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Ha ocnoBy umana 30 3akoHa 0 BUCOKOM oOpazoBamy (,,Cn. I'macauk PC* 6p. 76/05, 100/07 —
ayTeHTUYHO Tymauewe, 97/08, 44/10, 93/12, 89/13 u 99/14), unana 103 Craryra YHUBep3uTeTa
y beorpany (,,I'macauk YumBep3utera y beorpany” 6p. 162/11 — npeunnthen tekcr, 167/12,
172/13 u 178/14), unana 79 Cratyra Enexkrporexuuukor ¢akynrera YHuBep3urera y beorpaay
n unaHa 48 IlpaBunHMKa O JOKTOPCKMM cTyaujamMa EjekTpoTexHUYKor dakynTeTa
VYuusepsutera y beorpany, HactaBHo-HayuHo Behe Ha cequumm of 23.2.2016. roauHe, JOHENIO
je
ONAJUYKY

Nwmenyje ce Komucuja 3a ycmeny oa0Opany u ycBaja usBemraj Komucuje y cacraBy: ap Besbko
[ToTtkomwak, pemnoBHH mpodecop, Enektporexnuuku dakynrer y beorpagy, ap Mupjana
[TonoBuh, penoBuu npodecop, Enexrporexanuku daxynrer y beorpany, np Anexcannap Poauh,
Hay4YHH caBeTHUK, WMuctutyr Muxajno Ilynun, ap Alin Albu-Schdffer, penoBau mpodecop,
Texunuku YHuBep3uTeT y MunxeHy, MHCTUTYT 3a pOOOTHKY M MeXaTpoHHKY, Ap JKesbko
‘Byporuh, penouu npodecop, Enekrporexunuku dakynrer y beorpamny, o mperiieqy u oneHH
ypahleHe OKTOpcKe JucepTranMje IoJ HacioBoM: ,Mojaejupame W yHpaB/bame
AHTPONIOMHUMETHYKOI Po00Ta ca AHTArOHUCTHYKHM TIIOTOHMMA Y KOHTAKTHHM M
0ecKOHTAKTHUM 3aganuMma* kannuaata Kocre JoBanoBmha, mMacTep WHXK.CJICKTPOTEXHHUKE H
padyHapcTBa.

N3Bemraj ce ymyhyje Ha pasmarpame Behy Haydynux o0macTu TEXHHMYKHX Hayka, Koje je
omtykoM Op. 61206-2604/2-14 onx 15.9.2014. romumHe nano carfjacHOCT Ha MPEAJOr TeMe
JIOKTOPCKE AUCEpPTAIIH]e.
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