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UVODNIK

Postovana citateljice / Postovani Citatelju,

pred Vama je broj 3/2014 casopisa AUTOMATIKA. SadrZi 14 izvornih znanstvenih ¢lanaka koji
obraduju aktualne teme iz podrucja racunalstva, automatskog upravljanja, mobilne robotike, ucin-
ske elektronike, digitalne obradbe signala i komunikacija.

U prvome Clanku, Nadredeno modelsko upravljanje elektranom, Jean Thomas predlaZe ko-
ordinirano nadredeno upravljanje za elektrane na kruta goriva koje koristi modelsko prediktivno
upravljanje provjereno na nelinearnom modelu procesa Vattenfall elektrane u Nykipingu, Sved-
ska. Drugi ¢lanak, DC-DC pretvarac zasnovan na tehnologiji laganog prebacivanja za primjene
u auto industriji, autora Prabhakara Mahalingama predlaZe DC-DC pretvarace zasnovane na
tehnologiji ¢elija naponskog mnoZila. Eksperimentalni su rezultati provedeni s obzirom na ko-
risnost i regulaciju tereta. U trec¢em Clanku, Strategija upravljanja pozicijom ultrazvucnog mo-
tora s putujuéim valom, autori Hieu To Nguyen i sur. predlaZu digitalni upravljacki algoritam za
upravljanje pozicijom motora u svrhu smanjenja dugackog perioda upravljanja radi odrZavanja
stabilnosti svojstava motora. U radu je eksperimentalno provjerena efikasnost i pouzdanost digi-
talnog regulatora. U sljedecem clanku, Analiza prekidaca startera solenoida automobila, autori
V. M. Murugesan i sur. predstavljaju eksperimentalnu analizu elektricnog kontakta u automobil-
skim konektorima tijekom provodenja struje. Clanak daje preporuke za pronalaZenje kompromisa
izmedu elektricnih i mehanickih aspekata konektora. Clanak, PoboljSana pseudo-bezsenzorna bi-
lateralna teleoperacija koristenjem PLL of estimatora i FPGA, autora Alesa Hacea i Marka
Franca predlaZe af-estimator zasnovan na nacelu fazno zatvorene petlje koji se koristi za prob-
lem istovremene estimacije pozicije i brzine. PredloZeni je pristup eksperimentalno provjeren na
bilateralnom teleoperacijskom sustavu s jednim stupnjem slobode. Andreas Nuechter i Mohammad
Al khawaldah u ¢lanku Multi-Robot Cooperation for Efficient Exploration razmatraju prob-
lem pretraZivanja nepoznatog prostora razvijanjem ucinkovite strategije za tim mobilnih robota
s rotiraju¢im 3D laserskim senzorom. U ¢lanku su provedeni eksperimenti s preprekama ras-
poredenim po Hilbertovoj krivulji. U sedmom c¢lanku, Koordinirano slijedenje putanje za mo-
bilne robote zasnovano na strategiji virtualne strukture i modelskom prediktivnom upravljanju,
autor Kiattisin Kanjanawanishkul predlaZe novi algoritam upravijanja koordiniranim slijeden-
jem putanje za mobilne robote zasnovan na modelskom prediktivnom upravljanju. Provedeni su
visestruki simulacijski eksperimenti radi ilustracije ucinkovitosti i vladanja na primjeru male
grupe mobilnih robota. U sljedecem cClanku, Analiza performansi selektirajuceg MRCS hib-
ridnog raznolikog sustava u Riceovim kanalima, autori Petar Spalevic i sur. predlaiu pristup
analizi performansi hibridnog Selection Maximal Ratio Combining raznolikog sustava koji radi
u Riceovim kanalima. Nadalje, predstavijeni su eksplicitni izrazi za standardne statisticke mjere
signala prvog i drugog reda. Daoud Sekki i sur. u ¢lanku Tranzijentni odziv uzemljivackog sus-
tava u dvoslojnom tlu primjenom teorije prijenosnih linija razmatraju modeliranje tranzijentnog
odziva uzemljivackog sustava u prisutnosti slojevitih sredina. U radu se daju ilustrativni racu-
nalni primjeri koji se odnose na neke inzZenjerske primjene proizasie iz prakse. Ivan Vilovi¢ i Niksa
Burum u ¢lanku Optimizacija poloZaja pristupnih tocaka lokalne beZicne mreZe zasnovana na
neuronskom modelu i evolucijskim algoritmima predstavijaju uporabu evolucijskih racunalskih
tehnika—optimizacija rojem Cestica i optimizacija mravljom kolonijom—u rjeSavanju propagaci-
Jjskog problema zatvorenog prostora. Ponasanje ovih alogoritama usporedeno je s genetskim al-

AUTOMATIKA 55(2014) 3, 224-227 224



225

UVODNIK

goritmom, koji se je koristio kao referenca. U sljedecem ¢lanku, Analiticka detekcija pogreske i
izolacijski algoritmi zasnovani na rotacijskim matricama za satelit s tri osi, autori Saeed Nas-
rollahi i sur. prikazuju detekciju pogreske i izolacijske algoritme za sustav odredivanja stanja
satelita ukljucujuci suncani senzor i magnetometar te kroz visestruke simulacije testiraju pon-
aSanje i tocnost koristene metode. Clanak, Otkrivanje pogreske u analognim sklopovima anal-
izom relativne amplitude i faze, autora Lan Ma i sur. predlaZe novu metodu otkrivanja param-
etarskih pogreSaka u analognim sklopovima zasnovanu na analizi relativne amplitude i faze pro-
matranog sklopa. Ucinkovitost predloZene metode ispitana je pomocu HSpice/MATLAB simulacija
nad dva referentna sklopa te na Tow-Thomas sklopu. Jonatan Lerga i sur. u ¢lanku Algoritam
za brzo uklanjanje Suma iz video signala temeljen na ICI postupku predstavijaju brzi postu-
pak za uklanjanje Suma iz video signala koriste¢i modificirano pravilo presjecista intervala pouz-
danosti ¢iji je glavni cilj uklanjanje Suma uz zadrZavanje prihvatljive razine kvalitete odSumljenog
video signala te znacajno smanjenje vremena izvrSavanja algoritma u usporedbi s izvornim pos-
tupkom. Posljednji ¢lanak, Skalabilna implementacija dekodera po normi MPEG koristenjem
tokovnog programskog jezika, autora Josipa Knezovica opisuje skalabilnu i prenosivu imple-
mentaciju dekodera po normi MPEG ostvarenu koristenjem paradigme tokovnog racunarstva pri-
lagodenu novim generacijama visejezgrenih racunala. Svojstva dekodera pracena su u prisustvu
razlicitih opterecenja ispitnog racunala te s obzirom na broj istovremeno obradivanih okvira.
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