AJIEKCAHJIAP OBPA/IOBHUR

Pohen 31. jyma 1962. romune y Yxwuity, rae je
3aBpUIMO  OCHOBHY U  Cpellby  IIKONY.
Humiomupao je 1987., marucrpupao 1990. u
nokropupao 1995. na MammHckoM QakynTery y
beorpamy. MeHTOp IOKTOpCKE AMCEpTaIje,
npod. ap Jocudp Bykosuh, Omo je moxTOopaHT
npod. np Bespka Byjuunha. On 1988. 3anmocien
je na Karenmpm 3a mexaHuky Ha MammHCKOM
¢dakynrery, re je OupaH y cCBa 3Bama, O]
acHCTeHTa  MPHUIpPaBHHUKA, JO  PEIOBHOT
npodecopa 2010. rogune. Y 3Bame HAy4yHOT
CaBeTHHKA TUPEKTHO je u3abpan 2022. ronuHe y
MU CAHY, ca npeckakameM CBHX IPETXOIHUX
3Bamba. Yman je CIAM (Cprcko apymTBO 3a
mexannky) u IUTAM (International Union of
Theoretical and applied Mechanics). M3a6pan je
3a gommcHor wimaHa Cpricke — akajgemwje
HenuHeapHux Hayka 5. 4. 2018..Cnyxu ce
SHTJICCKUM U PYCKUM jE3UKOM.
HayuHo-ucrpa:xxkuBauka tematuka: [lonpydja HaydyHO UCTpa)XMBAauyKor pafa U3 o0nacTu
NPUMCHCHE MEXaHHKE Cy ONTUMAIHO VIPaBJbalkbe KPETamheM MEXaHWYKHUX CHCTEMa,
JUHAMHKA CHCTEMa KPYTHUX U €JaCTHYHUX Tesa, CTAOMIHOCT KpeTamka MEXaHMYKHX CHCTEMa,
onpehuBame onTUMATHUX O0JIMKA rpejia, y3 Mambu Opoj pajioBa Be3aHUX 3a MPUMEHY TEOpHje
OCLIMJIallKja Ha TEXHUYKE 00jeKTe.

Hayuynn pe3yaratu: 3akibyuyHo ¢ kpajem 2024. romune o6jaBuo je 109 penenzupanux
HaY4YHUX pajioBa, ox Tora 47 y daconucuma kinace M20. Ilo 3Hauajy u3nBajajy ce yacomucu
kareropuje M21a Composites Part B, Nonlinear Dynamics, Mechanical Systems and Signal
Processing, Applied Mathematical Modelling, Applied Mathematics and Computation u
Mathematics and Mechanics of Solids. M3marao je pax ,,Singular Control in Time
Minimization of System of Bodies Motion“ nHa [lpyroj melyHapomHoj] KoH(pepeHIUju
HelmHeapHuX Hayka y MockBu 1997.rogune um OopaBHO Kao roct koj akagemuka PAH
Bnanumupa MatpocoBa. OBaj 60paBak je peaqn30BaH Ha OCHOBY Ipenopyke mpod. np Besbka
Byjuunha.
M3abpaHy KOHKPETHU HAy4YHH JIONPUHOCH y OOJACTH NpPHUMEHE TeopHje ONTHUMAIHOT
yIpaBJbarmba Ha MEXaHHYKE CHCTEME :
o OnpehuBame OPaXUCTOXPOHUX KpPETamkha HEXOJOHOMHHUX PEOHOMHHUX CHUCTEMA U
crcTeMa MPOMEHJbHBE Mace.
e [lacuBHa peanu3zanuja OpaxHUCTOXPOHHUX KpeTama UealHUM Be3aMa (moMohy Bohuia
WJTU KOTPJhamkheM TTOKPETHE TI0 HETIOKPETHO] IIEHTPOUIH ).
e bpaxucroxpoHa KpeTama Tauke, YarIMruHOBUX CAOHHIIA ¥ BO3MJIA 32 CIIy4aj
OrpaHUYEHUX peaKliyja Be3a
e OpmpehuBame BHIIECTPYKHX pemiema [IpuHIMIA MakcumMymMa U onpehuBame
r7100aTHOT MUHUMYMa KOJ1 OpaXxMCTOXPOHOT KpeTama X0JIOHOMHUX CUCTEMA.
e [Ipumena Muene MeTo/1a Ha ONITUMAIIHO YIIPaBJbakhe KPETAHEM CUCTEMA Ca JeTHUM
CTereHoM ciofoJe.
e OpnpehuBame onTUMAIHOT 00JIMKA Tpesia orpaHrueHor Haruba npumenom [punnuna
MakCUMyMa M TeOpHje CUHTYIapHUX ONMTHUMATHUX yIpPaBbamba.

On3uB Ha HayuyHe pe3yararte: Pamosu np OOGpanouha nutupanu cy no cepsucy Google
Scholar 883 myra, ca h-pakropom 15 (janyap 2025.). Bpoj iurara npema cepucy SCOPUS je
502, ca h-dpakropom 13. PemenseHt je 7 HayuHux yacomuca kao u Mathematical
Reviews/MathSciNet. Ha xomrpecy 4" International Congress of Serbian Society of
Mechanics 2013. romuse apkao je IICHApHO INpelnaBame Mo MO3uBY ,,Constraint reactions
in optimal control of mechanical systems®“. Onx JyrocioBeHCKOr QpymITBa 3a MEXaHUKY
Harpahen je Harpagom [Ip Pactko CrojanoBuh 3a 1990.roguny 3a pan ,,AHann3a ONTHMAaTHOT



yIlpaBJbamkba KPEeTamheM KPYTHX Tejla y CMUCIY MUHUMH3alMje BpeMeHa™. JIOOMTHHK je Kao
KoayTop roauiime Harpajae [IpuBpeane komope beorpana 2009. 3a Texauuko yHanpeheme ,,
Penuzaju u ynanpeheme mnonctpykrypa potopHux Oarepa Pb KomyGapa®. Harpana
»Akanemuk Brnaman bBopheBuh® 3a pam y HajO00o/be paHTUpaHOM MehyHApOIHOM HaCOTHCY
n3y3eTHuX BpeaHocty M2la 3a 2022.rogq. Ha MOCKOBCKOM JAp>KaBHOM YHUBEP3UTETY
"JIoMOHOCOB" 0/1p>Ka0 BHUILIE MpeAaBama 110 MO3MBY Ha CTaJIHUM ceMHHapuma MHctutyTta 3a
MexaHuky u dakynTera 3a MEXaHUKY U MaTEMaTHKY.

IMenaromku anraxxman: Kao acuCTeHT npumpaBHMK U acCUCTEHT JIp)Kao je CBe OOJuKe
BexkOama Ha CBUM MpeAMETHMa HaydHe o0nacTu MexaHWkKa W Ha TpeaMmery ,,MexaHuka
poboTta*“ Ha OCHOBHUM cTynujama Ha dakynrery, kKao W y mnertpuma y Yxuny u BTA
XKapkoBo, u Ha YuuBepsurery ,,Huxona Tecma™ y Kamny. Kao HacTaBHUK Jpkao je cBe
0o0JMKe TpeaBama U BexOM M3 MexaHuke Ha OCHOBHMM cryaujama Ha dakynrery u BTA
JKapkoBo, kao u mpeiaBama Ha MOCIEAUILIIOMCKUM U JOKTOPCKUM CTY/AHjaMa Ha MpeAMeTHMa
,OnabpaHa moriaBsba U3 MEXaHuke™, ,,YIpaBibambe KPETalheM MEXaHUUKHX cucTtema’, ,,Maie
ocumianyje cucrema’, ,,Ociianyje enacTuaHux tena’, ,,OCnuianyje y BOJHOM MallliHCTBY
u ,,Ocuunanuje MexaHndykux cucrema™. KoayTop je jeAHOr OCHOBHOT M 4YETHUPH MOMOhHa
ynbennka. OcHoBHM yuoOenuk, BykoBuh J., OOpamosuh A., ,JluHeapHe ocuunanmje
MexaHnukux cucrema*, M® beorpaa, 2007. , noOutHuk je Harpane 3a Haj0OJbY KHBUTY Y
2007.-0j ronuan Ha Dakynrery. Bume myra je moxBajbuBaH U HarpahuBan ox ctpane Capesa
cTyneHara MammHckor (akynTeTa, a OJ MpU3Hamka Ce M3/Baja 3axBalHUIA 32 M3Yy3eTaH
OJTHOC TIpeMa CTYACHTUMA U 3aJIarabe y HacTaBU. bHO je MEHTOp Ml KOMEHTOp 4 TOKTOpCKE
JUcepranyje, 2 Marucrapcke Tese, kao u 4iaH Beher Opoja koMucuja 3a o0paHy aucepraiuja
u te3a Ha M® beorpan u ®MI" Kpasseso.

Opranuszanmonn paa: Y nsa MangatHa nepuoga (2000.-2004.), obGaBibao je ¢yHKUHUjy
npojekana 3a punancuje M®. O6aBibao je MyKHOCT npenaceannka Komucuje 3a u3gaBadky
JITTaATHOCT Kao W [JIaBHOT M OJrOBOPHOT ypeAHWKa CBHX u3fgama MO (2004.-2014.).
Hobutnuk je [Inakera moBonom lana ®akynrera, 2004.roqune, 3a 100pOYHMHCTBO, TOMPHUHOC
pa3Bojy Dakynrera U ycIelHy capaamwy, kao u 2018.roanHe 3a JONPUHOC MOAU3akY yriieaa
@axynrtera.Unan je ypeanumtBa daconuca TAM (Theoretical and applied mechanics) u
Engineering Today. JIp O6panoBuh je yuecTBOBao Ha jJBa MeljyHapoHa Hay4dHa MPOjEKTa M
Ha 8 HallMOHAJIHUX Mpojekara kao 1 Ha 10 mpojekara capajme ca MPUBPEAOM. YUECTBOBAO je
y opranu3anuju Beher Opoja mehyHapomuux u nomahux KoH(EpeHIHja Kao 4jaH HayqyHOT
WIN opraHuszanuoHor onoopa. IIpenceanuk je HamzopHor ogdopa CIAM. Unan je MatuyHor
Hay4yHor onoopa MITHTP 3a matematuky, KommjyTepcke Hayke U MexaHuky . UYnan je Beha
HAay4YHHMX 00JIaCTH TEXHUYKUX Hayka YHHBep3uTera y beorpany.

JlonpuHoc HelMHepHUM Haykama: OCHOBHHM JocajallikbM HaydHu omyc ap OOGpanosuha
nocBeheH je MpUMEHUM MaTeMaTH4yKe TEOpHje ONTHMAIHOI YIpaBJbakba Ha MEXaHHUKe
CHUCTEME YMj€ j€ KpPeTame OMHUCAHO HEIMHEApHUM IudepeHlnjanTHuM jenHaunnama. [locebHo
Cy MCTpaKMBaHM NpoOJIeMHu Kajia yIpaBjbauke BEIMYMHE MPUNAajy 3aTBOPEHUM CKYNOBHMA
U KajJa ce Ha ONTHUMAJHO] TPajeKTOpHUjU CHUCTeMa Hajla3e CHHTYJAapHHU JEJIOBU CIOjEHH ca
JIeTIOBUMa KaJia Cy yIpaBjbamka Ha CBOjHM IPaHHUIIaMAa.
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