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Postovana citateljice / Postovani Citatelju,

pred Vama je broj 1/2014 casopisa AUTOMATIKA. SadrZi deset izvornih znanstvenih c¢lanaka
koji obraduju aktualne teme iz podrucja automatskog upravljanja, ucinske elektronike, digitalne
obradbe signala i komunikacija. U prvome ¢lanku, CPU, GPU i FPGA implementacija MALD
algoritma za otkrivanje nepravilnosti na povrsini keramickih plocica, Tomislav Mati¢ i sur. raz-
matraju prilagodbu, implementaciju i usporedbu performansi metode pomicnog usrednjavanja s
lokalnom diferencijom s primjenom u otkrivanju povrsinskih nedostataka na keramickim ploci-
cama. Metoda je implementirana u trima razlicitim platformama: CPU (central processing unit),
GPU (graphic processing unit) i FPGA (field programmable gate array) i s barem dva razli¢ita al-
goritma te su na kraju izmjerena vremena obrade. Drugi ¢lanak, Sinteza backstepping regulatora
za pracenje maksimalne proizvodnje energije u fotonaponskim sustavima, autora Aranzazua D.
Martina, Jesusa R. Vazqueza i sur. predstavlja novu metodu upravljanja za slijedenje toc¢ke maksi-
malne snage fotonaponskog sustava. Nelinearna je metoda upravljanja zasnovana na Ljapunovim
Sfunkcijama osiguravajuci tako lokalnu stabilnost sustava. Takoder metodom je zajamceno mak-
simalno izvlacenje energije iz sustava proizvodnje. PonaSanje razvijenog sustava analizirano je
kroz simulacije provedene u Matlab/Simulink okruzenju. U trecem ¢lanku, Njihanje i upravljanje
stabilnoséu koturajuceg Acrobota, autori Mohsen Moradi Dalvand i sur. opisuju koturajuci Ac-
robot, novi mehanicki sustav koji se sastoji od podupravljanog robota u obliku dvostrukog in-
verznog njihala opremljenog aktuiranim kotacem. Ovaj podupravijani i izrazito nelinearni sustav
ima potencijalnu primjenu u mobilnim manipulatorima, robotima na kotacima te moZe sluZiti kao
testni model istraZivacima koji proucavaju napredne metode nelinearnog upravijanja. U sljedecem
Clanku, Regulator prigusenja za staticki sinkroni kompenzator temeljen na HBM optimizaciji,
autori Ali Ahmadian i sur. istraZuju metode sinteze regulatora prigusenja za staticki sinkroni kom-
penzator u svrhu poveéanja prigusenja nisko-frekvencijskih oscilacija u energetskim sustavima. U
simulacijama je predloZeni algoritam usporeden s genetickim algoritmom. Clanak, Upravljanje
otporno na kvarove modularnim prekidacko-reluktantnim strojem nadahnuto prirodom, autora
Lordnda Szabéa i sur. predstavlja novi slijedni sustav nadahnut prirodom gdje su sve tri kompo-
nente (prekidacko-reluktantni stroj, pretvarac i sustav upravijanja) projektirane s ciljem $to vece
otpornosti na kvarove. Teoretska ocekivanja i simulacijski rezultati provjereni su laboratorijskim
eksperimentima. Mladen Mileusnic i sur. u ¢lanku O ekvikvalitetnim znacajkama kasnjenja i gu-
bitaka paketa u paketskoj telefoniji analiziraju zdruZeno djelovanje kasnjenja i gubitaka paketa
na kvalitetu glasa u paketskoj telefoniji. Autori racunaju ekvikvalitetne linije koje pokazuju utjecaj
tih Cimbenika na kvalitetu paketiziranog govora. U sedmom ¢lanku, Optimalni neizraziti reglutor
tipa 2 za sustave za grijanje, ventilaciju i klimatizaciju, autori Mohammad Hassan Khooban i
sur. predstavljaju novu upravljacku shemu optimalnog neizrazitog PID regulatora tipa 2 za up-
ravljanje sustavima za grijajne, ventilaciju i klimatizaciju. Izvedivost predloZenog pristupa anal-
izirana je simulacijskim eksperimentima. Sljedeci ¢lanak, Upravljanje asimetricnim inverterom
ujednacenog koraka s 13 razina koristenjem optimizacije roja Cestica, autora Rachida Taleba
i sur. opisuje strategiju eliminacije harmonika asimetricnog viserazinskog invertera ujednacenog
koraka koristenjem optimizacije roja Cestica Cime se eliminiraju harmonici viseg reda uz zadrza-
vanje fundamentalnog napona. Sinisa Fajt i sur. u ¢lanku Akusticko—mehanicki model govornog
trakta za dobivanje modela govornog trakta koriste tri razlicite programske podrske, svaku u
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svom segmentu izrade modela. Nakon analiza glasa, modeliran je dvodimenzionalni model gov-
ornog trakta, koji kao rezultat daje mehanicki model s odredenim brojem cjevcica. Na kraju je
napravljena provjera modela kako bi se utvrdilo da dobiveni model zaista predstavilja govorni
trakt pojedinog govornika. Majid Mehrasa i sur. u clanku Novi dualni Langrangeov model i up-
ravljanje trofaznim trorazinskim NPC naponskim ispravljacem zasnovano na ulazno/izlaznoj
linearizaciji u povratnoj vezi razvijaju nelinearnu upravljacku strategiju koja koristi nelinearne
modele sustava zasnovane na zakonu superpozicije struje trosSila i Euler-Lagrangeovu opisa is-
pravljaca. PredloZeni nelinearni regulator usporeden je s Pl regulatorom, a rezultati su provjereni
u Matlab/Simulink okruZenju.
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