
UVODNIK

Po{tovana ~itateljice/Po{tovani ~itatelju,

pred Vama je dvobroj 1–2/2005 ~asopisa AUTOMATIKA. Sadr`i osam pozvanih izvornih
znanstvenih ~lanaka koji obra|uju aktualne teme iz podru~ja automatskoga upravljanja,
robotike i industrijske elektronike. Autori su ~lanaka iz Francuske, Hrvatske, Italije, Japana,
Koreje, Njema~ke, Portugala, Sjedinjenih Ameri~kih Dr`ava, [panjolske, Turske i Ujedinje-
nog Kraljevstva, a pozvani su na osnovi iznimne kvalitete svojih ~lanaka prijavljenih za
me|unarodni simpozij IEEE International Symposium on Industrial Electronics – ISIE 2005
koji je odr`an od 20. do 23. lipnja 2005. godine u Dubrovniku. ISIE je jedna od najzna-
~ajnijih godi{njih konferencija dru{tava IEEE Industrial Electronics Society koja okuplja ve-
liki broj eksperata u podru~ju industrijske elektronike i u srodnim podru~jima. 

U prvom ~lanku, Bilateralno upravljanje gibanjem za apstrakciju i reprodukciju stvarne
sile, Tomoyuki Shimono i sur. predla`u osnovnu tehnologiju razvoja tzv. hapti~ke baze po-
dataka koja se zasniva na metodama apstrakcije i reprodukcije stvarne sile u bilateralnom
upravljanju te metodi rekonstrukcije udaljenoga stvarnoga prostora u kojemu djeluje prate}i
sustav. Drugi je ~lanak Klizni re`imi u sustavima upravljanja gibanjem. U njemu Asif [aba-
novi} i sur. razmatraju realizaciju sustava upravljanja gibanjem zasnovanog na kliznim re`i-
mima, koji omogu}uje jedinstveno tretiranje i neometanog gibanja i gibanja u kontaktu s
okolinom. U tre}em se ~lanku, Modeliranje ljudske vo`nje primjenom po dijelovima line-
arnog modela, Jong-Hae Kim i sur. usredoto~uju na razvoj strategije modeliranja ljudskog
pona{anja pri vo`nji utemeljenoj na po dijelovima linearnom modelu. ^etvrti je ~lanak
Pra}enje vi{e gibaju}ih objekata u stvarnome vremenu primjenom ~esti~nih filtara i vjerojat-
nosnog pridru`ivanja podataka u kojemu António Almeida i sur. opisuju metodu detekcije i
pra}enja vi{e gibaju}ih objekata primjenom ~esti~nih filtara za estimaciju stanja objekata i
filtara za zdru`eno vjerojatnosno pridru`ivanje uzorkovanih podataka. U petom ~lanku,
Vo|enje hodaju}eg robota u strukturiranom prostoru zasnovano na ra~unalnome vidu, Robert
Cupec i sur. izla`u klju~ne postavke strategije vo|enja hodaju}ih robota zasnovane na ra~u-
nalnome vidu, pri ~emu se tehnike ra~unalnoga vida primjenjuju za reaktivnu adaptaciju
slijeda koraka te time omogu}uju robotu zaobila`enje i prekora~ivanje prepreka te penja-
nje na njih. 

U {estome ~lanku, Jedan novi postupak estimacije brzine vrtnje vektorski upravljanog
asinkronog motora zasnovan na adaptivnom sustavu s referentnim modelom i neuronskim
mre`ama, Maurizio Cirrincione i sur. predla`u novi postupak estimacije brzine vrtnje elek-
tromotornog pogona s vektorski upravljanim asinkronim motorom, zasnovan na hibridnom
adaptivnom sustavu s referentnim modelom i neuronskoj mre`i. U sedmome ~lanku, Nova
shema za izravno upravljanje momentom asinkronih motora napajanih iz trofaznog izmje-
njiva~a, Xavier del Toro Garcia i sur. predstavljaju novi regulator zasnovan na strategiji iz-
ravnog upravljanja momentom i razvijen za primjenu u upravljanju asinkronim motorima
napajanim iz trorazinskih izmjenjiva~a napona. Osmi je ~lanak Eksperimentalno pona{anje
prototipa matri~nog pretvara~a izvedenog s novim energetskim modulima, u kojem Domenico
Casadei i sur. opisuju i obrazla`u rje{enja usvojena za matri~ni pretvara~ izveden s novim
integriranim energetskim modulima.

@elio bih iskoristiti ovu prigodu i zahvaliti svim autorima na njihovim prinosima. Iskre-
no zahvaljujem recenzentima na objektivnosti i stru~nosti pri ocjenjivanju ~lanaka, {to je
jama~no doprinijelo visokoj razini kvalitete ~lanaka. Posebno zahvaljujem prof. dr. sc. Bori-
voju Rajkovi}u, glavnom i odgovornom uredniku ~asopisa AUTOMATIKA i prof. dr. sc. Ne-
djeljku Peri}u, generalnom predsjedatelju simpozija ISIE 2005, {to su mi ukazali ~ast i po-
vjerili mi du`nost gostuju}ega urednika ovoga dvobroja ~asopisa AUTOMATIKA.

Gost urednik
prof. dr. sc. Ivan PETROVI]
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