraHm3aiuju EJIeKTpoTeXHUYKOT
¢dakyntera, YauBepsurera y beorpany u LlenTpa 3a mpomonujy Hayke y beorpany.

[Ipu CexTopy 3a TEXHOJOIIKH Pa3Boj, TpaHC(ep TEXHOIOTHja WU MHOBAIIMOHE CHUCTEME Y
MuHHCTapCTBY IPOCBETE, HAYKE M TEXHOJOLIKOT pa3Boja, Pemybnuke Cpbuje, Munom Koctuh
je 2012.roguHe 6MO aHTaXXOBaH Kao pereH3eHT MHoBarmoHuX mpojekara.

Muom Koctuh je ayrop/koayTop Ha TpH paja M jeIHOT alCTpakTa Y YaCOIMUCHMa KOjH CY
Ha CLU muctu (jeman kao mpeu ayrtop). Jlo cama je myOnuMKoBao M JABa paja y 4YacoIuUCy
HallMOHAJTHOT 3HaYaja ca PeIeH3HMjoM, JIBa pajaa Ha mehyHapoaHO] KOH(PEpeHIHjU MTaMIaHa y
M3BOJAY y 4YacomMcuMa, M CelaM pajoBa Ha MelyHapoIHMM KoH(pepeHLHjama IITaMIaHuX Yy
LEJINHY.

Vxynna murupanoct 10 pagoBa wa CKOIIYC nuctu je 11, a 6e3 camouurara 3
(mpucrymbeno 14.asrycra 2013)

Cnucak o0jaBbenux pagosa — Musiom /. Koctuh
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2012, IEEE, Belgrade, Serbia, ISBN: 978-1-46736L87
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1.3.01eHa n1oA00HOCTH KAHAUIATA 32 DAl HA IIPEAI0KEHO] TEMU

Munom Koctuh je Bpenan u ycneman MjaaJad UCTPAXUBA4d KOjU j€ TIOKa3a0 CIIOCOOHOCT
Jla CBOja TEOpHMjCcKa M NPAaKTUYHA 3HAma YCIELUIHO MPUMEHHM 3a pPa3BOj HOBHX METOJA H
WHCTpYMEHTAIIM]je, IPUMEHHU CBOj€ PE3yNTaTe y KIMHUIKOM OKPYKEHhY W NMPUKAKE HX HAYYHO]
JaBHOCTH Ha HaYWH KOJH j€ 32 CBaKy IOXBaIy.

Mutom je OCTBapHO YCHEIIHY capaiiby Ca HU30M HCTpakMBaya y CBETY U y OKBUDPY
KOCT mpojekra ydecTByje y pa3Bojy MeToJa 3a MPOIIEHE IOKpeTa Koju he pe3ynaToBaTH
nyoiukanujom koja he Outu kopumiheHa Ha EBpormckoM HHBOY Kao YIyTCTBO 3a Jpyre
UCTpaXHUBaYe U KIMHUYAPE.

Muiionr je ToKa3ao Ja CBOja 3Hama yMe Jia MPUMEHH Y MEAarolikoM paay, a Y OKBUPY
UCTpaKMBama Ce TPY/HM Jia CBOjE OPHTHHAIHE pe3yirare nareHTupa (y TOKY je jeJHa maTeHTHa
pHjaBa).

Panosu Munoma Koctuha cy eceHnmja \meroBe JOKTOPCKE AMCEpTAIje, a y MPUIPEeMu
Cy U IpyTH paoBH Koje he jour BUIlle MOTBPIUTH MOCTUTHYTH HUBO UCTPAKUBAYKHIX BEIITHHA.

2. [IpeaMeT ¥ IUJb UCTPAKMBAKHA

Kox ocoba koje mpexxuBe omtehema IeHTpaaHOr HEpBHOr cucreMa (audysHe u ocTaie
Je3uje) MOTY Ce jaBUTH JCIMMHUYHA WM MOTIyHAa MOTOPHA ONY3€TOCT jeqHe WM 00e CTpaHe
tena. [IOHOBHO yCIOCTaBJbakeé MOTOPHE KOHTPOJIE TOPEHHX EKCTPEeMHTETa KOJ OBHX 0co0a je
BEOMa BA)XXKHO 32 HbUXOBY CaMOCTAJIHOCT M MOOOJBIIAkE KBATUTETA KUBOTA. Pe3ynrati MHOTHX
KIMHAYKUX CTyIWja HaBOJE Ja acUCTCHIMja TPU WHTCH3MBHOM TPEHHWHTY (DYHKIMOHAITHUX
nokpera ((poKycHpaHMX Ha KOHKpPETaH 3aJaTaK) y TMPHCYCTBY CTUMYyinuIryhe moBpaTHe
uHbopMalje 3HA4YajHO MOJACTHYEC ormopaBak MoTopHe KkouTpone [1-3]. Tymaueme oBuX
pe3yiaTara je na ce peopraHusaiyja KOPTUKAJTHHX CTPYKTYpa, KOja je KJbydHa 3a JAYTOpOYHHU
ormopaBak, WHTEH3WBHpa mMoBehameM Opoja moHaBbama [4] GyHknuoHamHMX moKpera [5-8].
Mehytum, oBakaB Tun BexOama HHMje yBeK Moryh, morotoBo y paHuMm (asama omopaBka.
[TanmjerTn yecto HUCY y MOTyhHOCTH J1a u3Beny GyHKIMOHAJIAH MOKpeT, Beh uM je morpedan
HEKHU BUJ aCUCTEHIIMje. Y CIelaH By acuCTeHIIMje (PYHKIIMOHATHUX MoKpeTa je DyHKIMoHaIHa
enextpuyHa crumynanuja (PEC), koja omoryhaBa edukacHo BexOame OTBapama M 3aTBaparba
make kKao W Kopumhema npeamera koju cy yxeahenu [9]. OBakaB cucreM He 00e30ehyje u
ACUCTEHIIM]y MaHMMyJanuju pykoM. He moctoju moBosbHO m06ap cucteM Ha 0a3 eIeKTPUYHE
CTUMYyJAllMje 3a acCHCTEHIM]y MaHumyjanuju. Pememe oBOr mpobiiemMa je acHuCTeHIH]ja
TeparneyTa Koja je HarmopaH U MOHOTOH 33/IaTak, M YTHYE Ha CMamkEeHhe MOTHBAIIM]E MallfjeHaTa
[10].

ANTEepHaTUBHO pEIICHE KOj€ TMPHUBIIAYM BEIWKY MMaXBy HCTpaXKWBada je€ MpPHUMEHA
nepcoHaHuX pobora y pexabwimmrauuju [11,12]. [Ipenqnoct oBakBux ypehaja je mro mory na



acUCTUPajy NpH H3BOhemY MOKpeTa Ha HAYMH KOjU j€ MOHOBJBMB M MOXE Jla Ce€ MPUIIAroiu
notpebama narujenta. OBU CUCTEMH IIPYXkajy U MOTYhHOCT yKJby4deHa BUPTYEITHE PEATHOCTH U
BUJICO UTapa y Mpolec pexadwiMraiyje, ITO NMPUBIaYM cBe Behy MaXmy HCTpaKuBada y
obmactu [13-17]. IIpu oBoMe poOOTCKM cucTeMH OMOryhyjy KBaHTH(UKAIU]y TPEHYTHHX
CIOCOOHOCTH TMAaIlMjeHTa MEPEHEM KHHEMAaTHIKUX U JUHAMUYKHUX KapaKTepUCTUKA TOKPETa.
VHTeH3MBHUja WCTpaKUBamba MPHUMEHE OBAaKBUX CHUCTEMa y pexXaOWIMTalUjU Iouena Cy
KpajeM OcaMJIeCETHX U MOYETKOM JeBeneceTux roauna [18-21],a mocneamux HEKOIUKO TOAUHA
OBaKBM POOOTH Cy HAILIM MPHUMEHY y PeXaOMIMTalMOHMM KinHuKama [22,23]. Mako cy y
NOCIEABUX TPUACCET TOIMHA M3ajH U KOHTpOJa OBHX ypehaja 3HauajHo yHanpehenu [24-36],
euKacHO TporpamMupame podOoTa y KIMHUYKOM OKPYXKEHY W TpYyXKame acHCTCHIMjEe Ha
HajOOJBM HAYMH 32 OIOpaBaK MallMjeHTa Cy U J1aJbe OTBOPEHA MUTamka, 0€3 aeKBaTHOT pelleHha.
[{nsb OBOT UCTpaKMBaKA j€ Pa3BOj METOJIE 3a Be)KOame U MPOIEHY KBAIUTETA TIOKPETa PyKe
y3 moMoh pobGorckor ypehaja m KOMepIMjalHO TOCTYMHHX BUIEO HWrapa, koja Ou ce moria
e(hUKacCHO KOPHUCTUTH y KIMHWYKO] MpaKcH, anu M KyhHuM ycioBuma. Pa3BujeHa mertoma ce
3aCHMBAa Ha pEMpPe3CHTAIlMjH LUJbaHOT TMOKpera, Ha3BaHom 'Probability Tube' [37,38],
MMIUIEMEHTUPAHO] y KOHTpoiay pasujeHor pobora "R3-BEG" m pasBujeHor ypehaja 3a
umrementaiyjy Nintendo Wiisuaeo urapa y pexadunuranujy "Reha Assist for Wii'.
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3. [Mon1a3He XUMOTE3€e U HAYYHA MUTAKA Koja he ce pasMaTpaTu y qucepramnuju

HcTpaxxknBame y OKBUPY OBE qucepTaiyje ou Tpebdano aa oaropopu Ha cieneha nmurama koja
Cy O WHTepeca 3a MpoydyaBamke MOTOPHOT yU€Ha U pexaOuiuTanuje TOPHUX EKCTPEMHUTETa
BekOameM y3 moMoh poOOTCKHUX cucTeMa:

1.

Ja nu ce pexaOwiMTanyja TIOKpeTa pyKe MOXKE YHANpeIuTH KopHIIhemeM
pexadmIMTalmoOHOT Po0OTa KOjU MpYXKajyhu acUCTEHIM]y TPHU MOKpeTy omoryhasa
noBehame 03¢ Tepanuje?

Ha mm je moryhe pasBUTH CTpaTerujy ymnpaBibakba POOOTCKUM CHCTEMOM Koja
UCITYHaBa TEpareyTCKe 3axXTeBe, a TEXHUYKH j€ JOBOJHHO jEeJHOCTABHA JIa CE MOXeE
UMIUIEMEHTAPATH Y KJIMHAIKOM OKPYKEHY?

Ja nmu je moryhe pa3BuTH MeToay 00y4daBama OBaKaBOT POOOTCKOT cHCcTeMa, Koja 01
omoryhuna aeduHuCcambe MUbaHe TPAJEKTOPH]jE IyTEM JEMOHCTpaIH]je?

Ha mm je xopumhemeM OBakBOI pPOOOTCKOr cucreMa Moryhe yHampeautu
00JEKTUBHO MEpEHE KBAIWTETa H3BOhEHA IOKPETa, OJHOCHO KBaHTHU(DUKAIU]Y
TPEHYTHOT CTama M OTOpaBKa MalijeHra?

Jla nm BexOame IMOKpeTa Yy OBUPY CTUMYJATHBHE BHUACO WIPE JIOMPUHOCH
yHarpehamby MOTHBaLMje 3a BeXOameM?

Ha nm je Moryhe wWHTerpucatd OBakaB POOOTCKH CHCTEM ca (YHKIIMOHAITHOM
€JIEKTPUYHOM CTHUMYJIAIIIOM?

4. Hay4yHe MeTO/le HCTPAKUBAHA

MeTtooorrja ncTpakuBama y OKBUPY MPEJIOKEHE TOKTOPCKE AUcepTaluje cactojahe ce y

caenchem:
1.
2.
3.

B

©oNOO

[Tpoy4aBame MpUHIUITA MOTOPHE KOHTPOJIE 1 MOTOPHOT y4eHha MOKpeTa pyKe.
[IpoyuaBame pa3Boja pobOTa 3a pexabUIUTAIN]y TOKpETa pyKe.

[Ipoy4yaBame HauMHA ypaBJbamka U 00ydaBama pOOOTCKUX CHCTEMa KOjH OTOHAIIA]y
JbYJICKE TIOKPETE WIIN CE ITOMEPA]jy 3ajeIHO Ca JbYIHMA.

Pa3Boj u ucnuruBame xapasepcke u coprrepcke miardopme podOTa, CEH30pa CUIIE
u ypehaja 3a UMITIEMEHTaIjy BUIE0 Urapa.

Pa3Boj meTone nedunmcama mubaHe TPajeKTOPH]E.

Pa3Boj 1 ucnuTHBaKkE METO/1A YIIPaBIbakba POOOTOM.

HcnutuBame yTUIlaja BUACO UTapa y pexaOuIuTaIiju Ha MOTHBAIIN]Y MallijeHara.
HcnutuBame MeTo/1a 32 KBAaHTUTATUBHY OLIEHY KBaJHMTETa MOKPETa MalrjeHara.
Tectupame pa3BHjeHOr CHCTEMa M MeETOAa ca 3[paBUM HCIUTAaHWIUMA H
NalMjeHTUMA Y KITMHUYKOM OKPYXKEHY.

.Pasmarpame moryhHocTH MHTETpaIyje pa3BijeHOT pOOOTCKOT CHCTEMa ca CUCTEMOM

3a QpyHKIHOHANHY enekTpuyHy ctumynannjy (PEC) ca marpuuHuM enekTpojama y
XHOPHIHU CUCTEM KOju Om 00e30ehrBao HCTOBpEMEHy MaHUIyIanujy pyke (pooort)
u make (PEC) omoryhyjyhu BexOame (QyHKIMOHATHHUX IMOKpPETa y HajpaHHjUM
¢dazama pexadbwinTanmje.



5. QuekuBanmu HAaVYHHU JOIIPHHOC

Ouekyje ce Ja TOCTUTHYTH pe3ylTaTH y OBOM HCTPAXHBAKY YHANpene KOHIICTT
yIpaBJbakha PEeXaOMIUTAIIMOHUM POOOTCKMM CHCTEeMHMa M OMOryhe HHUXOBO KOpHUIINEHE Yy
KJIMHUYKO] TPaKCH TAKO J1a!

1. manMjeHTH MOTY CaMOCTAJIHO Jia Bexk0ajy (y3 Haa30p Tepaneyra);

2. Cy mauujeHTH MOTHBHCAHU Ja Bex0ajy y3 MpUMeHy HOBHX W moctojehux Bumeo
urapa;

3. KIMHHYapU HMMajy KBAaHTU(UKOBAHY Mepy OIOpaBKa W IeppopMaHce IMOKpera
(kMHEMaTHKa, PaJHH IPOCTOP, ACHCTUBHA CHJIA).

HcToBpemeHo, pe3ynTaTu HcTpakuBama he omoryhuru na ce:

1. yHampenau najbe HCTPaKMBAKE MOTOPHE KOHTpOJIE W TIPOIleca MOTOPHOT yYerha
HAaKOH MOBpE/Ie IIEHTPATHOT HEPBHOT CUCTEMA,

2. omoryhu najbe MCTpakMBarbe yTUIAja MPUMEHE HOBUX TeXHOJO0THja (pOOOTH, BHIEO
Urpe) Ha MOTHBAIIH]y MAIlHjCHATa,

3. moctaBu 1Iarpopma 3a pa3Boj XUOPUAHOT CHCTEMa KOjU OW HMHTETPUCAO
MaHMITyJalje  pyke  poOOTCKOM  aCHUCTCHLMJOM,  MAaHHIyJIaldjy  IIaKe
(YHKIIMOHATTHOM  €JIEKTPUYHOM CTUMYJIALMjOM © CTUMyJumyhy moBpaTtHy
uH(OpMaLK]y Y BUly BUPTYyaJlHE PEATHOCTH HIIM BHJIEO UTPE;

4. MUHHMMH3Y]e KOMIUIEKCHOCT U IIeHa CUCTEMA.

OCHOBHU pe3y/ITaTH JUPEKTHO BE3aHM 3a Te3y Cy MPUKA3aHU y jeTHOM pagy 00jaBJbEHOM Y
yaconucy koju je Ha CLIY nucTu u jeTHOM ITpOIMpeHOM ancTpakTy y yaconucy Ha CLIU nuctwu:

Kosti¢, M. D., Popové M. B., and Popovi D. B.: A Method for Assessing the Arm Movement
Performance: Probability TubMledical & Biological Engineering & Computing . (2013) M21)

Zenzeri, J., Basteris, AKosti¢, M. D., Popové, D. B., Sanguineti, V., Mohan, V., and Morasso, P.
"Transferring complex motor skills from an expeot & novice through robotics platforms: A new
methodology to approach neuromotor rehabilitati@dit and postire, vol. 33, pp. s51-s52, 2011,
DOI:10.1016/j.gaitpost.2010.10.062 MZ3 abstract)

VY ¢asu pereH3uje U mpuIpemMe Cy joul J1Ba paaa KOju AUPEKTHO MPHKA3Y]y pe3yiaTraTe
koju he ce Hahu u y Te3n.

Jpyru pe3yaTaTté KOju Cy OJ BEIHMKOI 3HAdaja 3a OBO HCTPAKUBAKE Cy NPHKA3aHU Y
panoBuma o0jaBjbeHUM y yaconucuma koju cy Ha CLIU mucru:

Popovi Maneski, L.,Kosti¢ M. D., Bijeli¢ G., Keller T., Mitrove S., Konstantinowi L., and
Popovt D. B.: Multi-pad electrode for effective graspirgesign.|EEE Transactions on Neural
Systems & Rehabilitation Engineering 21(4), pp:648-654. (2013). Me1)

Dosen, S., Cipriani C.Kosti¢ M. D., Controzzi M., Carrozza M. C., and Popo\D. B.:

Cognitive Vision System for Control of Dexterousofthetic Hands: Experimental Evaluation.
Journal of NeuroEngineering and Rehabilitation 7(42). (2010). NI21)
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6. [l;1aH ucTpakuBama U CTPYKTYypa paaa

Hucepranja Ou Tpebano ma ykipyudu cienehe enemeHTe W jaa Oyle NpHKa3zaHa IpeMa
crenehoj CTpyKTypH:

1.
2.

© N

MpUKa3 pa3Boja pexaOuIuTaIMoOHe pOOOTHKE;

MpUKa3 U TUCKycHja mocTojehnx cTpaTeruja ynpasibama pexadmInTallMOHUM POOOTCKUM
CHCTEMHMA,;

pa3Boj METOJIE penpe3eHTalMje MOKpeTa Off MHTepeca, OJHOCHO JAe(puHHUCAmka IUIbaHe
TpajeKTopHuje;

npukas nocrojehux u pa3Boj HOBUX METOa 3a MPOLIEHY CIIOCOOHOCTH MaIMjEHTa;
HCIIUTUBAKE YTUIIaja BeKOama MOKpeTa y OKBUPY BHJICO UTapa Ha MOTHBAIIH]Y;

pa3Boj cUCTEMa 3a MHTETPALUjy pa3BUjeHe MeToie NeUHICaka [IMJbaHe TPAjeKTOpH]je ca
KOMEpIIH]aJIUM BHJICO UTPaMa,;

MpUKa3 MPOjeKTOBamba HOBOT POOOTCKOT CUCTEMA;

pa3Boj HOBE CTpATervje ympaBjbatkha POOOTCKUM CHCTEMOM, KOja MHTETPHUIIEC METOJIC U3
3.4.u6;

pasMatpame HHTETpaldje pa3BHjeHOT CcHUcTeMa ca (YHKIIMOHATHOM EIEKTPUIYHOM
CTUMYJIAIIOM.

Tpebano 61 TOKOM paja OATOBOPUTH HA CBE XHUIIOTE3€ MOCTABJHEHE Y OBOj AMCEPTALIH]H.
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7.3ak/bydyak U nmpeajior

VY mpemiory Te3e cy Ha MperJieflaH U jacaH HAuWH HaBEJICHU HAYYHHU U TEXHUUYKU MPOOIeMH
Ha KOje HCTpakmBame Tpeba aa a8 oaroBope. Y NPEMIOTy HCTPaKUBamba je MPEIU3HO
neuHUCAaHO Koja MUTamba MMajy TEXHUHY, a oueKyje ce aa he omoryhutu na HOBe MeTOfe
yhpaBbatkba pPOOOTOM U TMPOIEHE KBAIUTETa M PENpe3eHTaldje IMOKpeTa IOMOTHY Y
UCTPAXUBAYKOM U KIMHUYKOM paay. [Ipumepn xoju cy npenioxeHnu aa Oyay 1eo Te3e ¢y 100po
onabpaHu. Y TMpHjaBH KOja je TMOJHETa Cy HaBeJACHHW W pe3yntat koje je Muom Koctuh Beh
IpUKa3a0 HAY4HO] JABHOCTH y YacOMHMCHMa YMME MOKa3yje Ja je UCIYHUO MoTpeOHE YCIIOoBe 3a
JOKTOPCKY Te3Y.

VYKymaH yTucak je Aa UCKYCTBO U 3Hama koje je Muaom Koctuh crekao Ha cTynujama u
TOKOM HCTPa)KMBAa4KOT pasa Ha EleKTpoTeXHHYKOM (aKyiaTeTy ra y MOTIIYHOCTH KBaJTU(DUKY]Y
3a paj Ha MPEeJJI0’KEHO] TEMHU.

Ha ocHoBy cBera HaBeJeHOT Hall 3ak/by4yak je Ja mactep uHxkewmep Mwuiom Kocruh
HCITyHaBa CBE YCJIOBE 3a M3pady JAOKTOPCKE NHCEpTaIlje Ha CPIICKOM je3UKy W MOTBphyjemo
Hay4YHY 3aCHOBAHOCT Tmpe/uiokeHe Teme "PoOOTCku cucteM 3a BexOame M MPOLEHY
(G YHKIIMOHATHOCTH TOPHHUX EKCTPEMHUTETa TOKOM pexadwmimTanuje ocoda mociae MOXKIaHOT
ynapa". CxomHo Tome, mpemiaxemo HacraBHo-HayuHom Behy EnextporexHuukor gaxynrera,
VYuusep3utera y beorpany na ogoopu Munomy Kocrtuhy u3pagy mokTopcke aucepTaiuje moj
rope HaBe/IEHUM HACIOBOM.

Tema nokTopcke Te3e je y OKBUPY 0OJacTH HCTpakuBama y JOoMeHY buomeaunuHcke
TexHuKe Ha EnextporexHuukoMm Qakynrery, YHuBep3uTera y beorpany, u mpemiaxeMo 3a
MeHTOpa penoBHOT npodecopa EnextporexHuukor dakynrera, YHuBep3utera y beorpany ap
Hejana b. [TonoBuha, nonucuHor unana CAHY.

beorpan, 17.okrobap 2013
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