Prilog: Biografije predavaca i koncizan opis predavanja

dr Dusko Kati¢, naucni savetnik i naucni direktor Centra za robotiku, Institut “Mihajlo Pupin” Beograd

OSNOVI KOGNITIVNE ROBOTIKE | INTELIGENTNA NAVIGACIJA MOBILNIH ROBOTA

Savremena robotska tehnologija prosiruje svoje aplikacije od fabrike do aplikacija opste namene kao
Sto su razne servisne aplikacije (pomo¢ starim osoboma, rehabilitacija, traganje i spasavanje, itd Ako
robotska tehnologija treba da bude uspeSna u takvim sloZzenim, nestrukturiranim, dinamickim
okruzenjima sa visokim nivoom neizvesnosti, ona ée morati da ispuni novi nivo robustnosti, vestine i
sposobnosti kognitivnog ponasanja. Ovo predavanje u prvom delu razmatra nastajanje naucne oblasti
pod nazivom kognitivna robotika kao moguce resenje za izgradnju kognitivnih robota koji su sposobni da
reSavaju probleme nepreciznosti, nepotpunih | nedoslednih informacije koje nastaju u sloZzenim
tehnickim sistemima, uz koriséeje racunarske inteligencija zasnovane na bioloski inspirisanim soft-
computing tehnikama, poput vestackih neuronskih mreza, fazi logike, | evolucionih pristupa. Bice
predstavljene Istrazivacke teme,karakteristike i izazovi u kognitivnoj robotici. Kljucni izazovi u izgradnji
ovih robota uklju¢uju sistematsko reSavanje neizvesnosti, modeliranje stanja radnog okruzenja,
koordinaciju multi robotskih timova u dinami¢kom okruzenju, interakciju sa ljudima, razvoj i uéenje.
Neke vazne teme istraZzivanja iz ove oblasti, posebno ¢e biti analizirani: napredna percepcija (vizija,
taktilni senzori, multi-senzorska fuzija), napredna lokomocija i manipulacija, SLAM, uéenje imitacijom
ukljuéujuci reinforcement ucenje, Covek-robot interakcija, rasudivanje i odlucivanje, Inteligentno
planiranje i navigacija.

Drugi deo predavanje se odnosi na pristupe za napredno integrisano planiranje robotskih trajektorija,
navigaciju, usmeravanje i praéenje mobilnih servisih robota u strukturiranim okruZenjima. Kao prva
tema, bi¢e prikazan algoritam za planiranje putanje robota u poznatim sredinama sa nepoynatim
preprekama, sa ciljem da generiSe slobodan put od pocCetne do odrediste tacke . Algoritam planiranja
je zasnovan na bazi PSO (Optimizacija Roja Cestica) algoritms. Druga tema je povezana sa problemom,
pracenja, kao metod koji je u stanju da vodi mobilnog robota na zadatoj trajektoriji. Ovaj problem se
moze podeliti na dva problema: generisanje trajektorije i pracenje trajektorije . ReSenje prvog
problema je omoguéeno koris¢enjem radijalno baznih neuronskih mreza. Sinteza pradeg upravljanja
zasnovana je na algoritmima za raketno samonavodenje. PredloZene algoritmi su na zasnovani na



principima Ciste potere, konstantnog ugla preticanja i proporcionalne navigacije. Konacno, upravljanje
formacijom kao vaina oblast u multi irobotdkom koordiniranom upravljanji je predstavljeno.
Razmatran je algoritam na bazi voda-pratilac pristupa. Eksperimentalni i simulacioni rezultati pokazuju
efikasnost predlozenog pristupa.

Ap Aymko Katuh, qunu.mam.mHx, HaydyHu CaBeTHUK
BUOT'PA®UIA

Hymko Karuh je pohen 1959rommue y Kparyjesity, rae je 3aBpmmno OCHOBHY LIKOIY W TMMHa3Hjy.
1977ronuue ymmcao je Mamuncku ®Pakynrer, YHuBepsurer y Kparyjesiy, a aumuiomupaO je na
Marmmuckom ®akynrety, YHuBepsureta y beorpamy, cmep Ayromarcko Ympasibame, 1982.Y Toky
CTyAWja BHIIe IyTa je HarpahmBaH 3a omnmuHe pesynrate. [locTaumiomcke cryauje Ha MammHCKOM
dakyntery, YHuHBep3uTera y beorpamy, cMmepy 3a ayTroMaTcKo YIpaBibame YIHCAo je  OKToOpa
1982romune, xoje je 3aBpmmo janyapa 1987romuHe ombOpaHOM ~MarucTapckor paga. Ha
Enextporexunukom ®Paxyntery, YHuBepsutrera y beorpamy, Jyna 1994, onOpaHuo je IOKTOPCKY
TVCePTaIHjy .

V jyny 1983roaune 3amocino ce Kao HHXEHEp ayTOMaTCKOT yIIpaBibaba U POOOTHKE M MCTPaXKUBad y
Wnctutyry "Muxajno Ilymua" y beorpany, y Llentpy 3a PoGoTtuky, rae n maHac paam Kao MaydHH
CaBETHHUK W HayYHHU AUPEKTOp. bHO je aHra)koBaH Ha MPOjEKTUMA BE3aHUM 3a CHMYJIANHUjy U YIPaBIbambe
CJIOKECHUM TMHAMHUYKHM CHCTEMMMa, MAaTEMaTHUKO MOJEIHPamke POOOTCKUX CHUCTEMA, CHHTE3y 3aKOHA
yIpaBjbamka 3a poO0Te, pa3Boj YIpaBJbadKor copTBEpa M KOHTpOJEepa 3a poOOTCKE CHCTEME U JIETENHIIE.
VYdecTBoBao je y Bumre o1 10 codTBepcknx mpojekaTta Be3aHMX 32 MOJACIHPAKE U YIIPABIbamhe POOOTCKAM
CHCTEMHUMa U JPYTUM BEIMKUM CHCTeMHMa.. [IpuMapHM CTpy4YHH M HAay4HO — HUCTPAKUBAuUKH MHTEPEC
oOyxaBaTa 00JIaCTH ayTOMAaTCKOT YNpaBJbama, POOOTUKE W MHTCIMICHTHUX ayTOHOMHHMX CHUCTEMa, ca
MMOCEOHNM HMHTEPEeCOM 3a pa3BOj METOAAa HHTEIWTEHTHOT YIIpaBjbarkba M 00ydaBama CEPBHCHHX U
XYMaHOMIHHUX POOOTCKHX CHCTEMa Kao M 3a pa3B0Oj KOTHUTHBHE POOOTHKE.

Kao ayrop mmu koaytop, o6jasuo je npeko 100 Hayunux mydiukanuja: 2 melyHapoase MmoHorpaduje Ha
enrneckom jesuky (Kluwer, ), 6mornaBiba Ha SHIVIECKOM je3uKy y MelyHapoaHum moHorpadujama
(Marcel Dekker, Kluwer, John Wiley & Sons, CRC R)es2l pag Ha €HIJIECKOM jE3UKYy Y
MehyHnapomauM gaconmcuMma, 10 pagoBa y momahmM wacommicnma, 53 paja Ha €HIJIECKOM jE€3UMKY Ha
MehyHapogHuM KoH(pepeHnujama n 34 paga Ha nomahuM koH(pepennmjama. Kao xoayrop mehyraponne
uctpakuauke moHorpaduje Intelligent Control of Robotic Systems, usaare ox ctpene Kluwer Academic
Publishers, Dordrecht,@o6pa 2003,100uTHHK je TOAUIILE Harpaae rpajga beorpaaa 3a ocTBapema u3
o0acTy mpHUpoHO-TeXHNYKKUX Hayka 3a 2004romuny. Ha 36.Kondepernnnju ETRAN-a na Konmaonuky,
kao u Koudepummju DQM-2002y beorpany, HarpaleH je 3a HajOOJbe pagoBe Y CEKIHjH 3a pOOOTHKY U
TeHEepaITHO.

Y nOyxeM BpPEeMEHCKOM TMEpHOay, OHO je TOBpPEMEHH AacHUCTCHT H IpelaBad Ha pEAOBHUM U
HNOCTOUIUIOMCKMM KypceBHMa U3 00J1acTH POOOTHKE Ha MHOTMM YHHBEP3MTETHUMA Y 3€MJBU M JIpXKaBama
nperxogHe Jyrocmasmje. brno je mMeHTOp 2 MacTep Te3e M BHINE AWIOMCKHX pPagoBa. Y OKBHDPY



CTYAWjCKMX ITyTOBama M YycaBpImaBama, y aenemOpy 1991rommne ma ocmoBy UNIDO crunenamje
oopasuo je Ha Fraunhofeflucruryry 3a IlpomsBoaue Cucreme U Texuonorujy IlpojexroBama (IPK),
Berlin, Hemauka, kao u y ®ebpyapy 1997roaune kama je 6opaBuo Ha WHCcTUTYyTY 3a MexaHuky b,
Texunukor YHuBep3urera y Munxeny, Hemauka m HMHcTuTyTy 32 pOoOOTHKY M AMHAMHUKY CHCTEMa
Hemaukor AsuokocMmotexuuykor Mucturyta — DLR.Og Jyma 1995je Member of IEEE Institute of
Electrical and Electronic Engineers Mnan [pymrsa 3a YmnpaBmwbauke Cucreme u JlpymrBa sa
PoGotuky u Ayromarusanmjy, 10k je 0d debpyapa 1999 mnocrao Senior Member of IEEE Institute of
Electrical and Electronic Engineersian [pymirea 3a Yupasmbauke Cucreme, pymrsa sa Pobotuky
n Ayromarusaimjy u pymrsa sa Paguynapcky Uarenmurennmjy. Jynma 2004mocrtao je opraHu3aniioHd 1
npsu [Ipencenank |EEE monpyxunne [lpymrsa 3a Pauynapcky Unarennrenmmjy 3a Cpbujy u Lpay
I'opy. dp Hymxo Karuh je mouacamn uman INTERNATIONALSAR-a, MehyHapoHOT HaydHOT ApYIITBA
3a wumH(popMmanmoHe TexHomoruje. Onx  ¢ebpyapa 2007. I'ogmue je nommcHM uiaH AKajaemuje
Nuxemepckux Hayka Cpouje.

dr Zeljko Despotovi¢, dipl.el.inZ, Institut "Mihajlo Pupin", Volgina 15, Beograd

PRIMENA ENERGETSKE ELEKTRONIKE U AMPLITUDSKOJ | FREKVENTNOJ KONTROLI VIBRACIONOG
TRANSPORTA i DOZIRANJA RASUTIH MATERIJALA

Vibracioni transporteri i dozatori sa elektromagnetnom pobudom se u procesnoj industriji koriste za
ostvarivanje gravimetrijskog protoka i doziranje rasutih materijala. Ostvarivanjem vibracija promenljivog
intenziteta i ucestanosti u Sirokom opsegu, posredstvom elektromagnetnog aktuatora, podesnog
energetskog pretvaraca i pripadajuceg kontrolera obezbeduje se kontinualan transport i doziranje
rasutih materijala pri razli¢itim eksploatacionim uslovima. Danas se kao standardni poluprovodnicki
izlazni stepeni snage koriste tiristori i trijaci, Cija upotreba podrazumeva koris¢enje fazne kontrole.
Obzirom da je ucestanost napojne mreze fiksna, promenom faznog ugla, jedino je moguée postici
podeSavanje amplitude oscilacija vibracionih transportera i dozatora, ali ne i njihove ucestanosti.
Tranzistorskim pretvarac¢ima sa strujnom kontrolom je moguée ostvariti amplitudsku i(ili) frekventnu
kontrolu. Frekventna kontrola obezbeduje rad ovih sistema u oblasti mehanicke rezonance. Rad u
rezonantnom opsegu je energetski povoljan, obzirom da se tada ima minimalna potrosnja energije za
ostvarivanje zadatog gravimetrijskog protoka. U izlaganju su predstavljena konkretna reSenja
energetskih pretvaraca i primena energetske elektronike u amplitudsko-frekventnoj kontroli
elektromagnetnih vibracionih sistema transporta rasutih i sitnozrnastih materijala.

Kljuéne reci: Vibracioni transport, Vibracioni dozatori, Energetski pretvarac, Strujna kontrola, IGBT,
Rezonanca, Kontrola vibracija.

YOU TUBE:

http://mww.youtube.com/watch?v=cc26Ds54sxg&feature=plcp
http://www.youtube.com/watch?v=vn3g3YeoYL8&feature=plcp
http://www.youtube.com/watch?v=4Tv{S4kth7w&feature=picp
http://mwww.youtube.com/watch?v=zODZNP3D5AM&feature=plcp
http://www.youtube.com/watch?v=b2Nrh1MJFjE&feature=plcp




Zeljko V. Despotovi¢ je roden u Prijepolju. Osnovnu $kolu i gimnaziju zavrsio je u Novoj
Varosi. Elektrotehnicki fakultet (energetski odsek) u Beogradu upisao je 1984 godine.
Diplomirao je aprila 1990 godine iz oblasti energetskih pretvara¢a. Magistrirao je
decembra 2003 , a doktorirao novembra 2007 godine na Elektrotehnickom fakultetu

(smer energetski pretvaraci i pogoni), Univerziteta u Beogradu. Od 20.09.1991 godine je
zaposlen u Institutu ,,Mihajlo Pupin®, gde i sada radi na poziciji sa naucno istrazivackim
zvanjem—naucni saradnik. U toku svog strucnog, istrazivackog i nau¢nog rada rukovodio i bio angaZovan
kao ucesnik na vise znacajnih naucnih projekata od interesa za elektroprivredu, procesnu industriju,
vodoprivredu i vojnu industriju. Bavio se istrazivanjem iz oblasti upravljanja hidraulickim i hidro-
dinamickim sistemima, kontrolom vibracija, razvojem industrijskih kontrolera, energetskim
pretvaraima i elektromotornim pogonima. Uza specijalnosti su mu energetski pretvaraci, energetska
elektronika, industrijska elektronika i mehatronika.

Na osnovu pomenutih istraZzivanja u toku svogcénag rada objavio je kao autor
koautor preko 70 n&aih radova (u vrhunskim ndanarodnim¢asopisima-5 radova , voéle
nacionalnim c¢asopisima-15 radova, i preko 50 radova nadunarodnim i domé&m
konferencijama).

Autor ili koautor je visSe od 50 tehnickih reSenja (novi proizvod, industrijski prototip, novo

laboratorijsko postrojenje i bitno poboljSani postojeci proizvod) iz prethodno pomenutih oblasti, koja
su dobila potvrdu u konkretnim prakticnim primenama. Radio je i kao projektant i odgovorni projektant
na viSe investicionih projekta vezanih za elektroprivredu i procesnu industriju. Poseduje licence
InZenjerske komore Srbije: odgovorni projektant elektroenergetskih instalacija niskog i srednjeg napona
(licenca 350), odgovorni projektant upravljanja elektromotornim pogonima-automatika, merenje i
regulacija (licenca 352) i odgovorni izvodac instalacija niskog i srednjeg napona (licenca 450).

Aktivni je clan viSe domacih naucnih i stru¢nih udruZenja: ETRAN, Drustvo za Energetsku
Elektroniku Srbije, Drustvo Termicara Srbije, Savez EnergetiCara Srbije, Srpski Nacionalni Komitet CIGRE.

Clan je Inzenjerske komore Srbije od 25.04.2009 god.

Clan je vise méunarodnih natnih inZenjerskih udruZenjaEEE Industrial Electronics
Society, |IEEE Industry Applications Society, IEEE Power Electronics Society i |IEEE ASME-
Mechatronics Society.

Recenzent je u vrhunskim dnarodnoméasopisimal EEE Transactions on Industrial
Electronicsi Journal of Power Electronics, i u vise vodéih nacionalnintasopisa.

Trenutno radi sa punim angaZovanjem na razvoju visokonaponskih visokofrekventnih pretvaraca

i visokonaponske ekoloske opreme, koja se primenjuje na postrojenjima elektrostatickih izdvajaca na
blokovima termoelektrana Elektroprivrede Srbije (TE ,Morava“-Svilajanac, TENT-A1)

Od 2006 godine je angaZzovan je kao naucni i stru¢ni saradnik Elektrotehnic¢kog fakulteta u
Beogradu na Katedri za energetske pretvarace i pogone i Laboratoriji za mikroprocesorsko upravljanje
energetskim pretvaracima.

Pocev od 2010 godine je angaZovan kao profesor na Visokoj Skoli elektrotehnike i racunarstva
strukovnih studija-VISER, u Beogradu, u okviru studijskog programa Nove energetske tehnologije, na



predmetima Elektricni pretvaraci snage, Elektricna vuca, Energetska elektronika, kao i na specijalistickim
studijama na predmetu Upravljanje energetskim pretvaracima.

U naucno zvanje Naucni saradnik je izabran 18.06.2008. godine.



