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i

Predgovor drugom izdaǌu

U ve�em delu teksta iz prvog izdaǌa nisu vrxene znatnije izmene.

Bitnije izmene i proxireǌa su sadr�ana u 8. poglavǉu, koje tretira

alate koji se koriste u automatskom upravǉaǌu. Opis programskog paketa

Simulink je odvojen u posebno poglavǉe. Proxireǌa obuhvataju usaglaxa-

vaǌe sa nastavnim planom i programom predmeta Osnove automatskog up-

ravǉaǌa, Automatsko upravǉaǌe i Programiraǌe u automatskom uprav-

ǉaǌu koji se izvode na Maxinskom fakultetu Univerziteta u Beogradu,

za koje je ova kǌiga predvi�ena kao podrxka predavaǌima i ve�baǌima.

U Beogradu, februara 2012. Autori



ii

Predgovor

Materijal prikazan u ovoj kǌizi je osmixǉen da uvede qitaoca u os-

novne pojmove u Matlabu i uqini ih razumǉivim, kako bi se stekla po-

trebna osnovna znaǌa za rexavaǌe in�eǌerskih problema. Kroz niz jed-

nostavnih primera qitalac se navodi da se osamostaǉuje da bi nastavio da

individualno, kroz rexavaǌe konkretnih problema, istra�uje mogu�nosti

Matlaba.

Prvih sedam poglavǉa se odnose na Matlab u opxtem smislu, tako da

mogu da ih koriste studenti i in�eǌeri koji se prvi put sre�u sa Mat-

labom. Prva glava uvodi qitaoca u okru�eǌe u kojem se radi sa Matlabom.

Pokazuje se kako od prvog trenutka koristiti Matlab kao sofisticirani

kalkulator. U drugoj glavi se objaxǌava rad sa matricama i vektorima

kao osnovom pravilnog razumevaǌa i dru�eǌa sa Matlabom. Pa�ǉivo

su birani primeri kako bi se istakle specifiqnosti i prednosti Mat-

laba kao mo�nog alata za rad sa matricama. Tako�e je dat i kratak

izvod iz matriqnog raquna. Tre�a glava objaxǌava manipulaciju ulazno-

izlaznim podacima. U qetvrtoj glavi se obra�uju osnovni elementi za

struktuirano pisaǌe slo�enijih programa. Peta glava objaxǌava kako se

u Matlabu pixu funkcije ili potprogrami. Obzirom da je Matlab stekao

popularnost upravo zbog velikog broja ugra�enih funkcija, kroz primere

je ilustrovano nekoliko najqex�e korix�enih. Obzirom da Matlab inte-

grixe proraqune sa vizuelizacijom, xesta i sedma glava tretiraju obradu

dvo- i trodimenzionalnih dijagrama.

Prvih sedam poglavǉa je tako koncipirano, da qitalac poqiǌe da vlada

Matlabom uporedo sa prelaskom gradiva, tako da ova kǌiga mo�e da po-

slu�i kao pomo�ni u	benik za predmet Raqunarski alati koji se predaje

studentima u drugom semestru osnovnih studija na Maxinskom fakulteta

u Beogradu.

Posledǌa glava sadr�i deo mogu�nosti paketa Matlaba koji se ko-

risti za analizu i sintezu sistema automatskog upravǉaǌa, i predstavǉa

logiqan nastavak prethodnih poglavǉa. Nastao je kao podrxka predava-

ǌima i ve�bama iz predmeta Automatsko upravǉaǌe i Osnove automatskog
upravǉaǌa koji se izvode na vixim godinama studija na Maxinskom fakul-

tetu u Beogradu. Osim izvoda iz teorije, stavǉen je akcenat na praktiqno

rexavaǌe problema, tako da programe date u ovoj glavi mogu da koriste i

in�eǌeri koji se bave praktiqnim problemima iz oblasti automatike. U

dodacima su dati kôdovi programa pisanih u Matlabu.

U Beogradu, oktobra 2005. Autori
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