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PREDGOVOR 

 Ve� više od dve pune decenije singularni (deskriptivni) sistemi privla�e pažnju 
nau�ne i stru�ne javnosti širom sveta.  

Njihovo prisustvo u svim granama tehnike i u pojedinim oblastima društvenih nauka 
više je nego evidentno, što obavezuje da im se sa svih mogu�ih aspekata prou�avanja 
posveti dužna pažnja. 

 U matemati�kom smislu ovi sistemi su predstavljeni kombinacijom diferencijalnih 
(diferencnih) i algebarskih jedna�ina, pri �emu ove druge predstavljaju ograni�enje koje 
treba zadovoljiti pri rešavanju onih prvih.  

Imaju�i to u vidu, sasvim je jasno da je odgovaraju�e poznavanje linearne algebre  
i teorije sistema neophodno za razumevanje i adekvatno tuma�enje dobijenih rezultata. 
 Polaze�i od osnovnih osobina ovih klasa sistema, u žiži interesovanja bila su pitanja 
optimizacije, robusnosti i stabilizacije. 
 U tom smislu dosta prostora bilo je posve�eno H�  i 2H optimizaciji kao jednom  
od savremenih problema koji snažno zaokupljuje interesovanje brojnih nau�nika  
i stru�njaka.  
 Tu se našlo i prostora za diskusiju razli�itih pod-optimalnih rešenja uklju�uju�i  
i metodu projekcijskih upravljanja. 
 Kada je u pitanju robusnost, izneti su mnogi zna�ajni rezultati vezani za ovu važnu 
osobinu sistema objavljeni u nekoliko poslednjih godina, posebno vezanih za osobinu 
robusnosti stabilnosti sisztema. 
 Stabilizacija ove klase sistema razmatrana je sa dva stanovišata. 
 Sa stanovišta klasi�nog prilaza projektuju�i odgovaraju�e uskladnike ili kompenzatore 
ili polaze�i od dobro poznatih metoda podešavanja polova, pri �emu se u oba slu�aja dolazi 
do traženih rešenja uvek dolazi uz izvesna ogani�enja koja manje više poti�u ili od prirode 
samih sistema ili izabranih metoda projektovanja, prvenstveno vezano za domen u kome se 
sisnteza i projektovanje obavljaju. 
 Sa stanovišta dinamike, ovde izu�avanih klasa sistema, bila su pitanja njihove 
stabilnosti ispitivana sa stanovišta primene LMI postupaka,  što predstavlja permanentnu 
preokupaciju i interesovanje oba autora. 
 Uvažavaju�i savremene trendove u nau�noj literaturi, ve� klasi�na pitanja  
stabilnosti ove klase sistema, propra�ena su i odgovaraju�im rezultatima vezanim  
za ispitivanje njihove robusnosti u prisustvu strukturnih i nestrukturnih perturbacija  
kao i nedavno nastalim metodama za optimizaciju i podešavanje polova kojima  
se ilistabilišu ili robusno stabilišu razmatrani sistemi. 



 Nešto manje prostora, bilo je posve�eno projektovanju savremenih observera, 
neophodnih u svim prilikama kada se raspolaže 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, podržava i nastavlja da prezentuje 
aktuelne trendove u ovaj oblasti i predstavlja uobli�en, rafiniran, selektivan i prilago!en 
tekst. delom, preuzet iz savremenih radova objavljenih u renomiranim me!unarodnim 
�asopisima najvišeg ranga a i monografija koje se bave opštim pitanjima problema 
optimizacije, stabilnosti, robusnosti stabilnosti, stabilizacije i robusne stabilizacije ove klase 
sistema automatskog upravljanja. 

Ve� duži niz godina postoji nasušna potreba, da se na ovdašnjim i sadašnjim nau�nim 
prostorima, pojavi jedno ovakvo štivo koje bi, sa prethodnim izdanjima, zainteresovanim 
�itaocima pružilo dovoljno po�etnih znanja i ohrabrenja da se bez straha i bojazni  
mogu upustiti u dalju spoznaju ove veoma složene problematike a što je i bila glavna 
preokupacija autora bez ikakvih pretenzija da se, u ovom trenutku, ponudi i nešto više.  

Dr Svetislavu Zari�u i Dr Mihailu P. Lazarevi�u, redovnnim profesorima Mašinskog 
fakulteta Univerziteta u Beogradu autori su duboko zahvalni na korisnim sugestijama  
i trudu oko recenzije. 
 
 Beograd, januar 2015. god.      Autori 
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