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Pred Vama je posebni broj 1/2013 ¢asopisa AUTOMATIKA s radovima iz podrucja slijednih sus-
tava. Odabrani su radovi prikazani na znanstvenom skupu 12th IEEE International Workshop in
Advanced Motion Control, AMC 2012, koji je odrZan u Sarajevu, 25.-27. oZujka 2012. godine. 1
industrija i akademska zajednica ukljucene su u razvoj ucinkovitih postupaka projektiranja slijed-
nih sustava s ciljem zadovoljenja sve stroZih zahtjeva za brzim i preciznim gibanjem. Slijedni se
sustavi primjenjuju u mnogim drugim sustavima, kao sto su visoko precizni proizvodni alati, mini-
Jjaturni proizvodi, sklopovi s mikro i nano komponentama, elektricna vozila, novi izvori energije
itd. Siroko podrucje primjena slijednih sustava privuklo je veliki broj znanstvenika i istraZivaca
da se njime bave. Sirina primjena slijednih sustava vidljiva je i iz jedanaest clanaka uvrstenih u
ovaj posebni broj.

U prvom je radu predloZen praktican postupak sinteze regulatora za mikro pomake pomicne
podloge pomocu kuglicnih leZajeva uzimajuci u obzir nelinearna svojstva trenja u mehanizmima u
podrucju mikro-pomaka kao i Coulombova i viskoznog trenja u podrucju makro pomaka. Drugi se
rad bavi problemom sinteze konturnog regulatora za visoko precizne slijedne sustave. U radu su
razmatrani algoritam generiranja trajektorije, postupak konstrukcije pogreske konture, te postu-
pak sinteze konturnog regulatora. Za generiranje referentne trajektorije koristena je kombinacija
elipticnih Fourierovih opisnika (EFD) i vremenska aproksimacije splajnovima (TBSA).

Upravljanje rezonantnim sustavima s komunikacijskim kasnjenjem primjenom valnog kompen-
zatora analizirano je u trecem radu. PredloZeno se rjesSenje temelji na primjeni reflektiranog vala
primjenom DOB te valnog kompenzatora zasnovanog na CDOB u vanjskoj petlji s ciljem potiski-
vanja vibracija.

Problematika haptickih aplikacija razmatrana je u cetvrtom i petom radu. U Cetvrtom je radu
predloZen indikator vrednovanja za analizu sloZenosti gibanja u paralelnom haptickom sustavu s
vise stupnjeva slobode. U radu je pokazano da se modalna informacija moZe prikazati koristenjem
Fourierovih koeficijenata. PredloZeno je ukupno harmonicko izoblicenje (THD) hapticke modalne
informacije kao indikator sloZenosti gibanja te njegovo je prikazano njegovo koristenje za slucaj
sustava s vise stupnjeva slobode. U petom je radu opisana FPGA implementacija na kliznom
reZimu zasnovanog regulatora za bilateralnu teleoperaciju. PredloZena implementacija unapr-
Jjeduje dodirnu pouzdanost proSirenjem upravljackog propusnog pojasa. Prikazana metodologija
za projektiranje FPGA sklopovlja koristi osnovne optimizacijske metode s ciljem postizanja potreb-
nih upravijackih perioda i zahtijevane fizicke iskoristenosti sklopovlja.

Upravljanje silom razmatrano je u Sestom i sedmom radu. Sesti rad predlaZe postupak pobolj-
Sanja performansi upravljanja rezonantnim omjerom. Ti su postupci zasnovani na a) estimaciji
poremecaja na strani tereta, b) primjeni CDM postupka za odredivanje pojacanja regulatora i c)
odredivanju koeficijenta elasticnosti fleksibilnog robotskog sustava. U sedmom je radu opisan sus-
tav upravljanja magnetskom levitacijom i silom kod manipulatora s spiralnim motorom. Nadalje,
u radu je dan model misicno-kostanog manipulatora pogonjenog spiralnim motorom.

Osmi rad obraduje na kvarove otporno upravijanje generatorom za vjetroturbine s promjen-
Jjivim zakretom lopatica koje je primjenjivo neovisno o tipu generatora. Naglasak je u radu stavl-
Jjen na problem oStecenja izolacije unutar namota jedne faze statora generatora koje se moZe di-
Jjagnosticirati i okarakterizirati prije aktiviranja sustava zastite. PredloZena je nadogradnja posto-
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jeceg sustava upravljanja vjetroagregatom koja sprjecava Sirenje kvara i pritom postiZe ¢im manje
smanjenje proizvodnje elektricne energije u odnosu na normalan reZim rada.

Problem raspodjele pogonske sile elektricnih vozila s Cetiri kotaca na skliskoj povrsini raz-
motren je u devetom radu. U radu je predloZen novi postupak raspodjele pogonske sile te je
potvrdena njegova ucinkovitost u smislu smanjenja ukupne pogonske sile i eliminacije zakretnog
momenta.

Deseti rad prikazuje sustav upravljanja gibanjem redundantnog mehanizma zasnovanog na
savijanju s piezoelektri¢nim aktuatorom. Zadatak je upravljanja eliminacija parazitskog gibanja,
koje je posljedica pogresSke proizvodnje i montaZe, primjenom kliznog reZima upravljanja i esti-
matora poremecaja. Analiziran je utjecaj estimatora poremecaja i upravljanja u zatvorenoj petlji
usporedbom s upravljanjem u otvorenoj petlji.

Jedanaesti rad obraduje problem upravijanja mehatronickim sustavom primjenom modularnog
automata s konacnim brojem stanja (MFSM), sustava dogadajno uvjetovanih radnji (ECA), sus-
tava upravljanja s estimacijom tereta, kao i primjer DSP sustava. Komentirana su ogranicenja i
znacajke svake od tih metoda i prikazana je tablica stanja s moguénoscu prikazivanja paralelnih
asinkronih slijednih procesa.
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