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PREDGOVOR

Veé vise od dve pune decenije singularni (deskriptivni) sistemi privlace paznju
naucne i struéne javnosti §irom sveta.

Njihovo prisustvo u svim granama tehnike i u pojedinim oblastima drustvenih nauka
vise je nego evidentno, $to obavezuje da im se sa svih mogucih aspekata proucavanja
posveti duzna paznja.

U matematickom smislu ovi sistemi su predstavljeni kombinacijom diferencijalnih
(diferencnih) i algebarskih jednacina, pri ¢emu ove druge predstavljaju ogranicenje koje
treba zadovoljiti pri reSavanju onih prvih.

Imajuéi to u vidu, sasvim je jasno da je odgovarajuce poznavanje linearne algebre
i teorije sistema neophodno za razumevanje i adekvatno tumacenje dobijenih rezultata.

Polaze¢i od osnovnih osobina ovih klasa sistema, u zizi interesovanja bila su pitanja
optimizacije, robusnosti i stabilizacije.

U tom smislu dosta prostora bilo je posve¢eno H_ 1 H,optimizaciji kao jednom

od savremenih problema koji snazno zaokupljuje interesovanje brojnih naucénika
i struénjaka.

Tu se naSlo i prostora za diskusiju razli¢itih pod-optimalnih reSenja ukljucujuéi
i metodu projekcijskih upravljanja.

Kada je u pitanju robusnost, izneti su mnogi znacajni rezultati vezani za ovu vaznu
osobinu sistema objavljeni u nekoliko poslednjih godina, posebno vezanih za osobinu
robusnosti stabilnosti sisztema.

Stabilizacija ove klase sistema razmatrana je sa dva stanovisata.

Sa stanovista klasi¢nog prilaza projektujuci odgovarajuée uskladnike ili kompenzatore
ili polazeéi od dobro poznatih metoda podesavanja polova, pri ¢emu se u oba slucaja dolazi
do trazenih reSenja uvek dolazi uz izvesna oganicenja koja manje viSe poticu ili od prirode
samih sistema ili izabranih metoda projektovanja, prvenstveno vezano za domen u kome se
sisnteza i projektovanje obavljaju.

Sa stanovista dinamike, ovde izuCavanih klasa sistema, bila su pitanja njihove
stabilnosti ispitivana sa stanovista primene LMI postupaka, S§to predstavlja permanentnu
preokupaciju i interesovanje oba autora.

Uvazavajué¢i savremene trendove u naucnoj literaturi, ve¢ klasi¢na pitanja
stabilnosti ove klase sistema, propracena su i odgovaraju¢im rezultatima vezanim
za ispitivanje njihove robusnosti u prisustvu strukturnih i nestrukturnih perturbacija
kao 1 nedavno nastalim metodama za optimizaciju i podeSavanje polova kojima
se ilistabiliSu ili robusno stabiliSu razmatrani sistemi.



Nesto manje prostora, bilo je posveceno projektovanju savremenih observera,
neophodnih u svim prilikama kada se raspolaze sa oskudnom informacijom o sistemu
a kada je evidentna potreba da se njime upravlja.

Ove problematika je bila razmatrana samo za klasu vremenski kontinualnih
singularnih sistema.

Ova, kao i nekoliko prethodnih monografija autora, podrzava i nastavlja da prezentuje
aktuelne trendove u ovaj oblasti i predstavlja uobli¢en, rafiniran, selektivan i prilagoden
tekst. delom, preuzet iz savremenih radova objavljenih u renomiranim medunarodnim
Casopisima najviSeg ranga a i monografija koje se bave opsStim pitanjima problema
optimizacije, stabilnosti, robusnosti stabilnosti, stabilizacije i robusne stabilizacije ove klase
sistema automatskog upravljanja.

Ve¢ duzi niz godina postoji nasusna potreba, da se na ovdasnjim i sada$njim nau¢nim
prostorima, pojavi jedno ovakvo Stivo koje bi, sa prethodnim izdanjima, zainteresovanim
Citaocima pruzilo dovoljno pocetnih znanja i ohrabrenja da se bez straha i bojazni
mogu upustiti u dalju spoznaju ove veoma slozene problematike a Sto je i bila glavna
preokupacija autora bez ikakvih pretenzija da se, u ovom trenutku, ponudi i nesto vise.

Dr Svetislavu Zaric¢u 1 Dr Mihailu P. Lazarevicu, redovnnim profesorima Masinskog
fakulteta Univerziteta u Beogradu autori su duboko zahvalni na korisnim sugestijama
i trudu oko recenzije.

Beograd, januar 2015. god. Autori
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