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Кратак опис 
 
Приказан је резултат утицаја имплементације аритметике целих бројева  на прецизност ситема 

за детекцију пешака који је заснован на хистограму орјентисаних градијената. Развијена је 

апликација за паметни телефон са Андроид оперативним системом помоћу које је могуће 

детектовати пешаке који се крећу или су у стању мировања. Приказано је како перформансе 

система одступају од референцираних перфораманси, током имплементације целих бројева, са 

битовима различите ширине, у критичним деловима система. Овде се засебно узимају у обзир 

учинци битова различите ширине имплементирани за четири кључне операције: HOG 

дескриптор за израчунавање магнитуде, HOG дескриптор за израчунавање углова, 

нормализацију и SVM класификацију. Лекције научене из овога истраживања, према добијеним 

резултатима, омогућују нам да применимо наше закључке на шири спектар апликација. 

 
 
 
Техничке карактеристике 

 

Апликација која се користи за детекцију пешака у саобраћају, користећи имплеметацију фиксне 

тачке, као и имплементацију покретне тачке како би се детектовали пешаци као и статички 

предмети. Уз помоћ низа операција извршених над сликама, за израчунавање SVM 

класификатора, нормализације, угла и магнитуде HOG дескриптора утврђене су грешке 

приликом детекције, које су подељене на Root Mean Square грешке (RMSE) и Mean Absolute 

грешка (МАЕ). За тестирање апликације коришћен је OpenCV. 

  
Техничке могућности 

 
Техничке могућности ове апликације односе се на детекцију особа у саобраћају, као и статичких 

објеката као што су аутомобили, знакови, куће,... Ова апликације није развијана само за 

сигурност у саобраћају, већ преко сигурносних камера може да се користи за надзор објеката, 

сопствене куће, аутомобила, пословних објеката,... Главна намена ове апликације јесте 

повећање осећаја сигурности, како у саобраћају тако и у сопственој кући. 

 



Извршиоци: ФТН, Нови Сад 

 

Корисници: Панонит ДОО, Нови Сад 

 

Подтип решења: Битно побољшан постојећи производ или технологија (М84) 

 
 

Стање у свету 
 
Сведоци смо великог пораста у броју уграђених и мобилних апликација који обећавају да ће 

учинити наше путеве, куће и градове сигурнијима, наш посао и обавезе лакшима и наше 

слободно време занимљивијим. У исто време јавља се потреба за снажнијим процесорима и 

јачим батеријама. Произвођачи процесора и батерија долазе са новим технологијама како би 

нам помогли да своје идеје брже доставимо на тржиште, као што су високо паралелне 

архитектуре, већи и бржи меморијски интерфејси и боље батерије. Ако се поседује идеја о 

производу или систему велике визије тада не треба чекати да се на тржишту појави јачи 

процесор. Многи данашњи процесори нуде SMID операције са покретним зарезом, и тада 

постоји губитак снаге ако се користи математика са целим бројевима, а да се и не спомиње 

смањење у пропусности података. Предност се и даље даје имплементацији нумерички 

осетљивом алгоритму. На пример, сваки алгоритам који укључује матрицу инверзије или 

засебне вредности треба бити имплементиран са покретним зарезом, осим ако је динамички 

распон улазних података познат, тако да можемо да одвојимо довољно времена и труда да 

имплементирамо наш алгоритам у аритметику целих бројева. Други алгоритми за рачунарску 

визију би требали да се имплеменирају у целе бројеве. Сама детекција пешака је веома 

коплексан задатак, како због варијабилности у изгледу тако и због великог броја поза у којима 

се пешак може наћи. Примена укључује надзор, напредну роботику као и сигурност 

аутомобила. Данас постоје аутомобили који могу да детектују пешаке, али због велике цене 

система овај систем је намењен само скупљим класама аутомобила. Како би се и јефтинији 

модели аутомобила опремили са системом детекције пешака може се искористити јефтинији 

процесор, који се ослања на целе бројеве. Још једна предност је да вишепроцесорски системи 

размењују мање количине података током обраде. То је због чињенице да у неким 

имплементацијама, са покретним зарезом, променљиве захтевају 4 бајта, док би целобројне 

приближне вредности захтевале 2 бајта. На тај начин, просторна сложеност и сложеност 

комуникације алгоритама су смањене. Велики број алгоритама са отвореним приступом није 

писано на кориснички оријентисан начин. Кóд отвореног приступа често користи покретне 

зарезе, чак када и када то није потребно. У овом истраживању употребљен је један од најчешће 

коришжених система за детекцију људи и приказано је како његове перформансе почињу да 

одступају од референтних вредности тако што се у критичне делове система уводе цели бројеви 

са битовима различите ширине. Систем са покретним зарезом увек враћа тачне резултате, иако 

се да приметити да систем са целим бројевима исправно детектују особу док систем са 

покретним зарезом не успе да детектује особу. У истраживању се дошло до закључка да се 

систем може имплементирати у целе бројеве користећи 13-битну репрезентацију 

променљивих. У наставку је дат приступ аритметици целих бројева са различитим ширинама 

битова као и резултати добијени овим истраживањем. 

 



 
Дизајн 

 

Приликом израчунавања HOG дескриптора могу се уочити кључне  операције: 

-  прорачун величине и оријентације градијента слике 

-  нормализација пондерисаних гласова 

На крају, уз израчунавање дескриптора, SVM класификација је кључни део у детекцији особа. 

Градијент слике се добијa применом  два једнодимензионална филтера  на слици: 

- хоризонтални градијент слике сa филтером: [-1 0 1] 

- вертикални градијент слике са филтером: [-1 0 1] Т 

Градијенти могу бити "непотписани" или "потписани". У овом истраживању, узет је у обзир 

"непотписани" градијент који има вредности од 0 до π. Оријентација градијента НН(x, y) на 

позицији (x, y) израчунава се помоћу следеће једначине: 

                  

 

 

У нашем случају, као шема за нормализацију, користи се L1 норма за изарачунавање фактора 

нормализације ф, иако постоје разне шеме за нормализацију. Изглед јеdначине је следећи: 

                                                       

 

где v представља ненормализовани вектор који поседује све хистограме у датоме блоку.  

Support Vector Machines (SVM) класификатор је алгоритам за класификацију који тражи 

оптимални хипер равни као функцију одлучивања у високо димензионалном простору. Овде се 

користи линеарни SVM класификатор и посебно се узимају у обзир ефекти специфичне 

аритметике засноване на целим бројевима ширине битова над сваком операцијом 

израчунавања кључног дескриптора и SVM класификатором. Како би се добио приближан 

учинак имплементације целих бројева, како би се добиле прецизније вредности, користи се 

следећа једначина која врши замену различитих променљивих, овде представљених као x: 

                                                 x = (floor(FACTOR * x + 0.5)) / FACTOR  

где је FACTOR улазни параметар који симулира регистре ширине бита и служи за похрањивање 

вредности на процесору фиксне тачке. За симулацију регистара ширине бита од 8 и 16 бита 

вредност овога параметра се мења на 28 и 216. Приликом извођења експеримента кориштен је 



OpenCV 2.3. Демо верзија детекције пешака је модификована да користи фиксне тачке и 

резултат је упоређен са оригиналним резултатима, у којима су се користиле покретне тачке. 

Ефекат фиксне тачке је процењен засебно и заједно за: 

- израчунавање магнитуде HOG дескриптора 

- израчунавање угла HOG дескриптора 

- нормализацију и 

- SVM класификацију 

Приликом процене над једном операцијом, кориштена је аритметика покретне тачке над свим 

осталим операцијама.  Приликом процене свих операција користила се иста аритметика за све 

операције. Иницијална процена је направљена користећи PETS видео, који се најчешће користи 

у OpenCV демо-у  за детекцију пешака. Проширени експерименти су направљени  користећи 

INRIA скуп података о особама. Број детекција по слици је на крају сакупљен и уз помоћ тих 

података направљен је прорачун. Број детекција, архивираних уз помоћ оригинала и 

имплементације фиксне тачке је сакупљен и израчуната је RMSE грешка и МАЕ грешка. Пошто 

су суседни оквири слични ради ефикасније имплементације након што се један оквир обради 

следећи оквир се прескаче. Оквир који приказује различите детекције, користећи различите 

имплементације је приказан на слици.    

 

 

 

 

 

 

          

Слика 1. Детекција помоћу оригинала (зелени правоугаоник) и помоћу HOG алгоритма (плави 

павоугаоник) 

Прорачун магнитуфе, користећи имплементацију фиксне тачке, да је доста добре резултате. 

Није пријављена ни један грешка приликом детекције, ФАЦТОР је у овом случају био постављен 

на 210. Следеча слика приказује МАЕ И РМСЕ вредности, односно грешке које су се јавиле 

приликом детекције.Израчун градијента угла слике мора бити одрађен са већом прецисзношћу. 

Како би градијент угла упешно елиминисао грешке приликом детекције потребно је користити 

величине фикне тачке од барем 12 бит-а. На следећој слици је приказана грешка детекције 

приликом израчунавања градијента угла.Нормализација И СВМ класификација су дале 

занимљиве резултате који су приказани на следеће две слике. Као што се види на слици, са 11 

битним усклађивањме процедуре нормализације, просечна имплементација фиксне тачке  И 

референтна имплементација са помичним зарезом  се не разликују коритећи ХоГ алгоритам. 

СВМ класификатор се показао као најосетљивија операција приликом примене 



имплементације са фиксном тачком. Али имплеметација помичне тачке са 13 бит-ним 

архивирањем вредности је дала исте резултате перформанси као И имлементација за 

помичним зарезом. 

 

Сл 2.Грешке приликом детекције користећи нормализацију 

 

Сл 3.Грешке приликом детекције користећи СВМ класификацију 

На самоме крају је приказан случај клада се за израчун свих операција користе фиксне тачке, са 

истом прецизношћу. Понашање, које је приказано у овоме случају, је у корелацији са 



понашањем најосетљивије операције, које је у овоме случају СВМ класификатор. 

 

Сл 3.Резултат свих операција, користећи помичне тачке 

како би се направила даљња процена имплементације фискне тачке коришћен је ИНРИА скуп 

података о особама.  Овде су коришћене слике које су првобитно мањене за тестирање. 

Следећа слика приказује детекцију пешака користећи обе имплементације. 

 

Сл 4.Детекција пешака користећи обе имплементације 



Оригинал је означен зеленим правоугаником док је љубичастим означен просечни ХоГ 

алгоритам. Следеће слике приказују грешке у детекцији користећи различите операције. 

 

Сл 5.Грешке приликом детекције за просечан градијент  над ИНРИА скупом података 

 

Сл 6.Грешке приликом детекције , користећи просечан градијент згла над ИНРИА скупом 

података 

Након процене над ИНРИА скупом података, приликом израчунавања магнитуде И угла 

градијента, имплементација са фиксном тачком није резултирала са грешкама приликом 

детекције.  Али, као што је био случај И у прошлој ситуацији, приликом операције 

нормализације, имплементација са фиксном тачком је захтевала 11 бит-не фиксне тачке како 

би постигла резултате које је забележила имплементација са помочном тачком.  

 

 



 

Сл 7.грешке приликом детекције користећи операцију нормализације над ИНРИА скупом 

података о особама 

 

Сл 8.Грешке приликом детекција користећи операцију СВМ класификације над ИНРИА 

скупом података 

Зачудо, СВМ класификатор се показао више робустан за имплементацију фиксне тачке над 

ИНРИА скупом података. Када се подаци похране у 11 бит-а или више, СВМ класификација ради 



једнако добро за имплементације фиксне тачке као И за помичне. 

 

Сл 9.Грешке користећи све операције над ИНРИА скупом података 

 

И у овоме случају се показало да кад се примени имплементација фиксне тачке, пронашање 

система зависи од најосетљивије операције, што се у овоме случају показало да је 

нормализација. 



Примена 
 
Систем за детекцију људи путем слика се може користит, као што смо имали прилике кроз овај 

рад да приметимо, на различите начине како бисмо повећали нашу сигурност, од надзора над 

својим домовима, сигурности својих аутомобила, па све до детекције пешака у саобраћају. Не 

постоји систем који ће без грешке да ради на детекцији људи тако да увек постоји место за 

увођење побољшаних система који че да смање грешке приликом детекције људи, поготово 

када се говори о детекцији пешака у саобраћају, систем који се за сада применује само за 

скупље моделе аутомобила. Овај систем се примењује и као надзор над објемтима, као што су 

наши домови, трговине, робне куче и разне јавне установе.  Од есенцијалне је важности да се 

истраживања на овоме пољу интензивно наставе како би се створило сигурније окружење, како 

у саобраћају тако и у свакодневном животу. 

 
Техничке карактеристике 

 
• Софтвер за детекцију пешака, омогућава детекцију пешака у саобраћају који су у стању 

мировања или се покрећу 

• Софтвер за детекцију статичких објеката (аутомобили, знакови,...) 
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20r6-0s-06

HacrasHo-Hayr{Hor neha Oarynrera rexH}IqKI{x Hayra y Honorr,t Ca[y, na 14. pe4onHoj

ceAHlrur4 ogpNanoj [aHa27.04.2016. roluHe, AoHelo je cne4ehy oAnyKy:

- H en omp e 6 u o ug o cma ub e H o-

Taqxa 12.1. BepuQuxu4uja Ho6ux mexHuttKux pewefta
a ulreHogofte peqeil3eHama

TaqKa 12.1.2: V tluny eepuQuxaquje Ho6oz mexHuttKoe peweftu yceajujy ce peqeweHmu:

Aoq. Ap AnexcaHAap Paruh, EnerrporexHl4rtKu Sarynrer, EeorpaA;

fip klzau Murenrujenrah, pea. rpo(b., EnercrpoHcKr4 Sarynrer, Hnul.Hasus rexHnr{Kor
peruerba:

Hasus rexHr4rlKor pelrema:

ncncTEM 3A IETERIJWY mEITIAKA ylKnBO EA3npAH HA
ANPOKCNMNPAHOM HOG AJITOPNTMY "

Ayropu rexHlrqKor peuerba: Cpfan Cnaaojennh, An4paru An4epna, [y6panro hynu6pr,
,{apxo Cre$auonuh, Fojan Jlaruh, Mnlau Mupr<onuh, Mapxo ApceHosnh.

-Henompeduo lnocma*lbeHo-

3anucurEx Boar{Jra:
C-X
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-{r<-

Jacuusa,{nuuh, Ar,rnJr. npaBHr,rK

Cexperap

A, 1t 
l(/+' \

HsaH Heluronuh, Ar,rrrJr.
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f'??aJ . ap Paae,{opocronavru



Hasrasno HayrrHoM nehy [enaprMaHa 3a lln4ycrpujcno RnrmebepcrBo a MeHauMeET

Oanylrrera rexrr[rrKnx HayKa y Hononr Caqy w, Hactanno HaJrrrHoM nehy (Darcy.rrrera

TexnrrrrKr{x HayKa y Honorvr Cary

[peqrvrer: MumJberbe o uc[yrbenocrr,r npurepnjrya 3a rrpr,r3Harie rexHrrrrKor peurerba

Y crnaAy ca o4pe46arrra llparuJrnrrKa o rrocryrrKy rr HarnrHy BpeAHoBarba rr KBulrrrrrrarrrBHoM

rlcKa3r,rB€lrby HarrHor,rcrp€DKrrBaqKlrx p$ynTaTa Lrcrpa)KrirBarra, rcoje je goHeo HaqnonaJrHr{ caBeT

3a Haf{Hrr r rexHoJrorrrK}r parnoj Peny6nnre Cp6nje (<Cryx6eHra rJracHr.rK PC), 6p. 3812008) u
Ha npeAlor HacraBHo HafrHor seha,{enaprrr,rar'asa Irln4ycrpujcro I,IH)KerbepcrBo H MeHauMeHT

Oarymera rexHurrKrrx HayKa y HosoNr Caay Kao perleH3enr y roruucnjn 3a rpoBepy
rrcryrbeHocrn ycnoBa 3a npr,r3HaBarbe cnojcrna rexnr.rrrKor pemeba 4ajena IIO3I4TIilBHO
MIIIIIJbEBE cneAeheM pe3ynrary HafrHorrcrpaxr,rBarrKor p4,qa :

Hagns: CI,ICTBM 3A AETEKIIIIJy IIEIIIAKA ylIfl[BO EA3IIPAH HA
AIIPOKCIIMTTPAHOM H O G AJITOPI4TMY

Ayropn: Cplan Cnaaojenuh (OaryJrrer rexHLItIKI,Ix Hayra (OTH)), An4paru An4epna (OTH),

,{y6panro hynn6prc (OTH), ,{apro CreQanonuh (OTH), Bojan Jlaruh (OTH), Muran
Mnpronnh (<DTH), Mapno Apceuonuh (OTH).

Kareropuja rexHuqKor pertrerba: M(84) Eunro uo6orsuan nocrojehr,r rporr3BoA rrrm
TexHoJrorkrJa

OEPA3JIO}I(EbB

Ha ouroBy yBuAa y AoKyrraeHraqujy r nperneAa rexHr,rqKor perrerba yrnpfyje ce cleAehe:

Texnu.rrco peruerbe je ypabeno 3a rounannjy flaHonur ,,{OO us Honor CaAa.

KopuurnK rexHuqKor peruerra je xonananuja flaHonnr,,{OO us Hosor Cala.
Texnpr.mo pemelbe je ypabeHo roKou2016. roAnHe.

Texnra.mo peruelbe je npnxBarrlJlo I{ rpl,IMerbyje ronrnauuja flanonrar .{OO rg Hosor
Caaa.

Peryntarv cy nepn$nroBaHpr Ha cneAehu uaqun r{ oA crparre cre4ehux reJra: flpeue4oru
TexHI,ItIKor pemerba vr AoKyMeHmquje roja [parlr rexnr,rrrKo pemerbe Kouncuja 3a

npoBepy ncryrLeHocrl,I ycnoBa 3a rIpLr3HaBarLe cnojcrna rexHnrrKor pemerba lr KoplrcHrrK

TexHLIrIKor peruerba cy I{3Bpmlrnu nepn(fnxaqlrjy rocMarpaHor rexHnrrKor perrerba.

HacrasHo HayrrHo sehe Oaxyrrera rexHrIrtKrIX HayKa y HosoNr Caay u KoplrcHr.rK

TexHrrqKor pemerba cy nepn$nroBalrrr rexHnrrKo peurerbe.

llpe4roxeHo rexHLIrIKo pemerre ce KoprlcrrI 3a 4ererqnjy rerraKa yxlrBo nonnohy

arrpoKcrrMr.rpaHor Hi s t o gr am of Or i ent e d Gr adi enls anroprrMa (HOG).
O6nacr na rojy ce rexHraqKo peruelbe oAHocu cy rexHlrqKo-TexHoJrorrrKe HayKe.





Hacraexo HaWHoM aehy flenaprmaHa 3a Hm4ycrpnjcxo HHr(ebepcrBo r meHagmeHr Oaxyrnera
TexHHt{Knx HayKa y Hoaom Cagy n HacragHo Hayr{Hom aehy tDanynrera rexH}tr{K}tx Hayxa y Hoaom
caAy

Ilpe4mer: Muturuelbe o rcnylbeHocn4 xprareprajyMa 3a nph3Halbe rexHrqKor peuelba

V cxna4y ca oApeA6ama flpaernHHKa o nocrynKy H Har{HHy BpeAHoBa}ba h KBaHTurarnBHoM

ilcKa3uBalby HayqHohcrpaxnBaqKr4x pe3ynrara ncrpaxnBaqa, xoje je AoHeo Haqroxa/tH14 caBer 3a

HayqHh r rexHonouKr4 paaeoj Peny6nraxe Cp6uje (<Cnyx6eHh rnacHhx PC>, 6p.38/2008) ra Ha npe4lor
HacrasHo HayqHor seha flenaprnnaHa 3a kln4ycrpnjcxo nHxelbepcrBo r MeHaUMeHr Oaxynrera
rexHnqKnx HayKa y Hoeom CaAy Kao peqeH3eHr y KoMr,rcl4jr sa npoBepy ucnylbeHocrn ycnoBa 3a

npt43HaBarue ceojcrBa rexHnr{Kor peuJerua 4ajem no3hrl,rBHo Mulurbe}be cneAehenn pe3ynrary
Hayq HoncTpalKh Ba'{ Kor paAa :

Hagrg: C]4CTEM 3A AETEK4I4Jy flEUAKA ylKl4BO 5A314PAH HA AflPOKCI4M]4PAHOM HOG
ATTOPNTMY

Ayropu: Cpfax Cna4ojeanh (<Daxy/rrerrexHhqKr4x HayKa (OTH)), An4paur AH4epna (OTH),,Qy6paaxo

hynn6px (OTH),,{apxo CreQaHoerah (OTH), SojaH Aanuh (OTH), Munax Mupxoanh (OTH), Mapxo
ApceHoenh (OTH).

Kareropnja rexnr,rKor peueroa: M(84) Sraruo no6oruuax nocrojehn npor3BoA 14rH rexHonoruja

oEPA3nOX(ElbE

Ha ocxoey yBhAa y AoKyMeHrar-pajy lr nperneAa rexHHrtKor peuelba yrapfexo je cne,qehe:

Texurqxo peuelbe je ypafeHo 3a npeAygehe flaHourr AOO Hoara Ca4

KoprcuuK peuelba je flaHoHrarflOO Hoera Ca4

Peulerue je ypafeHo 2016. roAnHe

Peurerue je npraxearnno 14 nprMelbyje l-laHoHrar,Qoo Hoera ca4
Pesynrarh cy BephQrxoaanr Ha cneAehr naqnH, rj. oA crpaHe cne4ehrx rera: BepraQraxar4raja
peuelba je ypafeua nperneAoM rexHhqKor peuelba h yBt4AoM y AoKyMeHrar4rajy oA crpaHe
Komucnje 3a npoBepy hcnylbeHocrr4 ycnoBa 3a nph3HaBalbe caojcraa rexHhrrKor peuelba n
Kop]4cH14Ka. HacraeHo HayqHo eehe Oaxynrera rexHuqKnx HayKa y Hoeom CaRy n Kopl4cHHK
peueFba aepr,rQnxoBann cy rexHlrqKo peueFbe

flpeA'noxeHo peuelbe ce Kopl4crl4 3a AereKqnjy neuraKa yxt4Bo nomohy anpoKcl4MHpaHor HOG
(Histogram of Oriented Gradients) anropnrma

o6nacr Ha xojy ce rexHhqKo peuelbe oAHocH cy rexHhqxo-TexHonouKe HayKe

Ilpo6nervr xojra ce rexHuqKHM peuelbeM peuaea: Peanh3oBaHh crcreM omoryhaea 4erexqrajy
neuaKa y peanHoM BpeMeHy.C o6srpom Ha ro Aa ce anpoKcl4Maqraja HOG anropurMa Bput4
noruohy qenl4x 6pojeea yMecro 6pojeaa ca noKperHhM 3ape3oM, ct4creM ce Moxe nphMeHhrr4
ua jeQrnHnjur,n npoqecopuMa cKporuHujr,rx nnoryhxocrr Kao urro je mo6nnuu reneQoH.



Onuc o4creMa: Crcrem 3a AereKllrjy neuraxa 6aaupax je Ha Koplruheruy anpoKct4MlrpaHor HOG

anropxrMa xojn ce peanr43yje y annr,rKaqujn za naMerHr reneQox ca An4por4A oneparl4BHI4M

chcreMoM. Moryhe je 4erexroBaru neuaKe y cao6pahajy xojra ce xpehy nnn cy y cralby
MUpOBalba.

Texxrqxe KapaKTepucrtaKe cucreMa: Annnxaqnja aa 4erexqnjy neuaKa je paaerajeHa 3a naMerHr

reneQoH ca AH4por4A oneparxBHI4M o4creMoM. HOG anropyrrarvr 6pojra nojaae opujeurncaHnx
rpa4rjeHara y noKanH[M AenoBHMa c/n4Ke, urro ce nocnr]Ke rycroM MpexoM xoja je

paBHoMepHo pacnopefeua y henrjama. Toxorvr npopaqyHa HOG AecKpI,tnropa o4erajajy ce

onepaqrje npopaqyHa BeruqnHe n opnjeHraqrje rpa4rjexra crrxe, Kao u HopManraaaqraja

relxr4HcKux Qaxropa. tlopeA npopaqyHa AecKpnnropa, SVM xnacrQnxaqraja je xruyuxa
npnnhKoM AereKqrje neuaxa.

Ha ocnoey cBera HaBeAeHor Mrurrbelba cam fla pe3ynrar HayqHoxcrpalxxBaqKor pa4a no4 Ha3HBoM:

"CrcreM 3a AereKqr,riy neuJaKa ylxr,rBo 6aenpax Ha anpoKcnmhpaHovt HOG anroprrmy" npe4craBrba
pe3ynrar xojr ncnylbaBa ycroBe 3a np,r3HaBalbe ceojcraa rexHytltxor peuelba.

Aor-t. 4p furexcaHAap Paxnh

( EnexrporexH hqKr Qaxxynrer, 6eorpa4)

flarym: 09.06.2016.
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r,r3BoA r{3 3ArrrrcHrrKA

0l.cn

2016-06-23

HacranHo-Hayquo eehe @arynrera rexHI{TIKHX HayKa y HoeoNr CaAy, Ha 17.
peAoBHoj ce4Hprw oApxaHoj 4aHa 29.06.2016. roAHHe, AoHerIo je creAehy oArryKy:

,H en o mp e 6 ru o us o cma*lb eH o -

TAqKA 15. Ifumarua HayqHoucmpaucuaaqKoe pada u nefiyruapodue capadrue

Ta.ma 1 5. 1 .: Ha ocHoBy no3r4rlrBHor nsneurraja pelleH3euara nepn$uKyje
TEXHI.ITIKO PEIIIEI5E (M84) NOA HA3I4BOM:

,,cncTEM 3A IETEKIIWY uEITTAIA vlKnBO EA3npAH HA
ANPOKCNMNPAHOM HOG AJITOPNTMYI'

Ayropz rexHr.rqKor peruerba: Cpf an Cna4ojenuh, An4paur An4epla, ,{y6panro
hyru6pK, AapKo CreSanoenh, Eojan lIanuh, MuraH Mupronuh, Mapro ApceHoeuh.

-H enomp e6no ai o cmanlb eHo-

3anracnux BoALTJIa: Ta.rnocr [oAaraKa oBepaBa:

,a1 cerPeraP
/l

/\A
Jacuuna Aruruh, Auru. rpaBHI4K I4sau Heruxosuh, ArrrrJr. rrpaB
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