Tudomanyos 6néletrajz

Dr. Mester Gyula

Név: Mester Gyula

Sziletés ideje:  1945. junius 10.

Szuletési hely:  Torontalvasarhely (DebeljaCa, Jugoszlavia)
Nemzetiseg: magyar

Egyetemi tanulményait a Belgradi Tudomanyegyetem, Gépészeti
Karan fejezte be 1970-ben, oklevél szdma: 2831.

Mester Gyula, okleveles gépészmérndk, posztgradualis tanulményait a Belgradi
Tudomanyegyetem, Természettudomanyi Karan folytatta, ahol 1975. junius 21-én a magiszteri
munka megvédése utan a:

mechanikai tudomanyok magisztere

fokozatot szerezte meg, oklevélszama:466/2.

Az Ujvidéki Egyetem, M(szaki Tudomanyok Karan, 1977. janius 24-én a doktori
disszertacié megvédese utan a:
miszaki tudomanyok doktora
tudomanyos fokozatot szerezte meg, oklevélszama: 834.

Az Oktatdsi Minisztérium Magyar Ekvivalencia és Informécios Kdzpontja, MEIK-589-
1/2001-es szamu (2001.03.30) hatarozata szerint Mester Gyula Magyarorszagon doktori cimét a
kdvetkezd formaban hasznalhatja:

M(iszaki tudomanyok doktora (Ujvidéki Tudomanyegyetem, Jugoszlavia).

A honositési hatarozatot:

- Doktor (PhD),

- m(szaki tudomanyok tudomanyterilete,

- gepészeti tudomanyok tudomanyag, 28/2005,
a Budapesti M(iszaki és Gazdasagtudomanyi Egyetem, Egyetemi doktori tanacsa 2005. majus 27-én
hozta, az Ujvidéki Tudomanyegyetem altal miiszaki tudomanyok tudomanyteriiletén, 1977-ben
kibocsatott 834-es szamu doktori oklevele alapjan.

1977-ben az Ujvidéki Miszaki F6iskolan, 1978-ban a Szabadkai MUszaki Féiskolan:

foiskolai tanarnak
nevezték ki.

Dr. Mester Gyulat az Ujvidéki Tudomanyegyetemen 1978-ban:

egyetemi docensnek,
majd 1983-ban:
rendkivili egyetemi tanarnak
és 1988-ban
rendes egyetemi tanarnak
neveztek Ki.

Dr. Mester Gyula jelenleg érvényes kinevezései:

Magyarorszéagon:
- féiskolai tanar, 2004 id6ponttal,
- tudomanyos fomunkatars, 2012 idéponttol.
- 2013. november 27-t61 a Magyar Mérnokakadémia rendes tagja.

Szerbiaban:
- egyetemi tanar, 1988 idéponttol.




Munkahelyek:
Szabadkai M(szaki Féiskola

- 1974-2011, f6iskolai tanarsegéd, eléado, féiskolai tanar,
- 2000-tél az Informatikai Intézet vezetdje,
- 2003-2011 kozott az Informatikai Tanszék vezetdje.

Oktatott tantargyak:
- mechanika,
- mehanika (szerb és horvéat nyelven),
- internet technologiék,
- internet tehnologije (szerb és horvéat nyelven),
- multimédia rendszerek,
- multimedijski sistemi (szerb és horvéat nyelven),
- intelligens rendszerek,
- inteligentni sistemi (szerb és horvat nyelven),
- intelligens iranyité rendszerek,
- inteligentni upravljacki sistemi (szerb és horvéat nyelven),
- bevezetés a robotikaba,
- osnovi robotike (szerb és horvat nyelven),
- robotika,
- robotika (szerb és horvéat nyelven).

Ujvidéki Tudomanyegyetem
- 1979-2004, egyetemi docens, egyetemi tanar, oktatott tantargyak:
Epitémérnoki Kar, Szabadka:
- mechanika,
Muszaki Kar ,,Mihajlo Pupin”, Nagybecskerek:
robotika (szerb és horvat nyelven).

Dunaujvéarosi Féiskola:

2004-2005, f6iskolai tanar, az Altalanos Informatikai Tanszék vezetGje, oktatott tantargy:
- informatika alapjai,

Szegedi Tudomanyegyetem
Szegedi Elelmiszeripari Féiskolai Kar:

- 2000-2005, els6ként bevezetett és oktatott tantargyak:
- robotika,

- intelligens rendszerek,

- web alkalmazasfejlesztés

Természettudomanyi Informatikai Kar:

- 2005-2011, els6ként bevezetett és oktatott tantargyak:
- robotika,

- intelligens rendszerek,

- mechatronika.

Mérnoki Kar:

- 2012.-, els6ként bevezetett és oktatott tantargyak:
- valogatott fejezetek robotikabdl,
- intelligens robotok.




1976-ban a Szabadkai Mszaki Féiskolan bevezette a:
magyar nyelvl gépész- és villamos mérnokképzést.
Az 1983-1988 kozotti id6szakban a Szabadkai M(iszaki Féiskola:

Automatika Kutatdintézetének
vezetoje.

Az 1988-2001 kozotti idészakban, a Szabadkai MUszaki FoOiskola féigazgatoja, ebben az
id6szakban a:

Szabadkai Muszaki Féiskola, Jugoszlavia legjobb f6iskolajanak szamitott.

Ma, a legujabb (2014. jalius):
Webometrics
elnevezesl, felsGoktatasi vilagranglista szerint, a Szabadkai MUszaki Szakf6iskola, elsésorban a
fiatal generacidé tudomanyos teljesitményének kdszonhetben, Szerbia legjobban rangsorolt
szakf6iskoldja, a szerbiai fels6oktatasi rangsorban:
12-ik
pozicion talalhatd. A ranglista megtekintetd a kdvetkez6 web cimen:
http://www.webometrics.info/en/Europe/Serbia.

1997-2000 kozott a szabadkai:
»,Neuro-Fuzzy-Genetic Intelligent Control Research Center”,
Eurdpaban regisztralt, ERUDIT tag, vezetdje.

2010-t6l a Szegedi Tudomanyegyetemen,

»European Robotics Research Network”
rendszerébe tartozo:
Laboratory of Robotics
koordinatora.

1996-ban internet kapcsolatot létesitett a Szabadkai MUszaki F6iskolan, 1997-ben beinditotta
a Foiskolan a mérndk informatikusképzést (szerb és magyar nyelven). A Szabadkai felsGoktatasi
testilet alelnoki tisztségét toltotte be.

1978 - 1982 kozoétt Az Ujvidéki Egyetem, Miiszaki Karanak, gépészmérndki szakan, a
Féiskolan kihelyezett tagozatat vezette (a 3-ik évfolyamra beiratkozott (FOiskolat végzett) hallgatok
kdzll 40 hallgatd szerzett oklevelet (okleveles gépészmérnok).

A Szabadkai M(szaki Féiskolan/Szakféiskolan 2000-t6l az Informatikai Intézetet, majd 2004-
t6l 2011-ig, mint tanszékvezetd, az Informatikai Tanszéket vezette.

Nyelvismerete:

angol kozepfoku, 1991 Oxford (St. Joseph’s Hall),
német kozépfokd,
szerb és horvat felséfokd.

Kalfoldi tanulmanyutak:

Németorszag, Aachen University, 1986, 30 nap.
Anglia, University of Salford, 1992, 30 nap.
University of Maribor, 2005, Szlovénia, 2 hét.
Németorszag, University of lImenau, 2005, 2 hét.




Vendégkutatoi meghivasai:

oktdber, 2009, University of Applied Sciences, Berlin, Németorszag.
december, 2009, Institute Joze Stefan, Ljubljana, Szlovénia.
marcius, 2010 Belgradi Tudomanyegyetem, Szerbia.

aprilis 2010, Ujvidéki Tudomanyegyetem, Szerbia.

Kitlintetés, szakmai elismerés:
- Jugoszlav informatikai szakeértd.
- Banki Donat/Budapesti M(iszaki Foiskola: cimzetes f6iskolai tanar, 1999-.
- Eletrajza megjelent a Marquis ,,Who’sWho in the World” 1997 kiadvéanyban.

- Az UNESCO-t képviseli Svajcban, Lausanne, 18" International Symposium on Industrial
Robots, 1988.

DAAD Mechatronics, Németorszag, University of lImenau, 2003-2005

- Mint biralo, a mdszaki es informatikai tudomanyok teriiletén a Szerb Akkreditacios Bizottsag
tagja, 2006-.

- Az American Biographical Institute részérdl elnyerte az, Ev embere 1997°* (Man of the Year
1997) és az ,,Ev embere 2011’ (Man of the Year 2011) cimeket.

- 2009-t61 a Belgradi Egyetem ’Institute Mihajlo Pupin’ kutatointézetének kutatoprofesszora,
http://www.pupin.rs/RnDProfile/people.html

- 2009 Annual Award — eéves dij nanorobotok témakdrbol, a Xll-ik ICDQM - 2009
nemzetkdzi konferencian, Belgrad 2009 janius 25-26.

- 2013. november 27-t61 a Magyar Mérnokakadémia rendes tagja.
Dr. Mester Gyula 1975 6ta foglalkozik tudomanyos kutatomunkaval. Tudomanymetriai adatai

a kovetkezok:
248 tudomanyos kozleményt jelentett meg,

publikacioira 502 kézleményben hivatkoztak,
h indexe: 12,

g indexe: 13,

110 indexe=13.

Tudomanymetriai adatai alapjan (tudomanyos kdzlemények szama, idézetei szama, h index, g
index és 110 index) Dr. Mester Gyula Szerbia legjobb 5 robotikusa kézzeé tartozik.

2009-2013 kozott negy Springer kdnyvben irt konyvfejezetet.
Tudomanyos kdzleményeit és hivatkozasait felvitte a Magyar Tudomanyos Miivek Taraba.

Kutatasi témakorei:

- Rugalmas csukl6ja merev szegmensti ipari robotok.
- Kereken gorduld intelligens autoném mobil robotok.
- Humanoid robotok.

- Robotszer( helikopterek,

- Mikro- és nanorobotok.

- Adaptiv iranyitasok.

- Fuzzy rendszerek.




Neuralis halozatok.
- Genetikus algoritmusok.
Intelligens rendszerek.

Dr. Mester Gyula szerepvéllalasa doktori iskolak mikddtetésében, doktorképzésben:

1. Szegedi Tudoményegyetem, Informatika Doktori Iskola
PhD hallgatoi: Szépe Tamas, 2008-2011, abszolvalt: 2011. Pintér Robert, 2007-2009.

Posztdoktor kutatoja:

Prof. Dr. Sci. Samy Farid Mohamed Assal, 2010-2011, 2006-ban Japanban doktoralt robotika
témakorbol es az egyiptomi Tanta Egyetemen (Aleksandria) dolgozik.

Targyel6add négy targyban. Doktori kurzusai:

1. Kerekeken gordulé mobil robotok.
2. Humanoid robotok.

3. Vizi robotok.

4. Mikro- és nanorobotok.

Harom doktori téméaban témavezet6:

1.Kerekeken gordulé mobil robotok itk6zesmentes iranyitasa ismeretlen valtozo kérnyezetben.
2. Humanoid robotok tkdzésmentes iranyitasa ismeretlen valtozé kérnyezetben.
3. Robotszer( helikopter iranyitasa.
4. Négy rotoros autoném robothelikopter modellje, itk6zésmentes navigacidja, palyatervezése
és iranyitasa.
2. Obudai Egyetem, Biztonsagtudomanyi Doktori Iskola
Targyel6add két targyban. Doktori kurzusai:

- Intelligens robotok,
- Autonom robothelikopterek tkdzésmentes iranyitasa.

Egy doktori témaban témavezet6:

1. Négy rotoros autondm robothelikopter modellje, Utkdzésmentes navigacioja, palyatervezése
és iranyitasa.

Részvetel doktori bizottsdgokban:

1. Zrinyi Mikl6s Nemzetvédelmi Egyetem, Katonai Miszaki Doktori Iskola, Budapest, 2009.
Kucsera Péter,  Autondom miik6désd szarazfoldi robotok védelmi cél( alkalmazasa’, PhD értekezés,
biral6 bizottsagi tag.

2. Ujvidéki Tudomanyegyetem, 2011.

Piroska Stani¢ Molcer, ’Integrated Component of Digital Signal Processing Education System
inplemented in Network Environment’, ’Integrisana komponenta sistema ucenja digitalne obrade
signala implementirana u mreznom okruzenju’, PhD ertekezés, biral6 bizottsagi tag.

3. Anna University-Chennai, Tamilnadu, India, 2014.
S. Albert Alexander, “Certain Investigations on Power Quality Improvement Techniques for a Solar
Fed Cascaded Multilevel Inverter”, PhD Thesis, for thwe award of PhD Degree, external examiner.

4. Anna University-Chennai, Tamilnadu, India, 2013.

A, Satheesh “Certain Investigations on Power System Voltaage Stability and Power Loss
Minimization Employing Intellignet Techniques and Facts Controllers”. PhD Thesis, for thwe
award of PhD Degree, external examiner.




5. Anna University, Chennai, Tamil Nadu, India, 2013.
»Intelligent Control of Robot Manipulators Using Soft Computing Techniques”
V. Chandrasekaran, PhD Thesis, for thwe award of PhD Degree, external examiner.

6. Anna University, Chennai, Tamil Nadu, India, 2013.
E. Mariappane, “Application of Bacteria Foraging Algorithm for Power System Problems”, PhD
Thesis, for thwe award of PhD Degree, external examiner.

7. Anna University, Chennai, Tamil Nadu, India, 2013.
S. Rajan, ,,Stability and Stabilization of Linear Time Invariant System Using Marden Table”, PhD
Thesis, for thwe award of PhD Degree, external examiner.

8. ,Department of Electrical and Electronics Engineering at P.A. College of Engineering and
Technology, India, 2012.

M. Sathiskumar, ,,Radial Distribution Network Reconfiguration and Phase Balancing Through
Hybrid Heuristic Techniques”, PhD Thesis, for thwe award of PhD Degree, external examiner.

9. Department of Electrical Engineering, Annamalai University, India, 2011.
R. K. Shanthi, *Soft Computing Techniques Applied to Power System Economics’, PhD Thesis, for
thwe award of PhD Degree, external examiner.

10. Department of Electrical and Electronics Engineering, Info Institute of Engineering,
Coimbatore, India. India, 2009.

S. Thiruvenkadam, "Web Application for Radial Distribution Network Reconfiguration Through
Hybrid Heuristic Techniques’, PhD Thesis, for thwe award of PhD Degree, external examiner.

11. Department of Electronics and Computer Engineering, Indian Institute of Technology Roorke,
India, 2009.

Srinivasan A.,’Intelligent Control of Robot Manipulators Using Soft Computing Techniques’, PhD
Thesis, for thwe award of PhD Degree, external examiner.

Dr. Mester Gyula 6sszesen 35 tudomanyos projektben vett részt, mint projektvezetd,
témavezet6 vagy kutato.
Projektvezeto:
1. "IstraZzivanje i razvoj optimalnog reda elektromehanickih prenosnika na bazi komponovanja
zajednickih elemenata”, SZNRV, 1981-85. god.
2. "Istrazivanje kompleksnog ispitivanja kvaliteta elektromehanickih prenosnika™,1986-1987. god.
3. "Istrazivanje vibracija i Sumnosti elektromotora srednjih i velikih snaga”, 1987-1988. god.
4. “Istrazivanje i razvoj sistema savremenih elektromehanickih prenosnika”, 1986-1990. god.
5. "Istrazivanje i razvoj savremenih pogonskih sistema™, 1991-.1993.god.

6. “Nova metodologija proraCuna, projektovanja i optimizacije jednofaznih kaveznih asinhronih
motora za regulisane elektromotorne pogone”, 1993-2000. god.

7. ,Intelligens rendszerek fuzzy modellezése és iranyitasa”, MTA, Arany Janos Kdozalapitvany,
Budapest, 2001.

8. Internet technoldgiak, MTA, Arany Janos Kdzalapitvany, Budapest, 2002.

Teémavezetd/kutato:
1. ,,MatematiCke strukture, modeli i njihova primena”, SzZNR Srbije, 1975 — 1980.

2. "lzbor optimalne varijante hidraulicnog servosistema u okviru primene u maSinogradnji®,
SzNRV,1979-1980. god.




3. “Neki problemi oscilacija zupCastih prenosnika sa elektromotornim pogonom"”, SzNRV, 1979-
1980. god.

4. "1zbor optimalne varijante hidraulicnog servosistema u alternaciji sa volumetrijskom regulacijom
frekvencije izvrsnog organa”, SzZNRV, 1980-1981. god.

5. "Istrazivanje algoritma upravljanja sistema sa vremenski promenljivim parametrima primenom
hibridnog raCunara.”, SzZNRV, 1979-1981. god.

6. "IstraZivanje uticaja neuravnotezenosti rotora elektromotora na vibracije elektromehanickih
prenosnika u nekim uslovima eksploatacije”, SzZNRV, 1980-1981. god.

7. “lIstraZzivanje u oblasti projektovanja elektromehanickih prenosnika pri uticaju prinudnih
nelinearnih parametarskih oscilacija”, SzZNRV,1980-1981. god.

8. "Istrazivanje algoritma upravljanja sistema sa vremenski promenljivim parametrima primenom
hibridnog raCunara”, 1980-1981. god.

9. Mehanicki sistemi i njihova primena, Matematicki Institut, Beograd, 1981-1982.

10. "IstraZivanje uticaja najnepovoljnijih vidova optereenja od gonjene masine na naprezanje
prenosnih elemenata elektromehanickih prenosnika”, SzZNRV, 1981-1982. god.

11. “IstraZzivanje u oblasti projektovanja dinamicko opterecenih temelja elektromehanickih
prenosnika", SzZNRV,1981-1985. god.

12. ,lIstrazivanje u oblasti bezbednosti saobracaja — uzroci stradanja peSaka i biciklista u SAP
Vojvodini”, SZNRV, 1981-1985. god.

13. "IstraZivanje uticaja mehanickih spojnica na pogonski sistem”, 1986-1988. god.
14. "Digitalna simulacija sopstvenih vrednosti pogonskog sistema™, 1986-1988. god.
15. "IstraZivanje uticaja radnih masina na pogonski sistem™, 1986-1990. god.

16. "Razvoj softverskog paketa za digitalnu simulaciju dinamike pogonskog sistema”, 1986-1990.
god.

17. "Istrazivanje dinamike elektromotora u pogonskom sistemu™,1986-1990. god.

18. " Istrazivanje i razvoj pogonskih sistema industrijskih robota sa elasticnim zglobovima™, 1991-
1993. god.

19. Tavoktatasi képzési csomag kidolgozasa a Szegedi Tudomanyegyetem, Szegedi Elelmiszeripari
Foiskolai Karan, SZTE-SZEF, Szeged, 2002-2003.

20. Distant Learning, University of Novi Sad, Mihajlo Pupin Faculty of Engineering, 2002-2003.

Elnyert tudomanyos palyazatai az utdbbi években:

1. DF e-tananyag, Apertus Kézalapitvany, Budapest, 2004.

2. Mechatronics, 2002-2006, participants.

3. FP-7 Prosense, 2008-2010, supervisor.

4. Tudasszint kiegyenlitd, rovid ciklusu e-Learning kurzusok kifejlesztése, 2007, participants.

5. Sensor Network Based Data Collection and Information Processing, sub-project: Intelligent
Mobil Robots, 2009-2011, sub-project leader.

6. Mechedu, IPA, 2010-2011, participants.

7. Development of Anthropomorphic Robotic Platform for Socially Acceptable and Adequate
Interaction in Human’s Working Environment, 2011-2014, participants.




Miszaki alkotas

1. Mester Gyula, ,,Metoda sukcesivnih aproksimacija za priblizno odredjivanje frekvencije glavnih oblika
oscilacija sistema sa viSe stepeni slobode kretanja“, Univerzitet u Beogradu, MaSinski Fakultet, Beograd,
1974,

2. Mester Gyula, ,,Primena Hamiltonovog principa za izvodjenje diferencijalnih jednacina razlicitih
problema oscilovanja elasti¢nih tela“, Univerzitet u Beogradu, MaSinski Fakultet, Beograd, 1974.

3. Mester Gyula, "Strucna ekspertiza u medjunarodnom sporu Sever-SEW", Szabadka, 1982.

4. Mester Gyula, "ldejni projekat spoljasnjeg transporta fabrike Aluminijum-ambalaZe u Subotici”
Szabadka, 1978.

5. Mester Gyula..., “Sanacija temelja kondenz pumpe TE Nikola Tesla, B", Obrenovac, 1985.

6. Mester Gyula..., "Nostrifikacija projektne dokumentacije krana GANZ MHD", Budapest, 1985.

7. Mester Gyula, "IstraZivanje i razvoj novog reda elektromehanickih prenosnika", Sever, Szabadka, 1985.
8. Mester Gyula..., " Sanacioni elaborat temelja moto-reduktora™, Térokkanizsa, 1985.

9. Mester Gyula..., " Dinamicka analiza ramovskog temelja kompresora snage 5.5 MW", Zorka-Azotara,
Szabadka,1986.

10. Mester Gyula..., "Nostrifikacija projektne dokumentacije krana GANZ MHD", Budapest, 1986.
11. Mester Gyula..., "lzveStaj o merenju nivoa vibracija posle sanacije", Torokkanizsa,1986.
12. Mester Gyula, "Prikaz softverskog paketa DINPOS". Hannover Messe, Néemetorszag, 1988.

13. Mester Gyula..., "Razvoj softverskog paketa za simulaciju dinamike pogonskog sistema”, Szabadka,
1990.

14. Mester Gyula..., "Razvoj softverskog paketa ADAPTSIM za simulaciju adaptivnog upravljanja robota sa
elasti¢nim zglobovima". Szabadka, 1993.

15. Mester Gyula, Razvoj e-Learning sadrZzaja u LAMP okruZenju, Szabadka, 2004.

Dr. Mester Gyula tagsaga tudomanyos szervezetekben:

- Technical Committee on Computational Cybernetics within System, Man and Cybernetics
Society, 2014-, http://conf.uni-obuda.hu/SMC_TC_CC/.

- Magyar Tudomanyos Akadémia koztestiileti tag, 2000-.
- MTA Szegedi Bizottsag Miszaki Szakbizottsagi tag,
- Magyar Robottechnikai Tarsasagi tag, 1993-2002.

- Neumann Janos Szamitdgép-tudomanyi Tarsasag, John von Neumann Computer Science Society,
Robotika Szakosztaly tag, 2014-.

- Magyar Fuzzy Téarsasag, Hungarian Fuzzy Association tag, 2014-.

- The New York Academy of Sciences tag, 1994-.

- Pannon Applied Mathematics and Mechanics, PAMM tag, 1982-2000.

- Gesellschaft fir Angewandte Mathematik und Mechanik, GAMM tag, 1982-1988.

- International Federation for the Promotion of Mechanism and Machine Science, IFTOMM tag,
1974-1991.

- Yugoslav Society of Mechanics tag, 1974-1991.

- Vajdasagi Mechanikai Tarsasag titkara, 1980-82.

- Vajdasagi Magyar Mérnokok Egyesiletének tagja, 2014-.
- Vajdasagi Magyar Tudomanyos Tarsasag tagja, 2007-.




- Magyar Mérnokakadémia rendes tagja, 2013-.

/////

Szamitastechnikai Tudomanyos Bizottsag tagja, 2012-.
- DAAAM International Vienna tagja, 2014-.

Dr. Mester Gyula szerkeszt6bizottsagi tagsaga és tisztségei tudomanyos folydiratoknal:
1. Business Systems Research, Zagreb, Member of Advisory Board, 2013-, www.bsrjournal.org.

2. Acta Polytechnica Hungarica, Budapest, Associate Editor, 2010-, http://www.uni-
obuda.hu/journal/.

3. IPSI BgD Transactions on Internet Research, New York, Frankfurt, Tokyo, Belgrade, Guest
Editor: Special Issue, Intelligent Service Robotic Systems, Volume 8, Number 2, ISSN 1820 -
4503, 2012.

4. IPSI BgD Transactions on Internet Research, New York, Frankfurt, Tokyo, Belgrade, Member of
Editorial Board, 2010-,

5. IPSI BgD Transactions on Advanced Research, New York, Frankfurt, Tokyo, Belgrade, Member
of Editorial Board, 2010-,

6. Bulletins for Applied Mathematics, Budapest, Member of Editorial Board, 1986-2000.

7. Acta Technica Corviniensis — Bulletin of Engineering, Hunedoara, Scientific Committee &
Advisory Board Member, 2010-,

8. Annals Faculty Engineering Hunedoara — International Journal of Engineering, Romania,
Scientific Committee & Advisory Board Member, 2010-,

9. Journal Interdisciplinary Description of Complex Systems - INDECS, ISSN 1334-4684,
Advisory Board Member, Zagreb, 2013-,

10. - Interdisciplinary Description of Complex Systems, http://indecs.eu/, Guest Editor 2015-.

11. Miszaki tudomanyos Flzetek, International DAAAM, VII-XI1I, Tudomanyos Bizottsagi tag,
Kolozsvar, 2002-2008.

12. FM Transactions, University of Belgrade, Faculty of Mechanical Engineering, Member of
Editorial Board, Belgrade, 2015-.

A kovetkez6 tudomanyos folydiratok biraloja:
1. Interdisciplinary Description of Complex Systems, 2014-, http://indecs.eu/
2. Journal of Aerospace Engineering, 2013-, http://www.aeroespacial.org.br/jaesa/

3. International Journal of Advanced Robotic Systems, 2013-, http://www.intechopen.com/journals/
international_journal_of advanced_robotic_systems

4. Journal of Robotics, Hindawi Publishing Corporation, 2012-,http://www.hindawi.com/journals/jr/
5. Sensors - Open Access Journal, Basel, Switzerland, 2012-, http://www.mdpi.com/journal/sensors
6. Acta Polytechnica Hungarica, Budapest, Hungary,2012-, http://www.uni-obuda.hu/journal/.

7. Intelligent Systems: Models and Applications, Springer-Verlag, 2012-, http://www.springer.com/
engineering/computational+intelligence+and+complexity/book/978-3-642-33958-5

8. Journal of Inequalities and Applications, Springer 2012-, http://www.journalofinequalitiesand
applications.com/

9. Journal of Mechanical Engineering, Strojniski vestnik, 2012,http://ojs.svjme.eu/index.php/svjme.

10. Robotics and Computer Integrated Manufacturing, Elsevier 2012-,
http://www.journals.elsevier.com /robotics-and-computer-integrated-manufacturing/
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11. Annals Faculty Engineering Hunedoara — International Journal of Engineering, 2012-,
http://annals. fih.upt.ro/

12. Acta Technica Corviniensis — Bulletin of Engineering, Hunedoara, 2012-, http://acta.fih.upt.ro/

13. International Journal of Electrical and Computer Engineering Systems (IJECES), 2012-,
http://www. etfos. unios.hr/ijeces/index.php/ijeces

14. IPSI BgD Transactions on Internet Research, 2012-, http://vipsi.org/ipsi/journals/
15. IPSI BgD Transactions on Advanced Research, 2012-, http://vipsi.org/ipsi/journals/

16. International Journal of Automation and Control, 2009-, http://www.inderscience.com/
jhome.php?jcode = IJAAC

17. Maintenance and Realibility, The Polish Academy of Sciences Branch in Lublin and The Polish
Maintenance Society (Warsaw), 2014-, http://www.ein.org.pl/

18. Measurement, the Journal of the International Measurement Confederation, Elsevier, 2014-,
http://www.journals.elsevier.com/measurement/

19. FME Transactions, University of Belgrade, Faculty of Mechanical Engineering, 2014-,
http://www.mas.bg.ac.rs/istrazivanje/fme/start

A kovetkez6 konferencia kiadvanyok biraléja:

1. 13th World Multi-Conference on Systemics, Cybernetics and Informatics: WM-SCI '09 Orlando,
Florida, USA, 20009.

2. IECON-2010, the 36™ Annual Conference of the IEEE Industrialal Electronics Society, 2010,
Glendale, AZ, USA.

3. International Symposium on Industrial Electronics, ISIE Bari, 2010, Italy.
4. YUINFO, 2011 - 2012, Kopaonik, Serbia.

5. ICIST, 2012 - 2" International Conference on Information Society Technology,
Kopaonik,Serbia.

6. IBC 2012, Internet & Business Conference, Rovinj, Croatia.
7. The 4™ International Conference on Information Technology (ICIT 2013), Amman, Jordan.
8. IEEE Symposium Series on Computational IntelligencelEEE SSCI 2013, Singapore.

9. International Workshop on Advanced Computational Intelligence and Intelligent Informatics
(IWACIII), 18-21 October 2013, Shanghai, China.

10. IEEE Symposium Series on Computational Intelligence 2014 (SSCI 2014), Orlando, Florida,
USA, December 9-12, 2014.

11. IEEE IES Mecatronics14, 10" France - Japan Congress, gt Europe - Asia Congress on Mecatro-
nics, Tokyo, Japan, November 27-30, 2014, http://www.comp.sd.tmu.ac.jp/mecatronics2014/index.html

12. The 7th International Conference on Information Technology, ICIT 2015, Amman, Jordan,
ISSN 2306-6105, May 12-15, 2015.

Dr. Mester Gyula szerepe hazai eés nemzetkdzi, kongresszusok, konferenciak rendezésében:

- 20. Jugoslovenski kongres teorijske i primenjene mehanike, 1993, Kragujevac, szervezdbizottsagi
tag.

- First ECPD International Conference on Advanced Robotics, Intelligent Automation and Active
Systems, Athens, Greece, 1995, szekci6 elnok, el6ado.

- International Power Electronics & Motion Control Conference, PEMC'96, 1996, Budapest,
szervez@bizottsagi tag.
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- International Panel Conference on Soft and Intelligent Computing, SIC'96 1996, Budapest,
nezetkozi szervezObizottsagi tag.

- 5th International Workshop on Robotics in Alpe-Adria-Danube Region, RAAD'96,
Budapest,1996, szekcio elndk, el6ado.

- Second ECPD International Conference on Advanced Robotics, Intelligent Automation and Active
Systems, Vienna, 1996, szekci6 elnok, eléado.

Soft and Intelligent Computing in Control Engineering, SICCE’'97, Szabadka, 1997, elndk, plenaris
el6ado.

- Pannonian Applied Mathematical Meeting, Kassa, 1997, szervezébizottsagi tag.
- PEMC’98 Conference, Praga, 1998, nemzetkozi publikéacios bizottsagi tag.
- Savremene racunarske tehnologije 2000, Szabadka, 2000, elndk, plenéris eléado.

- IEEE 1* Serbian- Hungarian Joint Symposium on Intelligent Systems, SISY 2003, September 19-
20, 2004, Subotica, Serbia and Montenegro, szekcio elndk, programbizottsagi tag, eléado.

- 20™ International Scientific Conference «Information Technology in Education of Informatics,
Electrical and Mechanical Engineers», 2004, Szabadka, Jugoszlavia, konferencia kiadvany
szerkesztoje.

- |IEEE 2" Serbian- Hungarian Joint Symposium on Intelligent Systems, IEEE SISY 2004, October
1- 2, 2004, Subotica, Serbia and Montenegro, programbizottsagi tag, eléado.

- |IEEE 3" Serbian- Hungarian Joint Symposium on Intelligent Systems and Informatics, IEEE
SISY 2005, August 31- September 1, 2005, Subotica, Serbia and Montenegro, programbizottsagi
tag, eldado.

- |IEEE 4™ Serbian- Hungarian Joint Symposium on Intelligent Systems and Informatics, IEEE
SISY 2006, September 29-30, 2006, Subotica, Serbia, szekcio elndk, programbizottsagi tag, el6ado.

- International Conference on Intelligent Engineering Systems, INES 2006, London, United
Kingdom, 2006, szekcio elnok.

- YUINFO 2007, Kopaonik, szekcio elndk, el6ado.

- |IEEE 5" International Symposium on Intelligent Systems and Informatics, IEEE SISY 2007,
August 24-25, 2012, Subotica, Serbia, Intelligent Robotics I, szekcio elndk, programbizottsagi tag,
el6ado.

- 25" International Conference Science in Practice IEEE SiP 2007, Schweinfurt, programbizottsagi
tag, eldado.

- 26™ International Conference Science in Practice IEEE SiP 2008, Osijek, programbizottsagi tag,
el6ado.

- |IEEE 6™ International Symposium on Intelligent Systems and Informatics, IEEE SISY 2008,
September 26-27, 2008, Subotica, Serbia, programbizottsagi tag, eléado.

- 27™ International Conference Science in Practice IEEE SiP 2009, Pécs, programbizottsagi tag,
el6ado.

- World University President Summit, IPSI Conference, Belgrade, 2009, tanacsado, plenaris el6ado.

- |IEEE 7" International Symposium on Intelligent Systems and Informatics, IEEE SISY 2009,
September 25-26, 2012, Subotica, Serbia, programbizottsagi tag, el6ado.

- International Conference on Computing, Communications and Control Technologies, Invited
Session: Intelligent Robot Motion Control in Unstructured Environments, szekcidszervezd,
Orlando, Florida, USA, April 6-9, 2009.
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- 28" International Conference Science in Practice IEEE SiP 2010, Szabadka, elndk, fészerkesztd,
programbizottsagi tag, el6ado.

- |IEEE 8" International Symposium on Intelligent Systems and Informatics, IEEE SISY 2010,
September 10-11, 2012, Subotica, Serbia, programbizottsagi tag, eléado.

- YUINFO 2011, Kopaonik, szekcio elnok.

- |IEEE 9" International Symposium on Intelligent Systems and Informatics, IEEE SISY 2011,
September 08-10, 2011, Subotica, Serbia, programbizottsagi tag, , eléado.

- Mech Edu, 2011.12.8-10, Szabadka, tudomanyos bizottsagi tag.
- IBC 2012, Internet & Business Conference, Rovinj, Croatia, szervez6bizottsagi tag, eléado.

- |IEEE 10™ International Symposium on Intelligent Systems and Informatics, IEEE SISY 2012,
September 20-22, 2012, Subotica, Serbia, programbizottsagi tag.

- YUINFO 2013, Kopaonik, Serbia, programbizottsagi tag.
- ICIST 2013, Kopaonik, Serbia, programbizottsagi tag.

- Workshop on Modern Approach to Product Development and Business Improvement,
Balatonfiired, 2013, szekciovezet6.

- |IEEE 11™ International Symposium on Intelligent Systems and Informatics, SISY 2013,
September 26-28, 2013, Subotica, Serbia, programbizottsagi tag.

- |IEEE 12" International Symposium on Intelligent Systems and Informatics, SISY 2014,
September 11-13, 2014, Subotica, Serbia, programbizottsagi tag.

- International Workshop on Advanced Computational Intelligence and Intelligent Informatics
(IWACIII), 18-21 October 2013, Shanghai, China, programbizottsagi tag.

- International Workshop on Advanced Computational Intelligence and Intelligent Informatics
(IWACIII), 18-21 October 2013, Shanghai, China, szekcioszervez6:

Intelligent Interaction and Visualization,

spec. szekcioszervez6: Modeling, PathPlanning, Navigation and Autonomous Flight Control of
Quadrotor Microcopter

- International Workshop on Advanced Computational Intelligence and Intelligent Informatics
(IWACIII), 18-21 October 2013, Shanghai, China, plenaris el6ado.

- YUINFO 2014, Kopaonik, Serbia, programbizottsagi tag.
- ICIST 2014, Kopaonik, Serbia, programbizottsagi tag.

- SISY 2014, IEEE 12" International Symposium on Intelligent Systems and Informatics, 11-13
September, 2014, Subotica, Serbia, programbizottsagi tag.

- IEEE Symposium on Robotic Intelligence in Informationally Structured Space (RiiSS 2014)
9-12 December 2014, Orlando, Florida. USA, programbizottsagi tag.

- YUINFO 2015, Kopaonik, Serbia, programbizottsagi tag.
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Mester Gyula kdzleményeinek és idézeteinek jegyzéke

Jel6lések:

= Magyar Tudomanyos Mivek Tara

WOS - Web of Science, Thomson Reuters
GooSch = Google Scholar

A. Monografia

Al. Gyula Mester, Rigid-Link Flexible-Joint Robot Dynamics and Control, Monograph, p. 1-100, Institut of

B1.

Electro-Mechanical Systems, Subotica, Yugoslavia, 1993.

B. Monografiai fejezetek

GooSch Aleksandar Rodic, Gyula Mester, Ivan Stojkovié, Qualitative Evaluation of Flight Controller

Performances for Autonomous Quadrotors, pp. 115-134, Intelligent Systems: Models and Applications,

Endre Pap (Ed.), Topics in Intelligent Engineering and Informatics, Vol. 3, Part. 2, TIEI 3, ISSN 2193-9411,

e-ISSN 2193-942X, ISBN 978-3-642-33958-5, e-ISBN 978-3-642-33959-2, DOI 10.1007/978-3-642-33959-

27, Springer-Vetlag Betlin Heidelberg, http://link.springer.com/chapter/10.1007/978-3-642-33959-2_7,
2013.

cl @ Josip Stepanié, Josip Kasaé, Jelena Cosi¢ Lesicar, What is Taken for Granted about Quadrotors: Remarks

about drive and communication, Proceedings of the 3rd International Workshop on Advanced

Computational Intelligence and Intelligent Informatics (IWACIII 2013), pp. 1-4, ISSN2185-758X, N.

Kubota, Shanghai, China, October 18 to 21 in 2013. “Among a vatiety of types of UAVs, in this article

we restrict the consideration to quadrotors. Quadrotors are the type of UAVs with four propellers, the

blades of which function as lift-generating surfaces [3-6]. There are several reasons why groups of UAVs,

and consequently group of quadrotors, obtain larger reliabilities in general task conduction than a single

UAV [1, 7.

B2. GooSch, WOS link, Gyula Mester, Istvan Matijevics, Tamas Szepe, Janos Simon, Computer Communica-

tions and Networks, Application and Multidisciplinary Aspects of Wireless Sensor Networks Concepts,
Integration, and Case Studies, Book Chapter 16: Wireless Sensor-Based Robot Control, Part 4, pp. 275-277,
Eds: Liljana Gavrilovska; Stdjan Krco; Veljko Milutinovic; Ivan Stojmenovic; Roman Trobec, DOI:
10.1007/978-1-84996-510-1_16, ISBN: 978-1-84996-509-5, © Springer Vetlag, London, 2011.
cl® Krisztian Lamar, Gyorgy Morva, Hardware and Software Functions of Standalone Field Data Acquisition
Devices for the Low Voltage Power Distribution Grid, Carpathian Journal of Electronic and Computer
Engineering Vol. 6, No. 1, pp. 22-27, ISSN 1844 — 9689, 2013.
c2®  Krisztian Lamar, Andras Gerg6 Kocsis, Implementation of Brushed DC Motor Control in LabVIEW
FPGA, Carpathian Journal of Electronic and Computer Engineering Vol. 6, No. 2, pp. 32-37, ISSN 1844
— 9689, 2013.
c3® Zhenxing Luo, Paul S. Min, and Shu-Jun Liu, Target Localization in Wireless Sensor Networks for
Industrial Control with Selected Sensors, International Journal of Distributed Sensor Networks, Volume
2013 (2013), Article ID 304631, 9 pages, DOI:10.1155/2013/304631,
http://dx.dol.org/10.1155/2013/304631. ,, In many ICSs, a witeless sensor network (WSN) is laid out to
control the robotics [4-6] ot to track human motion [7].”, WOS link.
c4® Janos Simon, Visekriterijsko neizrazito upravljanje mikroklimom plastenika pomocu autonomne mobilne
mjerne stanice, PhD Disertation, 162 pages, Sveuciliste Josipa Jutja StroSsmayera u Osijeku,
Elektrotehnicki Fakultet Osijek, mentor: Goran Martinovié¢, 2013.
c5©®  Simon janos, Mobil robotok Web 2.0 és Android kérnyezetben, A Magyar Tudomany Napja a Délvidéken
2013, VMTT, pp. 710-721, ISBN 978-86-88077-06-4, Ujvidék, Szerbia, 2014

B3. GooSch Gyula Mester, Piroska Stanic Molcer, Vlado Delic, Educational Games, Computer Games as

Educational and Management Tools: Uses and Approaches, Chapter 15, pp. 247-262, DOI: 10.4018/978-1-
60960-569-8.ch015, ISBN 978-1-60960-569-8, Information Science Reference, I1GI Global, 2011.

cl® Darko Pekar; Dragisa Miskovi¢; Dragan Knezevi¢; Natasa Vujnovi¢ Sedlar; Milan Secujski and Vlado
Deli¢, Applications of Speech Technologies in Western Balkan Countries (Book chapter), pp. 105-122,
Advanced in Speech Recognition (Book), pp. 1-164, 2011, Edited by Noam R. Shabtai, Published by
Sciyo, ISBN 978-953-307-097-1, http:// tainguyenso.vau.edu.vn/jspui/handle/123456789/6196, 2011.
»At http://www.AudioGames.net, one of the best known web sites with audio games, there are more
than 300 audio games and their classification and examples are given in (Mester et al.).”
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c2®

c30)

c4 10)

c5 (D

c6 (12

c7 19

c8 (14

€9 (15

c10 019

Branko Luci¢; Natasa Vujnovi¢ Sedlar and Vlado Deli¢, Computer Game Lugram-Version for Blind
Children, Telfor Journal, Vol. 3, No. 1, pp. 54-59, 2011.,,In developed countries a lot of attention is
devoted to the inclusion of people with disabilities and for that reason many educational and
entertainment computer audio games have been developed [1], [2].”

Branko Luci¢; Natasa Vujnovi¢ Sedlar; Vlado Deli¢, Rac¢unarska igra Lugram - verzija za slepu decu,
Telekomunikacioni forum TELFOR 2010, Proceedings of the Telekomunikacioni forum TELFOR 2010,
1173-1176, Srbija, Beograd, novembar 23.-25., 2010. ,,U svetu se dosta paznje posvecuje inkluziji osoba sa
invaliditetom, te su u sklopu toga razvijene i mnoge kompjuterske audio igre edukativnog i zabavnog
karaktera [1], [2].”

Vlado Deli¢; Milan Secujski; Niksa Jakovljevi¢; Marko Janev; Radovan Obradovi¢ and Darko Pekar,
Speech Technologies for Serbian and Kindred South Slavic Languages (Book chapter), pp. 141-164,
Advanced in Speech Recognition (Book), 2011, Edited by Noam R. Shabtai, Published by Sciyo, ISBN
978-953-307-097-1, http:/ /tainguyenso.vnu.edu.vn/jspui/handle/123456789/6196, 2011. , Besides the
applications mentioned in the previous sections, the AlfaNum TTS engine, coupled with the AlfaNum
ASR engine, was also used to create new computer games designed for entertainment and education of
visually impaired children (Deli¢ & Vujnovi¢ Sedlar, 2010; Luci¢ et al., 2009; Mester et al.).”

Branko Luci¢; Natasa Vujnovi¢ Sedlar and Vlado Deli¢, Possibilities of application speech technologies
in the development of educational software in schools, Proceedings of the 20th Telecommunications
Forum TELFOR, pp. 1468 - 1471 , ISBN 978-1-4673-2983-5, DOI 10.1109/TELFOR.2012.6419496,
Belgrade, Serbia, 20-22 Nov. 2012.

Branko Luci¢; Molcer P. Stanic; Delic V., Case Study of a Cost-Effective on-line Learning Environment
Development for Laboratory Class Enhancement, Elektronika ir Elektrotechnika, Issue: 9, Pages: 73-78,
ISSN 1392 — 1215, DOL: 10.5755/j01.eee.115.9.753, 2011, “The formative evaluation will improve a
project during the development and implementation phases [15].” WOS link

Molcer Piroska Stanic; Delic Vlado., Exploring the Effectiveness of Interactive On-line Exercises in
Project Accomplishing in the Course: Intelligent Control Systems, International Journal of Engineering
Education, Volume: 27, Issue: 2, pp. 257-265, 2011, WO0S link.

Molcer Piroska Stanic, Integrated component of digital signal processing education system implemented
in network environment, Proceedings of the 19% Telecommunications Forum (TELFOR), pp. 675-682,
ISBN: 978-1-4577-1499-3, DOI: 10.1109/TELFOR.2011.6143637, Belgrade, Setbia, 22-24 Nov. 2011.

Stantic Molcer Piroska, Integrisana komponenta sistema ucenja digitalne obrade signala implementirana u
mreznom okruzenju, doktorska disertacija, pp. 1-100, Univerzitet u Novom Sadu, Fakultet Tehnickih
Nauka, 2011.

Kurbjuhn, Bastian; Kramer, Frederik; Turowski, Klaus, Challenges for Cloud-Based Simulation Games,
Published in: 47th IEEE Hawaii International Conference on System Sciences (HICSS), pp. 1251-1257,
DOI 10.1109/HICSS.2014.162, Waikoloa, HI, USA, 6-9 Jan. 2014. « For validation concerns on the
conceptual site, the feedback of the participants (for instance in form of a survey) [2; 21:254] or during
play testing [2] may be substantial for artefact improvements.«

B4. GooSch WOS, Gyula Mester, Aleksandar Rodic, Autonomous Locomotion of Humanoid Robots in
Presence of Mobile and Immobile Obstacles, Studies in Computational Intelligence, Towards Intelligent
Engineering and Information Technology, Part IIT Robotics, Volume 243/2009, pp. 279-293, ISBN 978-3-
642-03736-8, Library of Congress: 2009933683, DOI 10.1007/978-3-642-03737-5, Springer, 2009.

c1a7

c2 (18)

c3 19

c4 @)

c5 @D

c6 @)

c7 23)

Szepe Tamas, Sensor Based Control of on Autonomous Wheeled Mobile Robot, Proceedings of the
PROSENSE 3rd Seminar Ljubljana, pp. 34-35, Slovenia, November 17-21, 2009.

Szepe Tamas, Robotiranyitds timogatasa tavoli érzékel6rendszerrel, VMTT Konferencia, 2009.11.07,
Konferenciakiadvany, 2010, pp. 527-532, ISBN 978-86-88077-00-2, Ujvidék, Szerbia.

Borovac Branislav; Rakovi¢ Mirko and Nikoli¢ Milutin, Use of Support Vector Machine for Humanoid
Robot Motion Synthesis, Intelligent Service Robotic Systems, Ipsi Journal, Transactions on Internet
Research, TIR, Volume 8, Number 2, pp. 18-25, ISSN 1820 - 4503, New York, Frankfurt, Tokyo,
Belgrade, http://internetjournals.net, 2012.

Annamaria R. Varkonyi-Koéczy, A Complexity Reduced Hybrid Autonomous Navigation Method for In-
Door Robots, Intelligent Service Robotic Systems, Ipsi Journal, Transactions on Internet Research, TIR,
Volume 8, Number 2, pp. 32-39, ISSN 1820 - 4503, New York, Frankfurt, Tokyo, Belgrade,
http://internetjournals.net, 2012.... Nowadays the topic of autonomous navigation has become popular
among researchers all over the world (see e.g. [1]).

Mester G, Intelligent Mobile Robot Motion Control in Unstructured Environments, Acta Polytechnica
Hungarica, Vol. 7, No. 4, pp.153-165, ISSN 1785-8860, 2010, WOS link.

Gyula Mester, "Modelling of the Humanoid Robot Motion", Ipsi Journal, Transactions on Advanced
Research, TAR, New York, Frankfurt, Tokio, Belgrade, Volume 7, Number 1, pp. 21-25 , ISSN 1820 -
4511, 2011.

Ristic-Durrant, D., Grigorescu, S. M., Graser, A., Cojbasic, Z., Nikolic, V., " Robust Steteo-Vision Based
3D Object Reconstruction for the Assistive Robot FRIEND ", Advances in Electrical and Computer
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Engineering, Volume 11, Issue 4, pp. 15-22 , Digital Object Identifier: 10.4316/AECE.2011.04003, ISSN:
1582-7445, e-ISSN: 1844-7600, Available online: 2011-11-30, 2011, WOS link.

c8@9  Gyula Mester, Design of the Fuzzy Control Systems Based on Genetic Algorithm for Intelligent Robots,
Interdisciplinary Description of Complex Systems 12 (3), pp. 245-254, 2014, ISSN 1334-4676, DOI: 10.79
06/indecs.12.3.4 DOI: 10.7906/indecs.12.3.4

B5. GooSch Gyula Mester, Intelligent Mobil Robot Control in Unknown Environments, Intelligent Engineering
Systems and Computational Cybernetics, Part I Intelligent Robotics, pp. 15-26, ISBN 978-1-4020-8677-9,
Library of Congtess: 2008934137, DOI 10.1007/978-1-4020-8678-6_2, Springer, 2009.

c1®  Gincsaine Szadeczky-Kardoss Emese: Real-Time Motion Planning for Nonlinear Nonholonomic
Mechatronic Systems Using Time-Scaling, Budapest University of Technology and Economics, Ph.D.
Thesis, pages 124, Budapest, Hungary, 2009.

c2?9  Szepe Tamas, Sensor Based Control of on Autonomous Wheeled Mobile Robot, Proceedings of the
PROSENSE 3rd Seminar Ljubljana, Institute Joze Stefan, pp. 34-35, Slovenia, November, 17-21, 2009.

c3@)  Szepe Tamas, Robotiranyitds timogatasa tavoli érzékel6rendszerrel, VMTT Konferencia, 2009.11.07,
Konferenciakiadvany, 2010, pp. 527-532, ISBN 978-86-88077-00-2, Ujvidék, Szerbia.

c4@®  Sandor Csikos, Robot Remote Control Over the Internet, Proceedings of the SIP 2010, 28th
International Conference Science in Practice, pp. 41-43, ISBN 978-86-85409-53-0, Subotica, Serbia, June
3-4, 2010.

c5@®)  Dusko Katic, Cooperative Multi Robot Systems for Contemporary Shopping Malls, Volume 8, Number
2, pp. 10-17, Intelligent Service Robotic Systems, Ipsi Journal, Transactions on Internet Research, TIR,
ISSN 1820 - 4503, New York, Frankfurt, Tokyo, Belgrade, http://intetnetjournals.net, 2012.... The main
concept of multi-robot systems for shopping malls is based on the representation of a m ulti-purpose
robotic system for service applications with advanced perception and action capabilities [20-23].

c6 60 Mester G Intelligent Mobile Robot Motion Control in Unstructured Environments, Acta Polytechnica
Hungarica, Journal of Applied Sciences, Vol. 7, No. 4, pp. 153-165, ISSN 1785-8860, 2010. WOS link

c76Y  Gyula Mester, "Modelling of the Humanoid Robot Motion", Ipsi Journal, Transactions on Advanced
Research, TAR, New York, Frankfurt, Tokio, Belgrade, Volume 7, Number 1, pp. 21-25 , ISSN 1820 -
4511, 2011.

¢8G2 Gyula Mester, Aleksandar Rodic, "Sensor-Based Intelligent Mobile Robot Navigation in Unknown
Environments", International Journal of Electrical and Computer Engineering Systems, Volume 1,
Number 2, pp. 55-62, ISSN: 1847-7003, 2010.

c9 ¢ Rudra Anil Kumar, G.Murali Krishna, S.Chandra Sekhar , An Efficient Navigation Test Based Remote
Control Strategy, International Journal of Reviews on Recent Electronics and Computer Science, pp.
908-912, IJRRECS, October 2013, Volume 1,Issue 6, ISSN 2321-5461, www.ijrrecs.com , 2013.
,»And the above operation takes place in the laboratory based aspect with the particular scenario in a well
oriented fashion where the it is ready for the calibration aspect respectively [2][3].”

c1069  Gyula Mester, Design of the Fuzzy Control Systems Based on Genetic Algorithm for Intelligent Robots,
Interdisciplinary Description of Complex Systems 12 (3), pp. 245-254, 2014, ISSN 1334-4676, DOI: 10.79
06/indecs.12.3.4 DOI: 10.7906/indecs.12.3.4.

c11 3 Milica Djekic, Cyber rizici po e-tiketing sisteme u stedstvima gradskog prevoza, Tehnika, No. 5, pp. 1-7,
2014.

C. Kényvek, konyvfejezetek

C1. Gyula Mester, Robotika a felhékben, Magyar Tudomany Napja a Délvidéken 2014, VMTT, pp.,
ISBN, Ujvidék, Szerbia, 2013.11.15.

C2. Gyula Mester, Aleksandar Rodic, Négyrotoros robothelikopter modellje és iranyitisa, A Magyar Tudomany
Napja a Délvidéken 2012, VMTT, pp. 469-476, ISBN 978-86-88077-04-0, Ujvidék, Szerbia, 2012.11.24.

C3. Gyula Mester, Robotika, p. 150, ISBN 978-963-279-515-7, Typotex Kiad6, Budapest, 2011.

c1 69 Simon Janos, Kézikényv a robotikai gyakorlatokhoz, Szabadkai Miszaki Féiskola, pp. 1-121, Szabadka,
Szerbia, 2011.

c267  Simon Janos, Priruc¢nik za vezbe iz robotike, Szabadkai Muszaki Féiskola, pp. 1-121, Szabadka, Szerbia,
2011.

C4. Gyula Mester, Internet technolégidk, tankoényv, p. 123, Szabadkai Mszaki SzakfGiskola, Szabadka, Szerbia,
2008.

C5. GooSch Gyula Mester, Intelligens Rendszerek, Szegedi Tudomanyegyetem, p. 166, Szeged, 2001.

c1®®  Janos Gyeviki, Kalman Rozsahegyi: Sliding Mode Control of a servopneumatic Positioning System
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C9.

D1.

D2.

Da3.

D4.

University of Szeged, College Faculty of Food Engineering Szegedi Tudomanyegyetem Szegedi
Elelmiszeripari Féiskolai Kar, Tudomanyos Kézlemények 24, pp. 65-69, Szeged, Hungary,2003.

209  Janos Gyeviki Kalman Rozsahegyi: DSP-based Control of a servopneumatic Positioning System.
University of Szeged, College Faculty of Food Engineering Szegedi Tudomanyegyetem, Szegedi
Elelmiszeripari Féiskolai Kar, Tudomanyos Kézlemények 24, pp.60-64, Szeged, Hungary, 2003.

c3G9  Janos Gyeviki: Nemlinearis holtid3s szabalyozasi korok vizsgalata. Proceedings of the SZTE, SZEF, pp.
11-15, Szeged, Hungary, 2003.

Gyula Mester, Web alkalmazasfejlesztés, tankdnyv, p. 112, Szeged Tudomanyegyetem, Szegedi
Elelmiszeripari Féiskolai Kar, Szeged, 2002.

Gyula Mester, Intelligens robotok és rendszerek, tankényv, p. 236, Szabadkai Mszaki Féiskola, Szabadka,
Szerbia és Montenegro, 2001.
c1 @ Janos Gyeviki, Zoltan Fabulya, Sarosi Jozsef: Fuzzy logika megvaldsitisa C-nyelven. Szegedi
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