

	УНИВЕРЗИТЕТ У НОВОМ САДУ
ПРИРОДНО-МАТЕМАТИЧКИ ФАКУЛТЕТ




ИЗВЕШТАЈ О ОЦЕНИ МАСТЕР РАДА



	ПОДАЦИ О КОМИСИЈИ 

	1. Датум и орган који је именовао Комисију 

	06.09.2024. Веће Департмана за математику и информатику Природно-математичког факултета Универзитета у Новом Саду

	2. Састав Комисије са назнаком имена и презимена сваког члана, звања, назива уже научне области за коју је изабран у звање, датума избора у звање и назив факултета, установе у којој је члан комисије запослен:
· др Наташа Крклец Јеринкић, редовни професор Природно-математичког
факултета у Новом Саду, датум избора: 21.07.2024. – председник
· др Младен Ковачевић, ванредни професор, Факултет техничких наука, Нови Сад, датум избора: 21.08.2022., уно: телекомуникације и обрада сигнала – члан
· др Дејан Вукобратовић, редовни професор, Факултет техничких наука, Нови Сад, датум избора: 01.04.2019., уно: телекомуникације и обрада сигнала – ментор

	II ПОДАЦИ О КАНДИДАТУ

	1. Име, име једног родитеља, презиме: 
Катарина, Војислав, Видојевић

	2. Датум рођења, општина, република: 
09.05.1997., Лозница, Република Србија

	3. Година уписа на дипломске академске студије, смер/усмерење:

	2021. Мастер математичар – примењена математика (модул: наука о подацима)

	III НАСЛОВ МАСТЕР РАДА

	Локализација возила употребом фактор графова и Belief Propagation алгоритма

	IV ПРЕГЛЕД МАСТЕР РАДА

	Мастер рад је написан на 38 страна, садржи 8 поглавља, 9 слика и 11 навода литературе. Након увода рада, у другом поглављу дефинсани су и описани фактор графови. У трећем поглављу представљен је Belief Propagation алгоритам над фактор графовима и као његов посебан случај описан је Sum-product алгоритам. Четврто поглаље обухвата карактеристике нормалне дистрибуције случајних променљивих. Посебно је анализиран производ густина две  вишедимензионалне случајне променљиве. У петом поглављу је представљен Kalman filter алгоритам. Шесто поглавље приказује везу  Kalman filter и Belief Propagation алгоритма. Седмо поглавље описује различите типове сензора (GPS, одометрија), садржи имплементацију претходно представљеног алгоритма употребом симулираних података и код у програмском језику Python. У последњем поглављу представљен је закључак рада и наведене су теме за потенцијална будућа истраживања.

	V ВРЕДНОВАЊЕ ПОЈЕДИНИХ ДЕЛОВА МАСТЕР РАДА

	У уводном поглаљу мастер рада укратко је описан историјски развој возила и посебно је истакнут значај локализације возила. У другом поглављу представљен је појам графа са посебним акцентом на фактор графове, њихове карактеристике и улогу у применама. У трећем поглављу описан је Belief Propagation алгоритам који има значајну улогу приликом закључивања у графичким моделима, као што су фактор графови. Посебно је приказан Sum-product алгоритам, који представља специјалан случај Belief Propagation алгоритма за рачунање маргиналних вероватноћа. У четвртом поглављу је презентована нормална дистрибуција случајних променљивих која има кључну улогу у опису неодређености и прецизности процене позиције возила. Показано је да производ нормалних дистрибуција вишедимензионалних случајних променљивих даје поново нормалну дистрибуцију са одговарајућим параметерима. Овај доказ је представљен на поступан начин са објашњењима за све битне кораке. Пето поглавље обухвата детаљан опис система једначина које чине дискретан Kalman filter алгоритам, пропраћен одговарајућом илустрацијом самог алгоритма.  Шесто поглавље посвећено је детаљној презентацији везе Kalman filter и Belief Propagation алгоритма. Грубо речено, показано је да параметри нормалне диструбиције добијени употребом правила Sum-product алгоритама задовољавају једначине којима је описан Kalman filter алгоритам. У седмом поглављу дат је кратак опис функционисања GPS-а и одометрије, чија мерења имају кључну улогу у примени алгоритма за процену позиције возила. Примена са симуларним подацима спроведена је кроз програмски језик Python.  На графичком приказу резултата представљене су стварне и процењене позиције возила са одговарајући одступањима. 

	VI ЗАКЉУЧЦИ ОДНОСНО РЕЗУЛТАТИ ИСТРАЖИВАЊА

	Представљање везе између Kalman filter и Belief Propagation алгоритама наглашава како се  Kalman filter може разумети у ширем оквиру пробабилистичког закључивања, што омогућава флексибилније решење за процену стања у системима са више извора података. Овај приступ не само да олакшава интеграцију различитих сензора, као што су GPS и одометрија, већ пружа основу за проширење ка сложенијим, нелинеарним системима. Може послужити као полазна тачка за укључивање других сензора, попут RADAR-а, чиме би се додатно побољшала прецизност и позданост процене у реалнним апликацијама, као што је кооперативна локализација возила. 

	VII КОНАЧНА ОЦЕНА МАСТЕР РАДА

	Мастер рад је у потпуности урађен у складу са одобреном темом. Рад је написан
прегледно, добро и свеобухватно.

	VIII ПРЕДЛОГ

	На основу укупне оцене, Комисија предлаже да се мастер рад прихвати, а кандидаткињи Катарини Видојевић одобри одбрана.
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	____________________________________
	др Наташа Крклец Јеринкић, председник
	

	____________________________________
	         др Младен Ковачевић, члан
	

	____________________________________
	       др Дејан Вукобратовић, ментор
