Nastavne-nauénom veéu Elektrotehni¢kog fakulteta u Beogradu

Na 787. sednici [zbornog i Nastavno-nauénog veéa od 23.06.2015. godine, imenovani smo ze
¢lanove Komisije za izbor kandidata Ljubinka Kevca, diplomiranog inZenjera - mastera elektrotehnike i
radunarstva, u zvanje istraziva-saradnik. Prouéili smo prispelu dokumentaciju i ¢ast nam je da Izbornom
vecu podnesemo sledeci

IZVESTAJ

1. Biografski podaci

Ljubinko Kevac roden je 1987. godine u Klju¢u, Republika Bosna i Hercegovina. Osnovnu $kolu i
Srednju tehni¢ku $kolu je zavr§io u Bijeljini, Republika Bosna i Hercegovina. Osnovne studije na
Elektrotehni¢kiom fakultetu, Univerziteta u Beogradu, upisao je 2006. godine. Stru¢nu praksu, trajanja tri
meseca u okviru osnovnih studija, odradio je leta 2010. u Institutu za Tehnologije u Manipalu, Republika
Indija. Diplomirao je 2010. godine na Odseku za signale i sisteme. Tema diplomskog rada bila je
“Modeliranje i simulacija MEMS senzora pritiska”, a mentor prof. dr Srbijanka Turajli¢. Master stud'v
upisao je 2010. godine na Elektrotehni¢kom fakultetu, Univerziteta u Beogradu i nakon godinu dana ih
uspesno zavr§io, izradom master rada “Analiza metoda za vodenje mobilnih vozila i izbegavanje prepreka®,
gde mu je mentor bio prof. dr Zeljko Purovié.

Po zavrdetku master studija podinje sa volontiranjem u Institutu Mihajlo Pupin u Beogradu u sekeiji
za Robotiku. Poéetkom 2012. godine upisuje doktorske studije na Elektrotehni¢kom fakultetu, Univerziteta u
Beogradu i zaposljava se u Inovacionom centru Elektrotehni¢kog fakulteta, Univerziteta u Beogradu.

Ljubinko Kevac je poloZio svih deset ispita na doktorskim studijama sa prose¢nom ocenom 9.8.
Trenutno radi na izradi doktorske disertacije, kao finalnog rezultata vi§egodisnjih istrazivanja i saradnje sa
kolegama iz Instituta Mihajlo Pupin, a posebno dr Mirjanom Filipovi¢, kao njegovim komentorom.

2. Spisak objavljenih rezultata

[jubinko Kevac objavio je dva rada u medunarodnim nau¢nim &asopisima, jedan u domacem casopisy
21 rad na medunarodnim naudnim konferencijama, jedan rad u apstraktu, pet radova na doma&im konferencijama «
to:
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M21.1.  Mirjana Filipovic, Ana Djuric, Ljubinko Kevae, The significance of adopted Lagrange principle of virtual
work used for modeling aerial robots, Appl. Math. Modelling, vol 39, no. 7, pp. 1804-1822, April 2015,
ISSN 0307-904X, DOI: 10.1016/j.apm.2014.09.019, IF=2.158
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and analysis. Robotica, Available on CJO 2014, doi:10.1017/S0263574714002677

Kategorija M33
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225, 20-22 September 2012, ISBN 978-1-4673-4751-8, http://conf.uni-obuda,hu/sisy2012/.
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Obuda University, Hungary (September 20-22, 2012), pp. 211-216, ISBN 978-1-4673-4751-8,
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M33.3. M. Filipovic, A. Djuric, Lj. Kevac, “Contribution to the modelling of Cable-suspended Parallel Robot
hanged on the four points”, IROS 2012: IEEE/RSJ International Conference on Intelligent Robots and
Systems, Vilamoura, Institute for System and Robotics, University of Coimbra, Portugal (October 7-12,
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2st International Conference IcCETRAN Conference, Silver Lake, Serbia, June 8 — 11, 2015 , ROI3.6.
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Lj. Kevae, A, Duri¢, M. Filipovi¢, * Relation between Cable-suspended Paralle] Robot and classic robotic
structure”, 4th International Congress of Serbian Society of Mechanics, 4-7th June, 2013, Vrnjatka Banja,
Serbia, pp. 955-960. ISBN 978-86-909973-5-0. http://Www.Ssm.ore.rs

buri¢, M. Filipovi¢, Lj. Kevac, “Graphical Representation of the Significant 6R KUKA Robots Spaces*
SISY 2013, IEEE I1th International Symposium on Intelligent Systems and Informatics, September 26-28,
2013, Subotica, Serbia, pp. 221-226, ISBN 978-1-4799-0305-4/13/$3 1, http://conf.uni-obuda.hu/sisy2013

Lj. Kevac, A. Rodic, M. Filipovic, “Control of two-axis solar tracker for increasing the autonomy of
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Machines and Structures, SVCS2014, July 3-5, 2014, pp. 270-284, Belgrade, Serbia, ISBN 978-80-8075-
655-0

Mirjana Filipovi¢, Ana Djuric, Ljubinko Kevac, “The choice of generalized coordinates for elastic robotic
systems (industrial, humanoid and CPR),” International Symposium on Stability, Vibration, and Control of
Machines and Structures, SVCS2014, July 3-5, 2014, pp. 249-269, Belgrade, Serbia, ISBN 978-80-8075-
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Ljubinko Kevac uCestvuje u izvodenju jednog projekta i to:

I. Dinamika hibridnih sistema sloZenih struktura, Ministarstvo nauke, prosvete i tehnologkog razvoja
Republike Srbije, O1-174001, 2012-2015.

3. Zakljudak i predlog

Na osnovu prethodno izloZenih elemenata naucno-istraZivatkog rada, Komisija konstatuje da kandidat
Ljubinko Kevac ispunjava sve zakonske, formalne i sutinske uslove za izbor u zvanje istraZivag-saradnik. Njegov
dosadasnji nau¢no-struéni rad ukazuje da se radi o kvalitetnom istraZivatu i Komisija ima zadovoljstvo da predlozi
Izbornom vecu Elektrotehni¢kog fakulteta da izabere Ljubinka Kevca u zvanje istrazivag-saradnik.

Beograd, 03.07.2015. god. CLANOVI KOMISIJE:
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1. dr Ai/eksandar Rakié¢, docent
Elektrotehnicki fakultet u Beogradu
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2. dr Veljko Potkonjak, redovni profesor
Elektrotehnigki fakultei u Beogradu
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3. dr Mirjana Fﬂipovié, vidi nauéni saradnik
Institut Mihajlo Pupin, Beograd




