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On3uB Ha pagoBe

[Ipema HenoTnyHO] eBUACHIUjH, panoBu ap Jymana Ctumanouha cy nutupanu Buiie ox 2800
nyta, He Opojehu ayToumrare u pe3yaryjyhu y X uanekc mutupanoctu 28. [Ipumepa panu, paa moja
penHuM Opojem [21] uutupan je 257 myta, noa penaum opojem [12] 185 myra, mox peaHum Opojem
[26] 83 myra, mox pexuum Opojem [25] 61 myr, mox pexaum O6pojem [20] 68 myra, mom peaHUM
opojem [27] 67 niyta, mox pexaum 6pojem [63] 34 nyra.

Munusemwe Komucnje

W3 wm3noxkeHor ce Buau na kauaugar, ap [yman CrumanoBuh, penoBHH mpodecop Ha
Yuusep3utetry Ununouc, Cjenumene Amepuuke /[p>kaBe, HCIyHaBa CBE YCIOBE 3aKOHA O BUCOKOM
obpaszoBamy (wran 66) m Craryra EnextporexHuukor ¢akynrera, YHuBep3urera y beorpany,
(unanoBu 17 u 102), 3a u360p y 3Bame roctyjyhu npodecop.

Hp Hymwan CrunaHoBuh wuma JokTopaT Hayka, 6 mornasjba y MehyHapogHum
MoHorpadujama, 33 pana objaBibeHa y MelhyHapoaHuUM yacomucuMma, 59 paga Ha melhyHapogHum
HAayYHUM CKYIOBMMa M BEJIHKH Opoj IpedaBama 1o Mmo3uBy. JloOWTHUK je mpectmkHe DPpuapux
¢don becen-oBe Harpajze 3a MareMaTuKy (BapHjalliOHU padyyH M TEOpHja ympaBibama) 3a 2017.
TOAMHY KOjy TQJAWIHUOHAIHO J0jAebyje XyMOoaT (GoHmanuja. ¥ MOCIeqmIX HEKOIUKO TOANHA, 1P
Hyman CrtunanoBuh je ycrmocTaBHO 3HauajHy capaamy ca Karegpom 3a curHane u cucreme
Enextporexnuukor dakynrera, apxxehu KpaTke KypceBe CTyJeHTHMA TIOKTOPCKHUX CTYH]a.

[Tonazehu on aHanm3e 1EIOKYITHE HACTaBHE M HAYYHOUCTPaKMBayke akTUBHOCTH Ap [ymaHa
CrumanoBuha, obuMMa W KBaJIHTETa HHETOBOT pajia, a MOCEOHO HAy4YHOr paja Hu3 00JiacTu
nepunuTapaux Ha EnekTpoTexHUYKoM (akynaTeTy, T€ HETrOBOT aHTa)koBama Ja HMX IpeHece
cTylaeHTUMa U kojerama y Cpouju, npeanaxemo M30opHom Behy Enekrporexnuukor ¢akynrera,
VYuusepsuteta y beorpany, na ra uzabepe y 3Bame rocryjyhu npodecop.

y beorpany, Unanosu Komucuje:
nmana 11.09.2017.
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