Izvod iz izvještaja (dio koji se odnosi na ispunjavanje propisanih uslova za izbor)

UNIVERZITET U SARAJEVU
Elektrotehnički fakultet
Broj: 
Datum: 17.6.2021.
Komisija za pripremanje prijedloga za izbor akademskog osoblja u naučnonastavno zvanje docent za naučnu oblast "Automatika i elektronika", na Odsjeku za automatiku i elektroniku, za prijem u radni odnos  s punim radnim vremenom (1 izvršilac) u sastavu:
1. dr Samim Konjicija, redovni profesor, predsjednik 
Elektrotehnički fakultet u Sarajevu, naučna oblast: "Automatika i elektronika", 
2. dr Emir Sokić, vanredni profesor, član
 Elektrotehnički fakultet u Sarajevu, naučna oblast: "Automatika i elektronika",
3. dr Senad Huseinbegović, vanredni profesor, član 
Elektrotehnički fakulteta u Sarajevu, naučna oblast "Automatika i elektronika".
VIJEĆU ELEKTROTEHNIČKOG FAKULTETA U SARAJEVU
Odlukom Vijeća Elektrotehničkog fakulteta u Sarajevu, broj 01-2570/21 od 7.6.2021. godine, imenovani smo u Komisiju za pripremanje prijedloga za izbor akademskog osoblja u naučnonastavno zvanje docent za naučnu oblast "Automatika i elektronika", na Odsjeku za automatiku i elektroniku, za prijem u radni odnos  s punim radnim vremenom (1 izvršilac).
Na Konkurs, koji je objavljen dana 30.4.2021. godine u dnevnom  listu ''Oslobođenje'' i na web stranici Fakulteta, za izbor akademskog osoblja u naučnonastavno zvanje docent za naučnu oblast "Automatika i elektronika", na Odsjeku za automatiku i elektroniku, za prijem u radni odnos  s punim radnim vremenom, u datom roku prijavio se jedan kandidat:
· dr Nedim Osmić, za izbor u zvanje DOCENT
Prijavu kandidata, zavedenu pod brojem 01-2149/21 od 12.5.2021. godine, Komisija je razmatrala i cijenila referencirajući se na Zakon o visokom obrazovanju Kantona Sarajevo („Službene novine Kantona Sarajevo“,  br. 33/17, 35/20 i 40/20), na odredbe Statuta Univerziteta u Sarajevu (broj: 01-1093-3-1/18 od 28.11.2018. godine) i uslove tražene Konkursom. Na osnovu uvida u priloženu dokumentaciju, navedenih podataka kandidata, ličnog uvida članova Komisije u cjelokupni nastavni, naučno-istraživački i stručni rad kandidata, te na osnovu Potvrde o blagovremenosti i potpunosti (urednosti) prijave na raspisani Konkurs od 30.4.2021. godine, broj: 09-2227/21 od 19.5.2021. godine, sačinjene od Referenta za kadrovske i opšte poslove, Komisija Vijeću Elektrotehničkog fakulteta u Sarajevu podnosi sljedeći:
I Z V J E Š T A J 
Ime i prezime: Nedim Osmić
Adresa:
  *** Dio podataka naveden u Izvještaju Komisije
Tel.:

  *** Dio podataka naveden u Izvještaju Komisije
e-mail:
  nosmic@etf.unsa.ba  
1. BIOGRAFSKI PODACI
a. Datum i mjesto rođenja 
*** Dio podataka naveden u Izvještaju Komisije 
b. Obrazovanje
	Maj 2020. godine
	Sveučilište u Zagrebu, Fakultet elektrotehnike i računarstva
Potvrda (klasa: 034-04/20-03/1, urbroj: 251-67 od 21.5.2020. godine), Privremeno rješenje Univerziteta u Sarajevu br. 0105-5934-1/20 od 6.7.2020. godine
	Doktor znanosti, znanstveno područje tehničkih znanosti, znanstveno polje elektrotehnika

	Juli 2009. godine
	Univerzitet u Sarajevu, Elektrotehnički Fakultet, Odsjek za automatiku i elektroniku
Diploma br.  348 od 7.11.2009. godine
	Magistar elektrotehničkih nauka, oblast za automatiku i elektroniku

	Oktobar 2003. godine
	Univerzitet u Sarajevu, Elektrotehnički Fakultet, Odsjek za automatiku i elektroniku
Diploma br. 4113 od 15.2.2004. godine
	Diplomirani inženjer elektrotehnike, odsjek za automatiku i elektroniku


c. Radno iskustvo
Osnovno:
	2016.  -  do danas
	Univerzitet u Sarajevu, Elektrotehnički Fakultet, Odsjek za automatiku i elektroniku
	voditelj laboratorije

	2010. - 2016.
	Univerzitet u Sarajevu, Elektrotehnički Fakultet, Odsjek za automatiku i elektroniku
	viši asistent

	2006. - 2010.
	Univerzitet u Sarajevu, Elektrotehnički Fakultet, Odsjek za automatiku i elektroniku
	asistent

	2003. - 2006.
	Meditrade 96 d.o.o. Sarajevo
	servisni inžinjer


Dodatno:
	2010. - 2016.
	Univerzitet u Sarajevu, Fakultet za saobraćaj i komunikacije
	viši asistent (ugovor o djelu)

	2006. - 2008.
	Univerzitet u Sarajevu, Mašinski fakultet
	asistent (ugovor o djelu)

	2004. - 2010.
	Univerzitet u Sarajevu, Fakultet za saobraćaj i komunikacije
	asistent (ugovor o djelu)

	2003. - 2004.
	Univerzitet u Sarajevu, Fakultet za saobraćaj i komunikacije
	stručni saradnik (ugovor o djelu)


d. Izbori u akademska zvanja
Izbor u naučnonastavno zvanje "viši asistent" na Elektrotehničkom fakultetu u Sarajevu, od 8.3.2010. godine do 8.3.2016. godine.
Izbor u naučnonastavno zvanje "asistent" na Elektrotehničkom fakultetu u Sarajevu, od 1.12.2006. godine do 6.11.2009. godine.
Potvrdu o izboru u zvanja je izdao Elektrotehnički fakultet Univerziteta u Sarajevu (br. 02-1950/21 od 5.5.2021. godine).
2. PUBLIKACIJE 
a) Naučni radovi u časopisima koje prate relevantne međunarodne baze podataka od posljednjeg izbora u zvanje (viši asistent):
Kandidat je naveo da ima objavljena dva naučna rada u časopisima koje prate relevantne međunarodne baze podataka (WoS). Radovi su dostavljeni u štampanoj formi, zajedno sa dokazima o indeksiranju.
1) Osmic, N., Tahirovic, A., Petrovic, I (2020)., “Risk-sensitive motion planning for mavs based on mission-related fault-tolerant analysis”, Automatika, Vol. 61, No. 2, 2020, str. 295-311.
https://www.tandfonline.com/doi/full/10.1080/00051144.2020.1733324 
2) Velagic, J.,  Osmic, N. (2013). "Fuzzy-Genetic Identification and Control Structures for Nonlinear Helicopter Model," Journal of Intelligent Automation and Soft-Computing, Taylor & Francis, UK, Vol. 19, No. 1, pp. 51-68, ISSN: 1079-8587.   
 https://www.tandfonline.com/doi/abs/10.1080/10798587.2013.771454
b) Naučni radovi u konferencijskim zbornicima koje prate relevantne međunarodne baze podataka:
Kandidat je naveo da ima 35 naučnih radova u konferencijskim zbornicima koje prate relevantne međunarodne baze podataka (INSPEC, SCOPUS, IEEE Xplore, ACM), od čega je 23 rada objavio nakon posljednjeg izbora u zvanje višeg asistenta. Svi radovi su dostavljeni u štampanoj formi, zajedno sa dokazima o indeksiranju. 
Radovi objavljeni od posljednjeg izbora u zvanje višeg asistenta:
1) Nedim Osmic, Anel Tahirbegovic, Adnan Tahirovic, Stjepan Bogdan (2018) „Failure Mode and Effects Analysis for large scale multirotor Unmanned Aerial Vehicle Controlled by Moving MassSystem“, International Systems Engineering Symposium (ISSE), 1-3 Oct. 2018, Rome, Italy, Electronic ISBN: 978-1-5386-4446-1 https://ieeexplore.ieee.org/document/8544444
2) Jasmin Velagić ; Nedim Osmić ; Belmin Puščul ; Suad Krilašević (2018), Identification, Model Validation and Control of an Octorotor Unmanned Aerial Vehicle“, IEEE 16th International Conference on Industrial Informatics (INDIN) 18-20 July 2018, Porto,  Portugal, Electronic ISSN: 2378-363X, DOI: 10.1109/INDIN.2018.8472090 https://ieeexplore.ieee.org/document/8472090
3) Velagić J., Osmić N. (2017), „Design of a simple service oriented supervisory control and data acquisition system“, 59th International Symposium ELMAR, September 14-16, Zadar, Croatia, pp. 245 - 248 , Electronic  ISBN: 978-953-184-225-9, DOI: 10.23919/ELMAR.2017.8124478 https://ieeexplore.ieee.org/document/8124478
4) Kurić M., Lačević B., Osmić N., Tahirović A.(2017), „RLS-based fault-tolerant tracking control of Multirotor Aerial Vehicles“, IEEE International Conference on Advanced Intelligent Mechatronics (AIM 2017), July 3-7, Munich, Germany, pp. 1148-1153, Electronic ISBN: 978-1-5090-6000-9 https://ieeexplore.ieee.org/document/8014173
5) Osmić N., Kurić M., Petrović I., (2016). „Detailed octorotor modeling and PD control“, IEEE International Conference on Systems, Man, and Cybernetics (SMC 2016), October 9-12, Budapest, Hungary, pp. 2182-2189, INSPEC Accession Number: 16656818, Electronic ISBN: 978-1-5090-1897-0, DOI: 10.1109/SMC.2016.7844562. https://ieeexplore.ieee.org/document/7844562
6) Trivun, D., Šalaka, E., Osmanković, D., Velagić, J. and Osmić, N., (2015). "Active SLAM-Based Algorithm for Autonomous Exploration with Mobile Robot," IEEE International Conference on Industrial Technology (ICIT 2015), March 17-19, Seville, Spain, pp. 74-79, ISBN: 978-1-4799-7799-4, DOI: 10.1109/ICIT.2015.7125079. https://ieeexplore.ieee.org/document/7125079
7) Kapetanovic, N., Osmic, N., Konjicija, S. (2014) „Optimization of membership functions of Sugeno-Takagi fuzzy logic controllers with two inputs and one output using genetic algorithms“, 2014 X International Symposium on Telecommunications (BIHTEL), 27-29 Oct. 2014, Sarajevo, Bosnia and Herzegovina, Pages 1-7, ISBN: 978-1-4799-8038-3, DOI: 10.1109/ BIHTEL.2014.6987656. https://ieeexplore.ieee.org/document/6987656
8) Lutvica, K., Velagić, J., Kadić, N. and Osmić, N. (2014). "Remote Path Planning and Motion Control of Mobile Robot within Indoor Maze Environment," 2014 IEEE Multi-conference on Systems and Control (MSC 2014), October 8-10, Antibes, France, pp. 1596- 1601, ISBN: 978-1-4799-7405-4. https://ieeexplore.ieee.org/document/6967625
9) Lutvica K.; Osmic N.; and Juric Z.(2013). „Identification of an Ethane-ethylene distillation column system—A procedure for MIMO system identification using the IDENT toolbox.“ Telecommunications Forum (TELFOR) 2013 21st., 26-28 Nov 2013., Belgrade, Serbia, pp. 522-525, ISBN: 978-1-4799-1418-0, DOI: 10.1109/TELFOR.2013. 6716281 
 https://ieeexplore.ieee.org/document/6716281
10) Velagic J.; Kaknjo A.; Hujdur M.; Dautovic F.; Osmic N. (2013) „Localization of holonomous mobile robot HOLBOS using extended Kalman filter (EKF) and robotic vision”, Industrial Electronics Society, IECON 2013 - 39th Annual Conference of the IEEE, Vienna, Austria, 10-13 Nov. 2013, ISSN: 1553-572X, DOI: 10.1109/IECON.2013. 6699708
 https://ieeexplore.ieee.org/document/6699806
11) Dragolj E.; Velagic J. ; Osmic N. (2013) „Modelling of nonlinear helicopter model and loopshaping based controller synthesis”, Industrial Electronics Society, IECON 2013 - 39th Annual Conference of the IEEE, Vienna, Austria, 10-13 Nov. 2013, ISSN: 1553-572X, DOI: 10.1109/IECON.2013.6699708. https://ieeexplore.ieee.org/document/6699708
12) Salihbegovic Almir; Sokic Emir; Osmic Nedim; Hebibovic Mujo (2013) „High performance disturbance observer based control of the nonlinear 2DOF helicopter system”, Information, Communication and Automation Technologies (ICAT), Oct. 30 2013-Nov. 1 2013, Sarajevo, Bosnia and Herzegovina,  E-ISBN:978-1-4799-0431-0,  DOI: 10.1109/ ICAT.2013.6684038.
 https://ieeexplore.ieee.org/document/6684038
13) Krivic Senka; Mrzic, Aida; Velagic, Jasmin; Osmic, Nedim; (2013) „Optimization based algorithm for correction of systematic odometry errors of mobile robot“ 2013 Control Conference (ASCC), 2013 9th Asian, June 23-26 2013, Istanbul, Turkey, ISBN: 978-1-4673-5767-8 , DOI: 10.1109/ASCC.2013.66062226, DOI: 10.1109/ASCC. 2013.6606226
 https://ieeexplore.ieee.org/document/6606226
14) Velagic Jasmin; Kuric Muhamed; Dragolj Edin; Ajanovic Zlatan; Osmic Nedim; (2012) „Microcontroller based fuzzy-PI approach employing control surface discretization” 2012 IEEE Mediterranean Conference on Control and Automation (MED2012), July 03-06, Barcelona, Spain, pp. 638 - 645, Print ISBN: 978-1-4673-2530-1, E-ISBN : 978-1-4673-2529-5, DOI: 10.1109/MED.2012.6265710 https://ieeexplore.ieee.org/document/6265710
15) Abdagic Alvin; Sinanovic Adisa; Velagic Jasmin; Osmic Nedim; (2011) „Reduction of low-resolution incremental encoder usage effects on control performance by using a fuzzy controller “Information, Communication and Automation Technologies, (ICAT 2011.), Sarajevo Bosnia and Herzegovina, 27-29 Oct. 2011, ISBN: 978-1-4577-0744-5, DOI: 10.1109/ICAT.2011.6102107 https://ieeexplore.ieee.org/document/6102107
16) Terzimehic Tarik; Silajdzic Semir; Vajnberger Vedran; Velagic Jasmin; Osmic Nedim; (2011) „Path finding simulator for mobile robot navigation“ Information, Communication and Automation Technologies, (ICAT 2011.), Sarajevo Bosnia and Herzegovina, 27-29 Oct. 2011 Page(s):1-6 ISBN: 978-1-4577-0744-5, DOI: 10.1109/ICAT. 2011.6102086 
 https://ieeexplore.ieee.org/document/6102086
17) Velagic, Jasmin; Osmic, Nedim; Hodzic, Faris; Siljak, Harun. (2011). „Outdoor navigation of a mobile robot using GPS and GPRS communication system „53th International Symposium ELMAR, September14-16, Zadar, Croatia, pp. 173 - 177, ISBN: 978-1-61284-949-2
 https://ieeexplore.ieee.org/document/6044302
18) Lutvica, Kemal; Kadic, Nihad; Dzampo, Gregor; Muminovic, Hajrudin; Velagic, Jasmin; Osmic, Nedim. (2011). „Remote position control of mobile robot based on visual feedback and ZigBee communication“ 53-th International Symposium ELMAR, September14-16, Zadar, Croatia, pp. 169-172, ISBN: 978-1-61284-949-2 https://ieeexplore.ieee.org/document/6044303
19) Velagic, Jasmin; Kaknjo, Admir; Osmic, Nedim; Dzananovic, Tarik; (2011) „Networked based control and supervision of induction motor using OPC server and PLC”, ," 53th International Symposium ELMAR, September14-16, Zadar, Croatia, pp. 251 - 255, ISBN: 978-1-61284-949-2 https://ieeexplore.ieee.org/document/6044283
20) Dragolj, E. Brankovic, A. Velagic, J. Osmic, N. (2011). "Compensation of time-varying delay acting in networked control systems using adaptive Smith predictor and parallel fuzzy-PI controller", 2011 IEEE International Conference on Mechatronics (ICM2011), April 13-15 , Istanbul, Turkey, pp. 979 – 984, ISBN: 978-1-61284-982-9
 https://ieeexplore.ieee.org/document/5971258
21) Vajnberger V., Terzimehić T., Silajdžić S., Osmić N. (2011), „Remote control of robot arm with five DOF“, 2011 MIPRO, 2011 Proceedings of the 34th International Convention (MIPRO 2011), 23-27 May 2011, Opatija, Croatia, pp. 1707-1711, ISBN: 978-1-4577-0996-8
 https://ieeexplore.ieee.org/document/5967337
22) Džampo G., Muminović H., Osmić N., (2011), „Indoor temperature regulation on small scale model using Matlab-based regulators“, 2011 MIPRO, 2011 Proceedings of the 34th International Convention (MIPRO 2011), 23-27 May 2011, Opatija, Croatia, pp. 1718-1722, ISBN: 978-1-4577-0996-8 https://ieeexplore.ieee.org/document/5967339
23) Krivić S., Mrzić A., Osmić N. (2011), „Building mobile robot and creating applications for 2D map building and trajectory control“, 2011 MIPRO, 2011 Proceedings of the 34th International Convention (MIPRO 2011), 23-27 May 2011, Opatija, Croatia, pp. 1712-1717, ISBN: 978-1-4577-0996-8 https://ieeexplore.ieee.org/document/5967338
Radovi objavljeni prije posljednjeg izbora u zvanje višeg asistenta:
24) Velagic, J., Osmic, N., Silajdzic, S., Terzimehic, T. and Vajnberger V. (2010). "Remote Control of Stepper Motor via Web Server," 2010 IEEE Conference on Control and Fault Tolerant Systems, October 6-8, Nice, France, pp. 910-915, ISBN: 978-1-4244-8152-1.
 https://ieeexplore.ieee.org/document/5676070
25) Velagic, J. and Osmic, N. (2010). "Design and Implementation of Fuzzy Logic Controllers for Helicopter Elevation and Azimuth Controls," 2010 IEEE Conference on Control and Fault Tolerant Systems, October 6-8, Nice, France, pp. 311-316, ISBN: 978-1-4244-8152-1
 https://ieeexplore.ieee.org/document/5676072
26) Velagic, J. and Osmic, N. (2010). "Identification and Control of 2DOF Nonlinear Helicopter Model Using Intelligent Methods," 2010 IEEE System, Man and Cybernetics Conference (SMC2010), October 10-13, Istanbul,  Turkey, pp. 2267-2275, ISBN: 978-1-4244-6587-3.
 https://ieeexplore.ieee.org/document/5641981
27) Velagic, J., Osmic, N, Uznovic, Badnjevic, A. and Zunic, E. (2010). "Neural Networks for Helicopter Azimuth and Elevation Angles Control Obtained by Cloning Processes," 2010 IEEE System, Man and Cybernetics Conference (SMC2010), October 10-13, Istanbul, Turkey, pp. 1076-1082, ISBN: 978-1-4244-6587-3. https://ieeexplore.ieee.org/document/5641800
28) Velagic, J., Osmic, N, Uzunovic, Badnjevic, A. and Zunic, E. (2010). "Design of 3D simulator for 2DOF helicopter model control," 52th International Symposium ELMAR, September 15-17, Zadar, Croatia, pp. 305-308, ISBN: 978-953-7044-11-4
 https://ieeexplore.ieee.org/document/5606149
29) Velagic, J., Osmic, N, Lutvica, K. and Kadic, N. (2010). "Incubator system identification and temperature control with PLC & HMI," 52th International Symposium ELMAR, September 15-17, Zadar, Croatia, pp. 309-312, ISBN: 978-953-7044-11-4
 https://ieeexplore.ieee.org/document/5606150
30) Osmic, N. ,Velagic, J., Konjicija S., Galijasevic A. (2010). "Genetic Algorithm Based Identification of a Nonlinear 2DOF Helicopter Model," 2010 IEEE Mediterranean Conference on Control and Automation (MED2010), June 23-25, Marrakech, Morocco, pp. 333-338, ISBN: 978-4244-8091-3, DOI: 10.1109/MED.2010.5547690 https://ieeexplore.ieee.org/document/5547690
31) Badnjević A., Žunić E., Uzunović T., Osmić N. (2010), „Design and implementation of three-dimensional simulator for control of laboratory model helicopter“, 2011 MIPRO, 2011 Proceedings of the 33th International Convention (MIPRO 2010), 24-28 May 2010, Opatija, Croatia, pp. 1362-1367, ISBN: 978-1-4244-7763-0 https://ieeexplore.ieee.org/document/5533311
32) Velagic Jasmin, Obarcanin Kerim Kapetanovic Enisa, Huseinbegovic Senad, Osmic Nedim (2009) "Design of PLC-based PI controller for the permanent magnet DC motor under real constraints and disturbances" Information, Communication and Automation Technologies, (ICAT 2009.), Sarajevo Bosnia and Herzegovina, 29-31 Oct. 2009 Page(s):1-5 ISBN: 978-1-4244-4220-1 https://ieeexplore.ieee.org/document/5348402
33) Lacevic, B., Velagic, J. and Osmic, N. (2007). "Design of Fuzzy Logic Based Mobile Robot Position Controller Using Genetic Algoritthm," 2007 IEEE/ASME International Conference on Advanced Intelligent Mechatronics (AIM 2007), September 4-7, 2007, ETF Zurich, Switzerland. paper #142 (pp. 1-6), ISBN: 1-4244-1264-1. https://ieeexplore.ieee.org/document/4412491
34) Velagic, J., Huseinbegovic, S. and Osmic, N. (2007). "The Improvement of Telerobotic System Behavior in Contact with Remote Environment by Extension of an Impedance Controller," 6th IEEE International Conference on Control and Automation (ICCA 2007), May 30 - June 1, 2007, Guangzhou, China pp. 2447-2452, ISBN: 978-1-4244-0818
 https://ieeexplore.ieee.org/document/4376802
35) Velagic, J., Lacevic, B. and Osmic, N. (2006). "Efficient Path Planning Algorithm for Mobile Robot Navigation with a Local Minima Problem Solving," IEEE International Conference on Industrial Technology (ICIT 2006), December 15-17, Mumbai, India, pp. 2325-2330, ISBN: 1-4244-0726-5. https://ieeexplore.ieee.org/abstract/document/4238029
c) Objavljene naučne knjige, univerzitetski udžbenici i monografije:
Kandidat je naveo da ima objavljena četiri poglavlja u knjigama, koja je dostavio u štampanoj formi. 
Poglavlja u knjigama objavljena od posljednjeg izbora u zvanje višeg asistenta:
1) Velagic, J., Kaknjo, A., Dautovic, F., Hujdur, M. & Osmic, N. (2013). "Design and Physical Implementation of Holonomous Mobile Robot - Holbos," in book: Interdisciplinary Mechatronics,: Research Development (Eds. M. Habib & J. P. Davim), Wiley, ISBN: 978-1-84821-418-7., DOI:10.1002/9781118577516 https://onlinelibrary.wiley.com/doi/abs/10.1002/9781118577516.ch16
2) Vedran Vajnberger, Semir Silajdžić and Nedim Osmić (2012). "Remote Process Control and Monitoring Using Matlab," in book: “Matlab – a fundamental tool for scientific computing and engineering applications – Volume 3”, Vienna, ISBN 978-953-51-0752-1, DOI: 10.5772/46464 https://www.intechopen.com/books/matlab-a-fundamental-tool-for-scientific-computing-and-engineering-applications-volume-3/remote-process-control-and-monitoring-using-matlab
Poglavlja u knjigama objavljena prije posljednjeg izbora u zvanje višeg asistenta:
3) Velagic Jasmin, Nedim Osmic and Bakir Lacevic (2010) "Design Of Neural Network Mobile Robot Motion Controler", in book: New Trends in Technologies, Vienna, ISBN 978-953-7619-62-6, DOI: 10.5772/7584 https://www.intechopen.com/books/new-trends-in-technologies/design-of-neural-network-mobile-robot-motion-controller
4) Velagic, J. Lacevic B. and Osmic, N. (2008). "Nonlinear Motion Control of Mobile Robot Dynamic Model," in book: Mobile Robots Motion Planning, New Challenges, Advanced Robotic System International, Vienna, ISBN 978-3-902613-35-6, DOI: 10.5772/5997 https://www.intechopen.com/books/motion_planning/nonlinear_motion_ control_of_mobile_robot_dynamic_model
d) Naučni radovi u časopisima koje ne prate relevantne međunarodne baze podataka:
Kandidat je naveo da ima objavljena dva naučna rada u časopisima koje ne prate relevantne međunarodne baze podataka. Radovi su dostavljeni u štampanoj formi.
1) Jasmin Velagic, Senad Huseinbegovic, Nedim Osmic (2008), "The Improvement of Telerobotic System Behavior in Contact with Remote Environment by Extension of an Impedance Controller", International Journal of Online Engineering. Vol 4, No 4 (2008), pp. 39-44, ISSN: 1861- 2121
https://online-journals.org/index.php/i-joe/article/view/698
2) Velagic, J., Osmic, N., Lacevic, B. (2008). "Neural Network Controller for Mobile Robot Motion Control," International Journal of Intelligent Systems and Technologies, WASET, France, Vol. 3, No.3, pp. 127-132, ISSN: 2070- 3899. https://publications.waset.org/9766/neural-network-controller-for-mobile-robot-motion-control

 HYPERLINK ""

e) Naučni radovi u konferencijskim zbornicima koje ne prate relevantne međunarodne baze podataka:
Kandidat je naveo da ima dva naučna radova u konferencijskim zbornicima koje ne prate relevantne međunarodne baze podataka. Radovi su dostavljeni u štampanoj formi. 
1) Kurić M., Osmić N., Tahirović A.(2017), „Multirotor Aerial Vehicle modeling in Modelica“, Proceedings of the 12th International Modelica Conference (Modelica 2017), May 15-17, Prague, Czech Republic, pp. 373-380, ISBN: 978-91-7685-575-1. https://ep.liu.se/konferensartikel.aspx?series=ecp&issue=132&Article_No=42
2) Velagic, J., Perunicic, B., Hebibovic M. and Osmic, N. (2004). "Autonomous Mobile Robot Navigation System Based on Soft Computing Methodologies", Proceedings of the IEEE International Conference on Mechatronics and Robotics (MechRob2004), Volume 2, September 13-15 Aachen, Germany, pp. 695-701, ISBN: 3-938153-30-X
4. ISTRAŽIVAČKI PROJEKTI
Kandidat je naveo da u je učestvovao na sedam naučnoistraživačkih i stručnih projekata, o čemu je dostavio odgovarajuće potvrde:
Projekti na kojima je kandidat učestvovao od posljednjeg izbora u zvanje višeg asistenta:
1) „Izazovi uvođenja Blockchain tehnologije u visoko obrazovanje“ - HE-BC, bilateralni projekatn (finansiran od strane Federalnog ministarstva obrazovanja i nauke), maj 2019 - maj 2021. (potvrda Elektrotehničkog fakulteta u Sarajevu br. 02-2051/21 od 10.5.2021. godine)

2) „NATO Science for Peace Multi-Year Project 984807, ‘MORUS–Unmanned System for Maritime Security and Environmental monitoring“ (odobren od stane NATO saveza), juli 2015- juli 2018. (potvrda Elektrotehničkog fakulteta u Sarajevu br. 02-2047/21 od 10.5.2021. godine)

3) Cloud Orchestrion and Unified Deployment of Services - CLOUDS" Finansijer: Vijeće Ministara BiH, grant "Programi za pripremu projekata i potencijalnih kandidata za sredstva iz fonda EU-FP7, (2014-2015) (potvrda Elektrotehničkog fakulteta u Sarajevu br. 02-2052/21 od 10.5.2021. godine)

4) „Thermal Mapper - Thermal 3D Modeling of indoor enviroments for saving Energy“, (finasiran od  SEE:ERA:NET. Plus), Septembar 2010 - Septembar 2012. (potvrda Elektrotehničkog fakulteta u Sarajevu br. 02-2051/21 od 10.5.2021. godine) (potvrda Elektrotehničkog fakulteta u Sarajevu br. 02-2050/21 od 10.5.2021. godine)

5) „Razvoj edukacijskog sistema za promociju inžinjerstva“, (odobren od stane Ministarstva civilnih poslova Bosne i Hercegovine), 2009-2010 (potvrda Elektrotehničkog fakulteta u Sarajevu br. 02-2068/21 od 10.5.2021. godine)
Projekti na kojima je kandidat učestvovao prije posljednjeg izbora u zvanje višeg asistenta:
6) „Dizajn sistema daljinskog učenja i inteligentnog sučelja čovjek-robot“, (odobren od strane Federalnog ministarstva obrazovanja i nauke), 2009-2010 (potvrda Elektrotehničkog fakulteta u Sarajevu br. 02-2049/21 od 10.5.2021. godine)

7) Navigacija i stabilizacija laboratorijskog modela helikoptera korištenjem  metoda mekog softverskog inžinjeringa“, (odobren od strane Kantonalnog ministarstva nauke i obrazovanja), 2008 – 2009. (potvrda Elektrotehničkog fakulteta u Sarajevu br. 02-2048/21 od 10.5.2021. godine)
6. AKADEMSKE AKTIVNOSTI I STRUKOVNA ČLANSTVA
	Članstva
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	IEEE

	
	Od 2009.
	IEEE Robotics and Automation Society

	
	Od 2010.
	IEEE Systems, Man and Cybernetics 
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	IEEE Systems Journal
IEEE International Conference on Vehicular Electronics and Safety – ICVES
International Systems Engineering Symposium - IEEE ISSE
 International Conference on Information, Communication and
Automation Technologies - ICAT
 IEEE International Conference on Mechatronics - ICM


PRIJEDLOG  S OBRAZLOŽENJEM
Na osnovu podataka prezentiranih u ovom Izvještaju i našeg osobnog uvida u cjelokupni nastavni, pedagoški, naučnoistraživački i stručni rad kandidata, te na osnovu Potvrde o blagovremenosti i potpunosti (urednosti) prijave na raspisani Konkurs od 30.4.2020. godine, broj: 09-2227/21 od 19.5.2021. godine, sačinjene od Referenta za kadrovske i opšte poslove, predlažemo da se kandidat:
dr Nedim Osmić, dipl.ing.el.
izabere u naučnonastavno zvanje docent za naučnu oblast "Automatika i elektronika", na Odsjeku za automatiku i elektroniku Elektrotehničkog fakulteta u Sarajevu, u stalni radni odnos s punim radnim vremenom, jer ispunjava sve uslove predviđene članom 96. Zakona o visokom obrazovanju Kantona Sarajevo (“Službene novine Kantona Sarajevo”, broj 33/17, 35/20 i 40/20) i to:
· dostavio je biografiju i bibliografiju,
· dostavio je ovjerenu kopiju:
· diplome matičnog fakulteta o završenom dodiplomskom studiju, 
· diplome matičnog fakulteta o završenom magistarskom studiju,
· potvrde o stečenom naučnom stepenu doktora tehničkih nauka i privremenog rješenja Univerziteta u Sarajevu o priznavanju visokoškolske kvalifikacije “doktor znanosti”.
· dostavio je potvrdu (br. 02-1950/21 od 5.5.2021.) o provedenom izbornom periodu u zvanju višeg asistenta i asistenta, kao dokaz nastavničkih sposobnosti, 
· dostavio je dva publikovana naučna rada u časopisima koje prate relevantne baze nakon posljednjeg izbora u zvanje višeg asistenta,
· dostavio je 23 publikovana naučna rada indeksirana u relevantnim bazama nakon posljednjeg izbora u zvanje višeg asistenta, 
· dostavio je odgovarajuće ispise iz relevantnih baza podataka (Web of Science, Web of Science Clarivate, Scopus, IEEE XPLORE)
· dostavio je potvrde o angažmanu na sedam naučnih projekata, od čega u pet projekata nakon posljednjeg izbora u zvanje višeg asistenta,
· dostavio je četiri publikovana poglavlja u knjigama, od čega dva poglavlja objavljena nakon posljednjeg izbora u zvanje višeg asistenta.
Na osnovu izloženog, Komisija utvrđuje da dr Nedim Osmić ispunjava sve Zakonom o visokom obrazovanju i Statutom Univerziteta u Sarajevu predviđene uslove, po obliku i sadržaju, te takođe da posjeduje i sve druge potrebne atribute izvrsnosti, pretpostavljene nositelju predloženog zvanja docent.
Na osnovu činjenica predstavljenih u ovom Izvještaju, te osobnog uvida članova Komisije u pojedinačne radove, naučni i stručni doprinos kandidata, kao i cjelokupni nastavni, pedagoški i naučnoistraživački rad, Komisija predlaže Vijeću Elektrotehničkog fakulteta u Sarajevu da se dr Nedim Osmić, dipl. ing. el., izabere u naučnonastavno zvanje DOCENT, za naučnu oblast ''Automatika i elektronika" na Odsjeku za automatiku i elektroniku Elektrotehničkog fakulteta Univerziteta u Sarajevu, u radni odnos s punim radnim vremenom.
Sarajevo,  17.6.2021.
_______________________________________
Red. prof. dr Samim Konjicija, dipl.ing.el.   
____________________________________
Vanr. prof. dr Emir Sokić, dipl.ing.el.        
______________________________________
Vanr. prof. dr Senad Huseinbegović, dipl.ing.el.   
