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UVODNIK

Postovana citateljice / Postovani Citatelju,

pred Vama je broj 4/2016 casopisa AUTOMATIKA. SadrZi 19 izvornih znanstvenih ¢lanaka koji
obraduju aktualne teme iz podrucja obradbe signala, energetike, elektricnih strojeva, automatskog
upravljanja, robotike, elektronike i telekomunikacija.

U prvome clanku, Inteligentna detekcija greske u sustavu distribucije elektricne energije
koristenjem termalnih slika i grupe klasifikatora, autori Milad Niaz Azari i sur. proucavaju
metodu u kojoj se podrucja unutar sustava distribucije elektricne energije, za koje se sumnja
da su u kvaru, identificiraju koristenjem racunalne obrade termalne slike. Testiranje je pokazalo
da koristenje predloZenog algoritma dovodi do brZe i inteligentne detekcije te vece pouzdanosti,
posebno kod rasprostranjenih mreZa koje sluZe za ucinkovitu validaciju predloZenih metoda. Drugi
Clanak, Nova formulacija optimizacijskog problema za odredivanje optimalnog dosega zona
udaljenih releja uz stohasticko modeliranje neodredenosti, autora Mohammada Shabanija i
sur., predstavlja novi pristup u sintezi zastite elektroenergetskog sustava. Autori u radu koriste
indekse osjetljivosti i selektivnosti za svaku zonu udaljenog releja kako bi formulirali kriterijsku
Sfunkciju i modelirali neodredenosti na osnovi njihovih funkcija gustoce vjerojatnosti. Za traZenje
rjeSenja postavijenog problema autori koriste optimizaciju rojem Cestica. Rezultati dobiveni pred-
loZenom metodom usporedeni su s konvencionalnim pristupom na primjeru mreZe s 9 sabirnica.
U sljedecem clanku naslova Optimalna lokacija i parametri za FACT uredaj za kompenzaciju
reaktivne snage koristeci algoritam harmonijskog pretraZivanja, D. Karthikaikannan i G. Ravi
istraZuju kompenzaciju reaktivne snage pri radu i upravijanju elektroenergetskim sustavima. Al-
goritam harmonijskog pretraZivanja koristen je za odredivanje poloZaja i parametara statickog
kompenzatora i tiristorskog serijskog kompenzatora. Usporedba simulacijskih rezultata prikazuje
efikasnost predloZenog algoritma u odnosu na ostale metode kao Sto su genetski algoritmi, Cesticna
optimizacija roja i diferencijalna evolucija. Sljedeci ¢lanak, Simuliranje i upravljacka strate-
gija 5.6 kV 17-razniskog STATCOM sustava uz SVG uvjet, autora Hongchanga Suna, Fengyuja
Zhoua i Yuganga Wanga, prikazuje koncept 17-razinskog STATCOM-a uz matematicki model,
fazno-pomaknutu modulaciju i pripadajuce upravljanje jalovom snagom. Peti ¢lanak, Kompara-
tivna analiza primjene optimalnog upravljanja za automatsko upravljanje sustavima za proizvod-
nju elektricne energije, autora Pankaja Dahiye i sur., kvantificira pokazatelje kvalitete razma-
tranog sustava upravljanja s obzirom na razlicite primjenjene pristupa sintezi optimalnog reg-
ulatora. Projektirani sustavi upravljanja simulacijski su provjereni u uvjetima naglih promjena
opterecenja mreZe. Robusnost dizajniranog regulatora potvrdena je analizom osjetljivosti. K. D.
E. Kerrouche i suradnici u ¢lanku Sveobuhvatan pregled LVRT mogucnosti i kliznog reZima up-
ravljanja vjetroagregata spojenog na mrezu s dvostruko napajanim asinkronim generatorom
prikazuju sveobuhvatan pregled strategija primijenjenih za poboljsanje sposobnosti rada tijekom
prolaznih smetnji niskog napona mreZe za vjetroagregat s dvostruko napajanim asinkronim gen-
eratorom (DFIG). Glavni cilj ovog istraZivanja da se ukljucuje i zahtjevi mreZe kroz ponaSanje
LVRTa u uvjetima mreznih kvarova koristenjem softverskog rjesenja zasnovanoga na kliznom
reZimu rada viseg reda. LVRT kapacitet i ucinkovitost predloZene metode upravljanja, u usporedbi
s konvencionalnim metodama kliznog reZima rada prvog reda potvrdene su simulacijama u vre-
menskoj domeni u Matlabu na 1.5 MW vjetroagregatu s DFIG-om. Clanak Modeliranje i up-
ravljanje tokom rasutog materijala na elektromagnetskoj vibrirajucoj hranilici autora Petra
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J. Misljena i sur. predstavija rezultate modeliranja, simulacije i eksperimentalnog istraZivanja
toka rasutog materijala na elektromagnetskoj vibrirajucoj hranilici (EVF). Navedeni doprinosi
ovog rada su: i) modeliranje EVF-a, ii) implementacija algoritma za kontrolu toka rasutog ma-
terijala na EVF-u, iii) eksperimentalna potvrda razvijenog modela i iv) definiranje parametara
koji omogucuju izbor energetski efikasne radne tocke EVF-a. Clanak, Modeliranje i simulacija
meduzavojskog kvara asinkronog motora upotrebom SSFR testa za dijagnosticke svrhe, autora
Abdelhakima Mabreka i Kamela E. Hemsasa, predlaZe nadomjesni matematicki model za simuli-
ranje meduzavojskih kratkih spojeva u kaveznom motoru uz danu usporedbu vladanja sa stvarnim
motorom snage 250 W i provedenim SSFR testovima. Sljedeci ¢lanak, Sinteza sustava upravljanja
s proporcionalno-derivacijskim regulatorom zasnovana na neizrazitim difer- encijalnim jedna-
dzbama, autora Nohe R. Cazarez-Castro i sur. predstavljaju postupak sinteze proporcionalno-
derivacijskog regulatora za upravljanje istosmjernim motorom s neizrazitim pocetnim uvjetima
zasnovan na neizrazitim diferencijalnim jednadzbama. Primjenom projektiranog regulatora na
probleme pozicioniranja u idealnom slucaju te u slucaju koji uzima u obzir perturbirane pocetne
uvjete predstavijeni su analiticki i numericki rezultati. Padideh Rasouli i sur. u ¢lanku Upravl-
Janje pozicijom elektricki pokretanog brzog povrsinskog vozila koristenjem unaprijedne pro-
Jjekcije izlazne povratne veze prikazuju projektiranje regulatora za pracenje trajektorije za brze
podaktuirane brodove s modelima nesigurnosti bez mjerenja brzine u smjerovima zaosijanja i uz-
duZnog napredovanja. Nadalje, prikazana je adaptivna robusna tehnika upravljanja kako bi se
uspjesno nosila sa parametarskim i neparametarskim nesigurnostima u modelu, te je izvrSena
analiza stabilnosti zasnovana na Lyapunovu. Prikazani su simulacijski rezultati koji ilustriraju
izvedivost i u¢inkovitost predlozZenog regulatora. U sljedecem ¢lanku, Robusni adaptivni observer
temeljen na algoritmu za kooperaciju mobilnih robota s vise kotaca autori Olfa Hrizi i sur.
predloZili su i testirali algoritam za kooperativnu dijagnozu grupe mobilnih robota. Dijagnosticki
algoritam zasniva se na robusnom adaptivnom observeru s nepoznatim ulazom koji je primijen-
Jjen na neosmotrivom robotu. Kako bi se ilustrirala ucinkovitost predloZenog algoritma prikazan
je model visesmjernog mobilnog robota na tri kotaca. Clanak PoboljSani FastSLAM2.0 algori-
tam koristenjem ANFIS-a i PSO-a autora Ramazan Havangia predstavija inteligentnu verziju
Rao-Blackwell Cesticnog filtra koja rjesava problem loSeg a priori poznavanja procesa i matrica
kovarijanci mjernog Suma. Predstavljena metoda koristi dva adaptivna neizrazito-neuronska sus-
tava za podesavanje matrica kovarijanci procesnog i mjernog suma cCime se povecava toc¢nost
i konzistencija algoritma. Takoder koristi se i optimizacija roja Cestica za optimiziranje perfor-
mansi uzorkovanja. Clanak Robusno upravljanje viserobotskim formacijama koristenjem ki-
izeceg reZima rada i neizrazitog kompenzatora autora Dianwei Qiana i sur. predstavlja robusnu
adaptivnu shemu upravljanja koja omogucuje upravljanje viserobotskim sustavom. Upravljacka
shema je bazirana na metodologiji upravijanja klizecim reZimom, dok je formacijski sustav bazi-
ran na voda-sljedbenik metodi Cija je dinamika podlozna nesigurnostima. Za aproksimiranje ne-
sigurnosti koristen je neizraziti kompenzator. Ucinkovitost prikazane metode potvrdena je numer-
ickim simulacijama kojima je usporedeno ponasanje s metodom bez kompenzatora. U sljedecem
Clanku, Dinamicka distribucija sigurnosnih kljuceva i koalicijski protokol IP adresa za mobilne
ad hoc mreZe autori Mohammad M. Shurman i sur. prikazali su pristup u kojem su dodjela adresa i
dostava sigurnosnih kljuceva spojeni u jedan protokol tako da je cvor u MANET-u konfiguriran is-
tovremeno s IP adresom i sigurnosnim kljucem. PredloZena metoda, koja se zasniva na T-DAAP-u,
pokazuje znacajna poboljsanja u odnosu na metode koje koriste odvojene protokole kod traZenih
kontrolnih paketa koji su potrebni za dodjeljivanje IP adresa i sigurnosnih kljuceva cvorovima
mreZe, MAC paketa, ukupnog end-to-end kasnjenja i propusnosti kanala. Clanak Elektromag-
netsko modeliranje struktura Zica-uzemljenje koriStenjem pristupa temeljenog na modeliranju
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transmisijskih linija autora M. Kechicheba i sur. razvija pristup zasnovan na visevodickim trans-
misijskim linijama kako bi se modelirala elektromagnetska sprega Zica iznad metalnih struktura.
Ovaj je rad koristan za primjenu u specificnim aplikacijama (oZicenja u automobilskoj i aero-
nautickoj industriji i sl.) i u klasicnim elektricnim aplikacijama (kucanstvo i ostala industrija).
Sljedeci clanak, PoboljSana adaptivna pretvorba ostataka prilikom H.264/AVC video kodiranja
bez gubitka kvalitete, autora Xianfeng Oua i sur. predstavlja novu adaptivau transformaciju za
kodiranje pomocu H.264/AVC koja se zasniva na znakovima od 4x4 blokova ostataka distribucije
koeficijenata i koja moZe koristiti i unutarnje i medu kodiranje. Najveéa snaga predloZene trans-
formacije je u nekoreliranosti bez inflacije protiv dinamicke velicine ulazne matrice. Rezultati
simulacija pokazuju da koristenjem brzog algoritma predloZene metode dolazi do smanjenja ko-
ristenih bitova od 7.41% kod medu kodiranja i 10.47% prilikom unutarnjeg kodiranja u usporedbi
s H.264-LS. Dubravko Miljkovi¢ u Clanku Aktivno smanjenje buke u kabini lakog zrakoplova
viSekanalnom koherentnom metodom prikazuje visekanalni sustav za aktivno smanjenje buke u
lakom zrakoplovu. U radu su prikazana osnovna i napredna verzija sustava, a nakon ispitivanja
Jjednokanalnog sustava, postignuta smanjenja buke su verificirana dodatnom simulacijom uzevsi
u obzir akusticka svojstva kabine. U sljedeéem clanku, Detekcija i kompenzacija zasi¢enja stru-
Jjnog transformatora zasnovana na trenutnim proracunima gustocée toka autor A. Fallahi i sur.
prikazali su pristup identifikaciji zasi¢enja strujnog transformatora zasnovan na trenutnim pro-
racunima gustoce toka. Kako bi se vrednovala ucinkovitost predloZenog algoritma testirane su
razne vrste pogresaka, zaostalih tokova, kutova pogreske, opterecenja strujnog transformatora i
istosmjernih komponenata. Dobiveni rezultati pokazuju poveéanje toc¢nosti i pouzdanosti te vre-
mena izvodenja u odnosu na druge usporedene algoritme. Posljednji élanak, Cita€ za imunokro-
matografsko testiranje lateralnog toka (LFIA) trake temeljen na rasporedu i 8051 IP jezgri
autora Jian Chong Weia i sur. istraZuje imunokromatografsko testiranje lateralnog toka (LFIA).
Ovo istraZivanje razvija jednostavni, niske cijene citac traka koji se sastoji od 4 glavna dijela —
mehanickog, optickog, procesnog i upravljackog. Vremenski ovisno kooperativni raspored imple-
mentiran je na 8051 IP jezgri kako bi se smanjili troskovi i racunski zahtjevi. PredloZeni LFIA Cita¢
traka ima dosta potencijala u usporedbi s postojecim Citacima, posebno u smislu jednostavnosti i
cijene.
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