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PREDGOVOR

Razni interesi kao 1 brojni kontakti sa podrucjima koja po klasi¢noj definiciji nemaju dodirne
tocke ni sa strojarstvom, a ni sa automatskom regulacijom vrlo vjerojatno su glavni razlog za
nastanak ovog rada.

Uocena veza izmedu, na prvi pogled totalno razlicitih podrucja, dovela je do toga da se u prvi
plan postavi univerzalnost i kao trajna orijentacija postavi zadaca pronalazenja zajednickog
nazivnika svih dodirnutih podrucja.

Kao jako zahvalno podrucje iz kojeg se moze krenuti na ovakav put, pokazala se upravo
automatska regulacija u Sirem smislu: dovoljno je opcenita tj. jako je bliska kibernetici kao
op¢oj znanosti o upravljanju, dok je sa druge strane dovoljno konkretna da ne podnosi
proizvoljna i1 povrSna tumacenja. Osim toga bliska je 1 matematici kao neizbjeznom
teorijskom alatu.

Ovime je ostavljena maksimalna sloboda kreaciji uz istodobnu moguénost provjere dobivenih
rezultata na konkretnom i u sustini Sirokom podrucju.
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SAZETAK

U radu se predlaze sveopca 1 svevremenska teorija. Teorija proucava sve. Sve se definira kao
cijeli svijet bez ikakvog ostatka u bilo kakvom pogledu. U srediSte teorije postavljena je
Spoznaja, koja se definira kao skup zakonitosti kojima neki entitet vlada. Entitet se definira
kao bilo koja registrabilna pojava. Zakonitost se definira kao opce 1 nepromjenjivo pravilo.

Definicija Opce teorije spoznaje:
1. Postoje opce zakonitosti koje vaze uvijek i svugdje,
2. Generalna (glavna) zakonitost je Spoznaja,
3. Postoje hijearhijski niZe rangirane, meduovisne Spoznaje.

Spoznaja se uvodi kao apsolutni kriterij klasificiranja entiteta. TeleoloSki cilj svakog entiteta
je maksimalna moguca spoznaja tj. spoznaja svega. S obzirom da se proucava sve, ne postoji
slu¢ajnost; slucaj se definira kao djelovanje trenutno nepoznatih entiteta.

Dinamicki sustavi se proucavaju na isti nain kao 1 staticki. Vrijeme kao parametar je
potrebno ,,samo* iz razloga da se moZe registrirati napredovanje / nazadovanje entiteta na
spoznajnoj skali. Osim glavne zakonitosti spoznaje, u radu su pronadene jo$ tri razine
»Spoznaja* unutar kojih su opisane Kibernetika 1 Teorija kaosa. Osim toga prikazano je kako
se pomocu teorije definira znanstveni, a kako strucni rad.

Primjena 1 proSirenje feorije je prikazano dvama primjerima.

U prvom primjeru se proucava klasi¢ni p2 €lan sa step ulazom. Sve varijable kojima se
opisuje ponaSanje p2 ¢lana svedene su na tri neortogonalna faktora: Prigusenje, Brzina i
Amplituda. Nadalje su izolirana 3 neortogonalna bipolarna tipa (taksona) p2 ¢lanova koji su
opisani kao:
1. Energija unutar objekta sa polovima: Masena (derivacijska) kontrola i Opruzna
(proporcionalna) kontrola,
2. Tranzicija sa polovima: Tvrdi prijelaz 1 Meki prijelaz (nacin prijelaza iz opruzne u
masenu kontrolu), 1
3. Akumulirana energija sa polovima: Mala energija sustava 1 Velika energija sustava.

Ovime je uspostavljena veza sa Il razinom teorije te je identificirano da Energija unutar
sustava predstavlja Perzistenciju, Tranzicija je predstavljena Upravljivoscéu, a Akumulirana
energija Edukatibilnoscu.

U drugom primjeru pronaden je ekvivalent tipovima u klasicnom smislu koji se definira kao
tip ponasanja u dinami¢kom smislu. Prikazani su razlozi zbog kojih se predlaze napustanje
koncepta objekt regulacije + regulator. Definirani su ekstremi spoznajnog pristupa kao
ispitivanje objekta / entiteta nezavisnim uzbudama sa jedne strane te objekt / entitet kao
servosustav sa druge strane. U dinamic¢kom smislu, spoznaje entiteta su prepoznate kao
linearne kombinacije formi vibriranja. Dobijen je generalni tip (forma) ponasSanja koja je
identificirana sa svrhom entiteta / objekta.

Kao mjera (dinamicke) ucinkovitosti projektiranog entiteta / objekta predlozen je od
projektanta potpuno nezavisan, spoznajni supanj djelovanja (1sp). On se definira kao omjer u
realnosti stvarno iskazanih 1 svih (ukupnih) spoznaja entiteta / objekta.
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SUMMARY

In this work, it is proposed wide and all-times Theory. A theory that analyses and encloses
everything. Term Everything is defined as whole World without any remainder in any sense.
In the center of Theory it was Comprehension allocated and such comprehension is defined as
set of rules that one entity dispose. The Entity is defined as any observed phenomenon. Rule is
global and unchangeable regulation.

The Definition of Global Comprehensive Theory:
1. There are global existing rules that exist always and everywhere,
2. General (main) rule is Comprehension,
3. There exist hierarchically lower inter-dependant Comprehensions.

The Comprehension is introduced as absolute criteria of the entity classification. Teleological
aim of any entity is the most probable cognition/comprehension i.e. of everything. Whereas
we study all, there are no random situations. The random occurrence is defined as the activity
of presently unknown entities.

The dynamic systems are analyzed in the same way as static. Time as a parameter is necessary
"only" for the purpose of registering the advancement / retrogression of the entity on the
comprehensive scale. Apart from the main validity of comprehension in the work, there have
been found three more comprehension levels inside, and by means of theory — Cybernetics
and the Theory of Chaos were described. Furthermore, it was shown, with the help of theory,
how can be scientific and professional articles defined.

The appliance and the expansion of the theory are shown with two examples.

In the first example the classical mass-spring-damper system with step input is analyzed. All
variables which describe the behavior of the mass-spring-damper system are reduced to three
non-orthogonal factors: Damping, Speed and Amplitude. Furthermore, there are isolated 3
non-orthogonal bipolar types (clusters) of the mass-spring-damper system described as:

Pole object inner energy — Mass (derivational) control — Spring (proportional) control.

Pole transition — Hard transition and Soft transition (the mode of transition from Spring to
Mass control)

Pole accumulated energy — Little system energy and Big system energy

With this, the link with the 2™ level of theory is established and it is identified that Energy
within the system represents Persistence, Transition is represented by Maneuverability, and
Accumulated energy by Educational function.

In the second example, there is an equivalent to the types in the most classical manner which
is defined as a behavioral type in dynamic sense. Reasons for which it is suggested to abandon
the concept object regulation + regulator are shown. Extremes of the comprehensive approach
as analyzing object / entity by independent excitations on one side, and object / entity as
servo-system on the other side are defined. In dynamic sense comprehension of an entity is
recognized as linear combinations of mode shapes. It was obtained a general type (form) of
behavior which is identified with the purpose of entity / object.

As a measure of (dynamic) efficiency of designed entity / object it is suggested by the
designer completely independent comprehensive efficiency level of operation (#gp). It is
defined as ratio of really expressed entity comprehensions and its all possible
comprehensions.
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POPIS OZNAKA I VARIJABLI

Oznaka Opis

% VAR postotak obja$njenog varijabiliteta u odnosu na ukupni varijabilitet

amr amplituda na rezonantnoj frekvenciji

amx maksimalno ubrzanje

BREL broj ukupnih direktnih relacija

BREM broj toc¢aka za emisiju informacija

BRLU ukupni broj linija (=brli+brzi)

BRPR broj toc¢aka za prijem informacija

BRSK broj direktnih relacija skeleta

BRSP broj spojnica

BRTO broj toc¢aka

BRVR broj zarobljenih tocaka (u vreci)

ddd prigusenje

el trajno regulacijsko odstupanje

Ep potencijalna energija na kraju

fpr faktor priguSenja

FY projekcija sile broj ¥ na faktor

IMNV minimalni broj koraka potrebnih za prijenos informacije u
najnepovoljnijem slucaju

IMXV maksimalni broj koraka potrebnih za prijenos informacije u
najnepovoljnijem slucaju

JEDS jednostavnost strukture

maxf frekvencija na kojoj je izdizanje amplitude = 10 % maksimalnog
(rezonantnog) izdizanja (visa frekvencija)

minf frekvencija na kojoj je izdizanje amplitude = 10 % maksimalnog
(rezonantnog) izdizanja (niza frekvencija)

m-mf = maxf— minf

mmm masa

mpa apsolutna maksimalna amplituda (t — podrucje)

mpp postotni prebacaj (t — podrucje)

mpt vrijeme maksimalne amplitude (t — podrucje)

NSET najudaljenija slobodna eksterna tocka

NSTO najudaljenija slobodna tocka opcenito

OBQY orthoblique faktor broj ¥

omb Sirina pojasa

omn nepriguSena vlastita frekvencija

omp priguSena vlastita frekvencija

omr rezonantna frekvencija

PRAV pravilnost



PRY
REPR
SIME
SSs

stp
TAXY
tra

tsmi
vmx
WFFuk
WFiuk
WFouk
WFpuk
Wukup
XXXX
ZAPO

T’Sp

projekcija na faktor / takson broj ¥
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1. UVOD

Jedno od najvaznijih svojstava po kojem se covjek odvojio od svoje okoline je moguénost
obrade velike koli¢ine informacija. Taj trend je pogotovo razvidan u zadnje vrijeme za koje se
moze rec¢i da predstavlja pravi informacijski ,,bum®, jer u danaSnje vrijeme lake dostupnosti
gomile informacija putem medija, interneta, knjiga, koli¢ina informacija jest stvarno ogroma.
No sli¢ni ,,bumovi* zasigurno su postojali 1 u proslosti. Otkri¢e govora, pisma ili tiskarskog
stroja za ono vrijeme vrlo vjerojatno je predstavljao veci ,,Sok* od danasnje ,,informaticke
revolucije®.

No da se ne bi ,,ugusili u svim tim informacijama uvjek je postojao, pa tako i danas postoji
suprotni trend kojim se nastoji informacije istog ili sliénog sadrzaja podvesti pod isti
zajednicki nazivnik, te tako zadrzati samo ono bitno od onih informacija koje su nam na
raspolaganju. Ili u najmanju ruku nastojimo zadrzati one informacije koje su nama kao
pojedincima bitne. Ako se malo pogleda u povijest vjerojatno nema Covjeka, a pogotovo
filozofa, koji nije pokuSao proniknuti u spiritus movens svijeta, tj svega §to nas okruzuje.
Objasniti informacije koje nas okruzuju sa manjim brojem pravila kojima se pokoravaju, te
proniknuti u sustinu neke pojave pravi je izazov. Zahvalju¢i ljudima koji su to u proslosti
radili danas imamo npr. Newtonov zakon ili npr. Fenomenologiju — znanost o bitnome.

Ali 1 oni koji nisu krenuli ,,filozofskim putem* i ako su bili uspjes$ni u svojim podrucjima,
prije ili poslije pokuSavali su svoje spoznaje proSiriti 1 na ostala ,,nemati¢na“ podrucja. Tako
se primjerice doslo na odredenoj razini spoznaje do maksimalne transparencije ili bolje receno
do identi¢nosti nekih mehanickih 1 elektri¢nih zakona, ili do slicnosti mikro i1 makro svijeta.
I1i, sli¢no tome, odavno je poznata ¢injenica da se proporcionalno, integracijsko i derivacijsko
djelovanje lako mogu preslikati u ponaSanje ¢ovjeka [1], dakako ne nekoj razini promisljanja.
No, ¢ini se da su ovakve spoznaje nekako ostavljene po strani i to po nacelu: ,,znamo mi da je
matematicki opis RLC elektri¢nog kruga 1 MDS mehanickog ,.kruga® matematicki identic¢an,
ali hajd'mo mi po starome* !

Ako uvazimo ovu ¢injenicu namece se zakljucak: identi¢nost matemati¢kog modela povla¢i
za sobom i neko opéenitije razmisljanje koje sve to zajedno opisuje. Postoji ,,neka logika“
koja mora objasniti zasto je to isto — pa dakle, to je neki zakon koji kaze da su takva
ponasanja pravilo. I toc¢ka ! Zasto, kako, ... e to je ve¢ drugo pitanje, ali ¢injenica da postoji
zajednicko pravilo jest utvrdena.

Ovaj rad predstavlja prijedlog takvih sveopdih pravila. Dakle ona koja vaze uvijek i
svugdje. Koja su vazila i koja ¢e trajno vaziti. Uostalom, ve¢ se ustanovilo da svi
»filozofiramo* 1 da svi radimo generalizacije. Pa kad ih ve¢ radimo, napravimo maksimalnu
mogucu !




2. METODOLOGIJA
2. 1. Pristup istraZivanju

Kako bi mogli pronaci pravila koja vaze svugde 1 uvijek portrebno je proucavati sve, odnosno
sve §to je postojalo 1 sve Sto ¢e postojati !

No, iako se ovo €ini apsolutno nemoguce, objasnimo na jednom primjeru kako je to ipak
moguce. Prisjetimo se npr. III Newtonovog zakona, zakona akcije 1 reakcije koji glasi:
wvakom djelovanju (akciji) suprotstavilja se po intenzitetu jednako i suprotno usmjereno
djelovanje (reakcija). Djelovanje dva tijela jednog na drugo jednako je i suprotno
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usmjereno.( F; = —F,)

Ovo pravilo se toliko Cesto koristi prilikom rjeSavanja brojnih zadaca 1 problema u strojarstvu
da ga se gotovo vise 1 ,,ne primjecuje®. Drugim rije¢ima pravilo je postao dio uobitajenog
nacina razmiSljanja svakog strojara. Je li ovo pravilo vrijedilo prije nego ga je Newton uocio ?
Ocigledno jest. A hoce li postojati u budu¢nosti ? Pa zasigurno ho¢e ! Ono moze biti
poopceno, moze postati dio nekog drugog, opCenitijeg pravila ali ono kao temelj koji opisuje
temeljnu interakciju dva fizi¢ka tijela bilo je i ostati ¢e svevremensko i sveprisutno !

Kao §to je reCeno, ovo pravilo moze biti integrirano, poop¢eno u neko ,,bolje*, opcenitije
pravilo, ali za predhodno navedenu razinu razmisljanja ono je apsolutno. Cak §to vise, veé
sada se to pravilo moze jednostavno poop¢iti 1 na jedno totalno drugacije podrucje npr. Na
odnose izmedu ljudi. Ako npr. nekoga verbalno napadnemo vrlo vjerojatno mozemo ocekivati
reakciju. Ovo vrlo vjerojatno ne znaci relativizaciju pravila, ve¢ samo znaci da reakcija ne
mora biti istog fipa kao 1 akcija. Mozda ¢e taj netko vidjeti da smo veci, jaci, opasniji, ili
mozda ,,nizih spoznaja“, pa ,nece reagirati ve¢ ,,zanemariti, odmaknuti se ili sli¢no. A
mozda ¢e nam uzvratiti 1 fizickim napadom. No u svakom slucaju reakcija ¢e postojati, bila
ona latentna ili stvarna ! Ovo je u psihologiji poznato kao reakcija napada ili reakcija obrane,
ovisno o aktivnosti napadnutog.

Ako se samo malo bolje razmisli o¢igledno je da se ovakvo pravilo moze protegnuti na bilo
Sto — dakle vazi opcenito. I danas 1 sutra 1 u mehanici 1 kod ljudi 1 .... Samo ga treba znati
pravilno primjeniti, tj. prepoznati ga u konkretnom slucaju !

Izvedimo iz ovoga prvu bitnu premisu ovog rada: svi dosadasnji zakoni moraju se mo¢i
objasniti u novopostavljenoj opcoj teoriji spoznaje. Ovo nadalje znaci da ¢e se u radu
krenuti od postulata da su pravila koja nas okruzuju primjenjiva svugde, kao npr. opisano
proporcionalo, regulacijsko 1 derivacijsko pravilo ili malo prije spomenuti Newton-ov zakon.
Jer inace nisu pravila !

Moze se doduse 1 postaviti hipoteza da ne postoji opce pravilo. To bi znacilo da skup pravila
koja vrijede u strojarstvu jednostavno ne vaze u elektrotehnici ili kod ljudi, planeta, itd.
Drugim rije¢ima to bi znacilo da ne postoje opc¢a pravila. No ,,problem* ove tvrdnje jest to da
su 1 strojevi 1 elektricni uredaju 1 ljudi 1 planete sastavljeni iz istog skupa ,.gradevnog
materijala®, samo su manje ili viSe slozeni. Nadalje, to znac¢i da oni slozeniji ,,samo‘ mogu
imati viSe nacina ponasanja, tj. mogu iskazivati viSe varijacija od onih manje slozenih. U sve
njih ugradeni su isti zakoni, samo su sve sloZzeniji prirodni zakoni prepoznatljivi kod
sloZenijih oblika.



Iz ovoga slijedi druga bitna premisa ovog rada, a glasi da za sve moguce objekte postoje
univerzalna pravila. No, ako postoje univerzalna pravila za sve objekte, namece se logi¢an
zaklju¢ak da onda 1 metode proucavanja objekata imaju nekakav zajednicki dio. Pa dakle i
metode upravljanja, regulacije i vodenja imaju dodirne tocke sa svim ostalim podruc¢jima.

Sukladno svemu re¢enome u srediSte proucavanje stavlja se sve §to postoji ! Pod sve se
podrazumjeva sve, bez ostatka, dakle bilo Sto postoji.

Kako je ovo realno tehnicki nemoguée obuhvatiti, uzeti ¢e se iz toga svega slu¢ajan
reprezentativan uzorak, te temeljem njega objektivno proucavati sve. Ovo znaci da se ne
smije krenuti iz nekog konkretnog podrucja npr. automatske regulacije, jer ¢e se tako imati
efekt nezeljene selekcije tj. aspekt uzeg podrucja promatranja. Ovakav pristup bi automatski
znaCio gubitak reprezentativnosti proucavanih objekata i ulazak u, za ovaj rad, nezeljeno
konkretno podrucje, barem dok se ne pokazu opca pravila. Poslije mogu 1 konkretni primjeri.

Kako odabrati uzorak tj. kako objektivno odabrati entitete (objekte) ? Kako izbje¢i zamku
makar 1 nehoti¢nog odabira podrucja kojeg osobno najbolje poznajemo ? A u isto vrijeme da
dobijemo konzistentan prostor proucavanja.

Cini se da je tada kao prostor prou¢avanja najbolje odabrati maksimalno apstraktno
podruéje. To je vjerojatno maksimalno poopéenje koje je za ovakav pristup moguce. Tada je
1 transparancija na sva ostala poznata ali 1 ,,poznata® podrucja maksimalna. Osim problema
objektivnog odabira objekata u ovako apstraktno postavljenom problemu namece se i zadaca
izbjegavanja proizvoljnog ili Spekulativnog tumacenja dobivenih rezultata.

2. 2. Prostor istrazivanja

Osim navedenih problema, treba uzeti u obzir i druga realna ograniCenja (vremenska,
tehnicka, ...). Stoga su za prostor istrazivanja odabrani objekti koje je mogucée smjestiti u
raster 9 x 9.

No, osim crteza za opis objekata potrebno je mnogo viSe. Potrebno je odrediti prostor
egzistencije objekta. Pod ovime se podrazumjeva da pomocu n varijabli (ili parametara)
mozemo opisati, u idelnom slucaju 100 % varijacija objekata u tako definiranom prostoru.

2.3. Model

Pod fenomenoloskim modelom, a u svrhu spoznavanja bitnih odrednica takvog prostora, u

skladu s ciljevima oc¢ekuje se utvrdivanje konstantnih zakonitosti koje vladaju unutar njega, 1

opisuju se skupom parametara (varijabli) koji razapinju multidimenzionalno podrucje

spoznaje.

Dakle, unutar bilo kako odredenog n-dimenzionalnog prostora, egzistira skup konstantnih k-

dimenzionalnih zakonitosti.

Kriteriji za definiciju prostora u ovom radu jesu :

- pretpostavka o univerzalnosti zakonitosti,

- dovoljna razluc¢ivost metodologije za otkrivanje svih zakonitosti, bez obzira na
dimenzionalnost 1 longitudinalnost prostora,

- jednostavnost tehnickog provodenja istrazivanja.



2.4. Uzorak varijabli

Kako bi se podrucje spoznaje moglo 1 opisati, pa i1 razapeti, potrebno je odrediti skup u tom
podru¢ju manifestnth i ne medusobno kolinearnih varijabli. Dakako, buduéi je skup
manifestnih varijabli teorijski beskonaCan, treba odabrati one koje ¢e biti reprezentanti
trazenih zakonitosti analiziranog prostora, tj. bira se uzorak varijabli iz populacije varijabli uz
uvjet reprezentativnosti. Za potrebe ovog rada konstruirano je ukupno 66 varijabli, u prvom
koraku je zadrZano njih 48 dok je za kona¢nu aplikaciju zadrZano njih 18, u skladu s njihovim
metrijskim karakteristikama (dobijenim na temelju informacija o maksimalnoj pripadnosti
istrazivanom podrucju spoznaje, ali i na temelju informacija o njihovoj faktorskoj valjanosti).
Varijable su prikazane fablicom 2.4.1. i 2.4.2.

Primjenjene varijable :

Napomena: varijable oznaCene sa zvjezdicom (*) nisu linearno nezavisne, te se zato ne

apliciraju skupno.

moguci tipovi varijabli: 1 - izmjerena varijabla; 2 - procjenjena varijabla.
S.varij. | opis varijable mjerno podrucje | tip | nap.
BRPR [ broj to¢aka za prijem informacija cjelobrojno kontin. 1
XXXX [ broj zarobljenih pozicija ukupno cjelobrojno kontin. 1
BRSK [ broj direktnih relacija skeleta cjelobrojno kontin. 1
BRTO | broj tocaka cjelobrojno kontin. 1
JEDS | jednostavnost strukture 1,2,3,4,5 2
REPR | reproducibilnost 1,2,3.4,5 2
NSET | najudaljenija slobodna eksterna tocka cjelobrojno kontin. 1
NSTO | najudaljenija slobodna tocka opcenito cjelobrojno kontin. 1
PRAV | pravilnost 1,2,3.4,5 2
SIME | simetri¢nost 1,2,3.4,5 2
IMNV [ minimalni broj koraka potrebnih za prijenos | cjelobrojno kontin. 1

informacije u najnepovoljnijem slucaju
IMXV | maksimalni broj koraka potrebnih za prijenos | cjelobrojno kontin.
informacije u najnepovoljnijem slucaju

BREM | broj tocaka za emisiju informacija cjelobrojno kontin. 1
BRSP | broj spojnica cjelobrojno kontin. 1
BRLU [ ukupni broj linija (=brli+brzi) cjelobrojno kontin. L]*
BRVR | broj zarobljenih tocaka (u vreci) cjelobrojno kontin. 1
BREL [ broj ukupnih direktnih relacija cjelobrojno kontin. 1
ZAPO | broj praznih zarobljenih pozicija cjelobrojno kontin. 1

Tablica 2.4.1 — popis varijabli modela



S.varij.

opis varijable

mjerno podrucje

-
ekl
=

nap.

BRCV | broj ¢vorova cjelobrojno kontin. 1
BRLI | broj ravnih linija cjelobrojno kontin. 1
BRPI | broj slobodnih zavrSetaka (pipaka) cjelobrojno kontin. 1
BRSE | broj segmenata cjelobrojno kontin. 1
BRZI | broj zakrivljenih linija cjelobrojno kontin. 1
BSSS | broj segmenata slobodnog prostora cjelobrojno kontin. 1
CJEL | cjelovitost 1,2,3,4,5 2
DIJU | dijagonalna usmjerenost 1,2,3,4,5 2
DINA | dinami¢nost 1,2,3,4,5 2
HORU | horizontalna usmjerenost 1,2,3,4,5 2
1ZVO | izvornost 1,2,3,4,5 2
KUTI [ kut zakreta osi inercije realno kontinuiran L|*
LIPO | estetski dojam 1,2,3,4,5 2
MIPO [ polarni moment inercije realno kontinuiran L|*
MIXX | moment inercije po X 0s-1 realno kontinuiran I[*
MIXY | centrifugalni moment inercije realno kontinuiran L|*
MIYY | moment inercije po y 0s-i realno kontinuiran I[*
MOPO | polarni moment otpora realno kontinuiran I[*
MOTX | moment otpora po X 0s-1 realno kontinuiran I[*
MOTY | moment otpora po y 0s-1 realno kontinuiran I[*
OMIJR | omjer visina / Sirina realno kontinuiran 1
ORIP | prepoznatljivost ovisno o orijentaciji 1,2,3.4,5 2
PINX | polumjer inercije po X 0s-i realno kontinuiran I[*
PINY | polumjer inercije po y os-i realno kontinuiran I[*
SICC | kapacitet za vodu (si¢) cjelobrojno kontin. 1
SMNYV | najpovoljniji broj ,,smocenih* to¢aka cjelobrojno kontin. 1
SMXYV | najnepovoljniji broj ,,smocenih* to¢aka cjelobrojno kontin. 1
TEZC | udaljenost tezista od centra objekta realno kontinuiran 1
UOCL [ uocljivost 1,2,3,4,5 2
VERU | vertikalna usmjerenost 1,2,3,4,5 2

Tablica 2.4.2. — ostale varijable




2. 5. Uzorak entiteta

U definiranom dvo-dimenzionalnom prostoru moguca je egzistencija kona¢nog, ali iznimno
velikog broja entiteta. Iz tog razloga, a i u skladu s teorijom vjerojatnosti i zakonom velikih
brojeva, ocigledno je kako je neophodno odrediti dovoljno veliki uzorak entiteta, kako bi se
eliminirale stohasticke varijacije projektiranja uzorka i1 sistematske greske, koje bi mogle
kontaminirati rezultate 1 deformirati sliku o op¢im zakonitostima.

Stoga je definiran broj entiteta koji po tim kriterijima zadovoljava sve uvjete korektnog
provodenja istrazivanja, a taj broj je 700. Od posebnih uvjeta koje entiteti moraju zadovoljiti
jos$ je samo dodan takav po kojemu ne smije biti takvih dva ili vise istih entiteta.

S obzirom na relativno veliku koli¢inu informacija 1 relativno mali raster u kojem su entiteti
prikazani, osim prikaza svih entiteta u rasteru (slike 2.5.3 i 2.5.4.), oni su prikazani i u
vektorskom formatu (slike 2.5.1 i 2.5.2.). Ovo ¢e biti od velike pomo¢i prilikom identifikacije.
Napomenimo jo$ da svjetlije tockice predstavljaju ,,tockice u vre¢i®; one nisu dio konstrukcije
ali ipak pomazu brzem prijenosu informacija te sudjeluju u ukupnom broju tockica.

2. 6. Metode obrade podataka

Za obradu podataka, osim preliminarnih procedura, sukladno ciljevima, moguénostima
provjere hipoteza i modelu, odabran je multivarijantni pristup, i1 to Taksonomska analiza pod
modelom polarnih taksona (E. ZakrajSek, 1974) takoder prikazana u [26]. Ova procedura
osigurava prepoznavanje tipova entiteta po dominantnim karakteristikama na nacin da
maksimizira polozaj dijametralno suprotnih entiteta u okviru jedne karakteristike (taksona).
Dakako da su dopuStene neortogonalne relacije izmedu taksona. Procedura takoder daje
informacije o opisu taksona varijablama, a dopusta da jedan entitet bude projiciran na jedan ili
viSe taksona, Cime se osigurava izuzetno precizna identifikacija tipova, pa dakle 1
mehanizama koji entitete strukturiraju, Sto znaci da je osiguran opis o¢ekivanih zakonitosti u
kojemu sudjeluju sve informacije.

Osim ove procedure koriStena je modificirana /ndifg procedura prikazana takoder u [26]. Ova
procedura se koristi za otkrivanje spoznajnih procesa entiteta.
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Slzka 2.5.1. Entiteti od E001 do E480 — vektorski format
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Slika 2.5.2. Entiteti od E481 do E700 — vektorski format
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Slika 2.5.4. Entiteti od E141 do E700 — rasterski format
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2.7. Temeljni pojmovi

Kako bi se olakSalo pracenje rada 1 izbjegle moguce nejasno¢e u ovom dijelu su zadani neki
pojmovi za koje se smatra da su izuzetno vazni u radu. Ovo je napravljeno iz razloga da se

naglasi vaznost ali isto tako da bi se izbjegao moguci nesporazum.

Istina Nepobitna ¢injenica.

Sve Cijeli svijet bez ikakvog ostatka u bilo kakvom pogledu, i bez ma
kakvih ograni¢enja u bilo kojem smislu.

Prostor Jasno odredeni dio neke cjeline koji se od svega ostalog razlikuje
po svojim jasno definiranim specificnim granicama.
Dio prostora koji ima makar intiutivne granice prema okruzenju i

Sustav koji ima interakcije s tom vanjskom sredinom u nekom
definiranom prostoru.

Entitet / Objekt Bilo kakva registrabilna pojava imanentna nekom prostoru
Trajno 1 nepromjenjivo pravilo koje egzistira u bilo kako

Zakonitost zadanom prostoru i kojemu se sve u tom prostoru bezuvjetno
podvrgava.

. Izolirano pojedinac¢no pravilo od ¢ije funkcije zavise bilo kako

Mehanizam . . .

definirane manifestacije.
. . Uredenost zakonitosti u jasno strukturirane mehanizme razli¢itih

Hijearahija . e e
redova od nizih prema viSima ili obrnuto.

Razina Dosegnuti stupanj razvoja u ovladanosti (spoznatosti) zakonitostima.

. Skup zakonitosti kojima neki entitet vlada (koje je entitet spoznao) na

Spoznaja o

nekoj razini.
. Skup komplementarnih spoznaja koje ukljuuju spoznaje

Teorija O .

razli¢itih razina.

Tablica 2.7.1. — Osnovni pojmovi

Temeljne informacije i logicke premise

U ovom dijelu su navedene spoznaje i ¢injenice koje se ne¢e posebno dokazivati.
Pri tome je moguce utvrditi slijedece logicke premise na koje se ovaj rad oslanja :

1. “Elementarno Sto je potpuno sigurno jest da svi, ma kakvi, entiteti postoje, jer ako ne

postoje nema daljnje rasprave !”

Ako entiteti uopce ne postoje, ne postoji ni materijalni svijet.

2. Ako entiteti nisu razli€iti onda je samo jedan.

Ako postoji samo jedan jedini entitet tada nema apsolutno nikakve razlike u bilo kojem
pogledu. Ako nema razlike, nema ni procesa jer je razlika preduvjet odvijanja bilo kakvog
procesa. Ako nema procesa niSta se ne deSava. U ovom slucaju sve je stalno 1 nepromjenjivo
te je daljnja rasprava nepotrebna.

3. Ako ima viSe entiteta i oni su razli¢iti, onda su u njih oc¢ito ugradene razliite spoznaje.

Entiteti imaju razli¢ite spoznaje. Kako bi bila odrziva, ova tvrdnja mora evidentno zadovoljiti
uvjet prema kojemu je bitno spoznavati, dakle sve vise 1 vise.
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Uvjet je zadovoljen ako se spoznaje sve viSe 1 viSe iz nekog dovoljno jasnog razloga, a taj
razlog je : spoznati SVE ! To znaci, naravno, da ¢e se spoznavati dok se ne dosegne SVE, tj.
cijeli svijet bez ikakvog ostatka u bilo kakvom pogledu, i bez ma kakvih ogranicenja u bilo
kojem smislu. A zasto je bitno spoznati SVE ? Zato jer tek kad je spoznato SVE postignuti su
u cijelosti 1 bez ostatka svi moguci ciljevi 1 dosegnuta je kompletna znanstvena (i svaka druga)
Istina.

4. Razlike su uvjetovane sposobnostima entiteta

Ako medu entitetima postoje razlike definirane stupnjem razvoja, to znaci da su te razlike
ustvari rezultat moguénosti ma kako definiranih entiteta da se maksimalno realiziraju u
zadanim uvjetima, u smislu spoznaje prostora ili razine u kojoj se nalaze.

5. Entiteti egzistiraju u nekom prostoru !

Dakako da odredeni uvjeti ne moraju podjednako odgovarati svim entitetima za njihovu
spoznajnu realizaciju, zbog Cega 1 jesu prisutne razlike izmedu entiteta. Buduci entiteti
egzistiraju u nekim uvjetima, podru¢je monotonih promjena uvjeta ili stabilno podrucje bez
ikakvih promjena uvjeta u kojemu neki entitet egzistira i realizira se zove se Prostor!

Prostor egzistencije

Uzmimo uzorak od m reprezentativnih entiteta iz nekog prostora proucavanja. Uzmimo
takoder 1 n reprezentativnih varijabli kojima mozemo opisati u idealnom slucaju sve varijacije
uzetth entiteta. U ovom slucaju kazemo da smo razapeli n — dimenzionalni prostor
egzistencije entiteta.

Ovaj prostor se moZe konkretizirati sa n — dimenzionalnim vektorskim prostorom $to je u
ovom radu 1 ucinjeno. No, to nije iskljucivi uvjet. Moze se odabrati i nekakav drugi nacin
(prostori neeuklidske metrike, ...); to je naceno ,,nevazno®, sa pozicije ovog rada radi se
»samo*“ o alatu koji nam pomaze da otkrijemo $to to ustvari proucavamo. Rijec ,,nevazno*
nije slu¢ajno u navodnicima — u uvodu je reCeno da nam i matematicki alat daje mnogo
informacija. Ili ako parafraziramo d'Alambert — ovo zapaZanje o algebri: ,,Algerbra je
darezljiva, cesto daje vise nego Sto se od nje trazi.“ mozemo kazati: ,,Matematika je
darezljiva, Cesto daje vise nego Sto se od nje trazi.* uz dodatak ,,ali to nije uvijek vidljivo*.

Primjer 1. Neka je zadatak prouCavanje grede nekih odredenih svojstava (duzina, ...)
ucvrséene na dva kraja. Neka u okolini pronademo m reprezentativnih greda od svih mogucih
greda (zadanih svojstava) koje uopce postoje. Neka su one opisane sa n progiba na n razli¢itih
mjesta. U ovom slucaju gredu smatramo entitetom, a progib varijablom. Tada za svaku
pojedinu gredu kazemo da egzistira u n — dimenzionalnom prostoru, tj. svaka greda se moze
opisati sa n — varijabli.

Primjer 2: Uzmimo jednu gredu istih svojstava kao 1 u predhodnom primjeru te promatrajmo
njeno dinami¢ko ponasanje na nacin da u reprezentativnom broju vremenskih trenutaka
opiSemo trenutne vrijednosti sa istih n — varijabli iz predhodnog primjera. Moze se ustvrditi
da dinamicka reprezentacija grede egzistira u n — dimenzionalnom prostoru ili §to je isto,
prostor egzistencije greda promatran dinamicki jest n — dimenzionalan.
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Tvrdnja I: Prostori egzistencije u prvom i drugom primjeru su identi¢ni.
Tvrdnja 2: Predhodna tvrdnja vrijedi opCenito; za bilo koje objekte/entitete.

Obrazlozenje Tvrdnje I: neka je u prvom slucaju zadan skup A4 kao skup svih mogucih
polozaja grede. No tada se u skupu A4 nalaze i1 svi dinamicki polozaji iz Primjera 2. 1 to iz
jednostavnog razloga $to su u skupu A4 svi mogu¢i slucajevi, dakle u 2. sluaju ne moze
nastupiti slu¢aj koji nije u 4. A kako je iu 1. 1u 2. sluaju uzet reprezentativan skup nije bitno
jesu li ta dva skupa identi¢na, ¢ak StoviSe mogu biti 1 potpuno razli€iti; to nije ni bitno za
istrazivanje. Bitan je prostor egistencije. Time je dokazana Tvrdnja 1.

No, ovo razmiSljanje se moze poop¢iti na nacin da nije bitno koji su konkretni entiteti/objekti.
Time je dokazana 1 Tvrdnja 2.

Predhodno razmisljanje nam dopusta ,brisanje” granice izmedu dinamickog i statickog
proucavanja entiteta/objekata. Jedino je bitno da dobro odredimo prostor egzistencije.



13

3. CILJEVI I HIPOTEZE

Ako egzistira ma kakav nadredeni mehanizam koji "upravlja" ponasanjem neke velike
skupine entiteta u nekom ma kako odredenom prostoru tada je prikladnim istrazivackim
modelom moguce utvrditi pravila "ponasanja" unutar te skupine, 1 otkriti o kakvom se
mehanizmu radi i1 kojim se parametrima moze opisati. Ovo sve, naravno, uz poznatu pogresku
zaklju¢ivanja. Nadalje, ukoliko se odabirom razli¢itih entiteta 1 parametara dobivaju takvi
mehanizmi koji pokazuju perzistenciju 1 prepoznatljivost, tada je jasno da ustvari
predstavljaju svojstva ili karakteristike tih uzoraka. I konacno, ako su egzistentni u razli¢itim
uvjetima ili ith je moguce objasniti dinamicki, tada je jasno da se ne radi samo o svojstvima
ve¢ o zakonitostima. Zatim treba dosta rigorozno provijeriti postoji li konzistentan, a uz to
konacan 1 relativno mali broj takvih zakonitosti, tj. stalnih 1 prepoznatljivih relacija objekata
ili utvrdenih zakonitosti.

U ovako zahtjevnom slucaju, tj. postavljanju temelja Opce teorije spoznaje, ostaje joS samo
provjera invarijantnosti takvih zakonitosti, 1 to kako u vremenskoj i prostornoj dimenziji, tako
1 u prostoru svih multidisciplinarnih podru¢ja. Ovdje se ofevidno radi o transparentnosti
postavljenih temelja na sve druge moguce, bilo kako postavljene, uvjete, ogranienja ili
primjene opcenito. U skladu s navednim u prethodnim poglavljima, razvidno je kako se trazi i
ocekuje cjelovitost referentnih kategorija koje opisuju model spoznajnog procesa, ali zbog
evidentne univerzalnosti svih pojava 1 pretpostavki, takoder 1 cjelovitost rezultata,
interpretacije, pa 1 eventualne primjene tako dobivenih spoznaja.

Prvi cilj rada jest: Pod fenomenoloskim modelom, a na temelju odabranog uzorka entiteta,
uzorka varijabli 1 postupaka transformacije podataka — utvrdivanje koherentnog prostora u
kojemu leze sve bitne karakteristike neke pojave, procesa ili skupa objekata, tj. ona svojstva
koja smatramo zakonitostima. Ovo mozemo, uz samo malo maste nazvati razapinjanje
konzistentnog prostora u kojemu egzistiraju temeljni spoznajni mehanizmi.

Nulta hipoteza bi glasila da je nemoguce razapeti takav multidimenzionalni prostor u kojemu
egzistiraju sve zakonitosti spoznajnih procesa. tj. da takvih jasnih konzistentnih pravila tj.
zakonitosti nema, pa ih dakle ni istraZzivanjem nije moguce izolirati. To je dakle utvrdivanje
konacnog, stabilnog 1 malog broja konzistentnih pravila "ponaSanja" ma kako definiranog
uzorka entiteta iz neke populacije entiteta, opisane ma kako definiranim uzorkom varijabli iz
neke populacije varijabli.

Drugi cilj rada, a direktno povezan s prvim jest: Ako je prethodna hipeteza odbacena tada
stupanj objaSnjenosti svih varijacija (koje mogu egzistirati ¢ak 1 pod stohastiCkim
pretpostavkama) takvog prostora mora biti poznat, 1 maksimalan.

Nulta hipoteza bi glasila da nece biti poznat stupanj objasnjenosti varijacija promatranih
parametara u prostoru u kojemu egzistiraju odabrani entiteti, tj. kvantificirana pogreska
modela nece biti poznata.

Treci cilj, a direktno u svezi s drugim jest: Ako je prethodna hipeteza odbacena, tada stupanj
objasnjenosti svih varijacija pretpostavljenog multidimenzionalnog prostora nuzno mora biti
jako visok, 1 to toliko da dopusta generalizaciju i transparenciju dobivenih rezultata.

Nulta hipoteza bi glasila da je stupanj objasnjenja svih varijacija definiranog prostora 1
entiteta opisanih parametrima premali te da ne dopuSta generalizirano zakljucivanje, Sto
zasigurno niti ne dopusta generalizaciju u pravcu Opce teorije spoznaje.
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Cetvrti cilj rada jest: ako je prethodna hipoteza odba¢ena, utvrditi relacije izmedu dobivenog
skupa reprezentativnih odnosno latentnih mehanizama, tj. svojstava razapetog prostora.

Nulta hipoteza bi glasila da izolirani mehanizmi koji karakteriziraju razapeti prostor stoje u
nultim relacijama, tj. da su ortogonalni.

Peti cilj rada jest: Ako je prethodna hipoteza odbacena, utvrditi egzistenciju nadredenih, i
eventualno generalnog mehanizma, od kojih ovise sve varijacije rezultata u utvrdenom
prostoru. Ovo bi znacilo da se oCekuje egzistencija mehanizama viSeg reda, povrh kojih u
svakom slucaju stoji generalni spoznajni mehanizam.

Nulta hipoteza bi glasila da ne postoji globalni mehanizam najviSeg reda od kojega ovisi
funkcija njemu podredenih mehanizama.

Sesti_cilj rada jest: Ako su utvrdeni bilo kakvi mehanizmi viseg reda, tada je potrebno
ustanoviti o kakvim se mehanizmima radi, a §to se postize opisom tih mehanizama uz pomo¢
varijabli koje ga najbolje opisuju.

Nulta hipoteza bi glasila da nije moguce skupom odabranih varijabli opisati mehanizam viSeg
reda od kojeg ovisi "ponaSanje" mehanizama niZeg reda.

Sedmi cilj rada jest: Ako su utvrdeni bilo kakvi mehanizmi viSeg reda, tada je potrebno
ustanoviti njihov tipoloSki karakter, tj. koji entiteti 1 s kakvim karakteristikama ponajbolje
opisuju te mehanizme.

Nulta hipoteza bi glasila da nije moguce skupom odabranih entiteta opisati mehanizam viseg
reda od kojeg ovisi "ponaSanje" mehanizama niZeg reda.

Osmi cilj rada jest: Pod pretpostavkom da su za sve prethodne ciljeve prihvacene alternativne
hipoteze, o€ito je da je postavljen skup pravila u kojima se to¢no znade na koji nacin ¢e se
do¢i do klju¢nih 1 globalnih spoznaja za neki zadani problem. Medutim, ako je odrziva i
pretpostavka o univerzalnosti prostora egzistencije, tj. ako je irelevantno kakav je prostor koji
se proucava (a dakako 1 kakvi su odabrani entiteti 1 parametri za procjenu) tada je jasno da ¢e
ta pravila tj. zakonitosti biti invarijantni na logicke premise odredenja prostora. A tada Ce 1
transparentnost spoznaja iz prethodnih hipoteza biti maksimalna, 1 protezat ¢e se preko svih
mogucih logickih konstrukata.

Nulta hipoteza bi glasila: Spoznaje dobijene ovim istrazivanjem primjenjive su na SVE
spoznaje, kako u prosSlosti utvrdene, jednako tako i danas spoznate, a i one koje se tek
oCekuju. Isto tako 1 na parcijalna znanja uskog opsega, ali 1 na globalna. I jednako na sve
vrste 1 tipove entiteta, npr. "Zivo" 1 "nezivo", itd., itd. Budu¢i je dokazivanje ove hipoteze
izuzetno sloZeno (ali ne 1 nemoguce), tj. skop€ano s velikim tehnickim poteSko¢ama, u ovom
radu za dokazivanje ove hipoteze izvrsit ¢e se komparacija s reprezentativnim modelima u
raznim podru¢jima 1 disciplinama. Stupanj kongruentnosti spoznaja iz tih podrucja i disciplina
sa zakonitostima dobijenim u ovom istraZivanju bit ¢e provjera vjerodostojnosti i zakonitosti
same hipoteze. Svim zaintersiranim istrazivaCima ostaje zadaca konkretna provjera, ali 1
primjena rezultata ovog istraZivanja za rjeSavanje konkretnih problema u pojedinim
podru¢jima 1 segmentima fundamentalnog ili aplikativnog djelovanja.
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4. REFERENCE
4. 1. Automatska regulacija u Sirem smislu

U [1] navodi se kako se joS od pocetka civilizacije pojavljuju strojevi koji zamjenjuju
covjekov fizi€ki rad. Masovnija primjena strojeva bitna je za ljudsku povijest te ona
obiljezava eru mehanizacije — prvu industrijsku revoluciju. Tada su strojevi mogli izvrSavati
samo rutinski slijed operacija. Kasnije, u 19. stoljecu, strojevi se primjenjuju 1 za slozenije
operacije medutim za izvrSavanje takvih operacija nuzan je nadzor stroja, dakle upravljanje je
u pocetku obavljao Covjek, a tek kasnije mehanicki regulator. Ovo se moze smatrati pocetkom
koncepcije po kojoj se pod cjelinom smatra objekt regulacije + regulator. Ovakav pristup je
prisutan 1 danas u modernoj teoriji automatske regulacije, npr. [2, 3]. Ova opcepoznata
definicija je navedena iz razloga $to ¢e se kasnije u radu predloziti drugaciji pristup.

U [2] se naglasava vaznost poznavanja varijabli stanja sustava, ne samo izlaza, bez kojih
nema ucinkovitog upravljanja, regulacije ili vodenja procesa. Sa pozicije ovog rada to znaci
da se poblize (teorijski apsolutno tocno) opisuje objekt kako bi znali koji je njegov prostor
egzistencije. lako su metode opisa problema razli¢ite u sustini se radi isto: opisuje se objekt
(reprezentativnim) varijablama. U [2] se takoder ukazuje na moguénost redukcije reda sustava
naravno po kriteriju da se promatraju dominantne svojstvene vrijednosti. Sli¢an pristup je
koristen i u ovom radu.

U [3] se navodi ,,Sve izrazeniji razvoj tehnickih sistema implicira kontinuirano povecanje
stupnja njihove automatizacije. Ako predhodnu tvrdnju promatramo na nacin da isklju¢imo
onoga koji je projektirao 1 izradio tehnicke sustave (Covjek) 1 promatramo iskljuc¢ivo tehnicki
sustav, moze se zakljuciti da je on kao objekt spoznajno napredovao. Jer gledajuc¢i samo
rezultate koje nam tehniCki sustav daje, neminovno se dolazi do zakljucka da je on sve
kvatitetniji te se nuzno zakljucuje da je spoznajno napredovao !

Nadalje se navodi ,,Takav trend vodi konceptu totalne automatizacije, gdje se sve funkcije
tehnickog sistema odvijaju automatski, uz neprekidno adaptiranje u odnosu prema
promjenama u sistemu i/ili okolini (okruzenju) promatranog sistema.*“ Ova tvrdnja znaci da
koncept totalne automatizacije nastoji eliminirati nezeljena djelovanja bez ulazenja u razloge
njihovog nastanka, dakle zadatak automatizacije je oCuvanje postojeceg (funkcionalnog)
stanja. Ovo predstavlja tipicni kiberneticki pristup.

Sa druge strane u ovom radu slu¢ajne smetnje ne postoje (proucava se sve) — smetnje se
definiraju kao drugi trenutno nepoznati objekti koji takoder egzistiraju u prostoru
proucavanja. Napomenimo da ti objekti mogu biti smatrani nevaznima ali to se ne moze
tvrditi dok ih se ne identificira, utvrdi nac¢in njihovog utjecaja, te objektivno utvrdi greska
zbog takvog zanemarivanja.

Nadalje u [3] u dijelu ,,Ekspertni sistemi i umjetna inteligencija“, razmatraju se slozeni sustavi
te ukazuje na sve vecu brzinu elektronickih uredaja (procesora) koji zbog svoje ,,lake*
dostupnosti 1 izuzetne racunske snage obrade, predstavljaju buducnost u automatskoj
regulaciji. Razmi$ljaju¢i na ovaj nain joS viSe se povecava jaz izmedu objekta vodenja i
regulatora koji je na ovaj nacin u vecini slu€ajeva slucajeva bitno brzi od objekta regulacije.
No, ta brzina nece rasti u nedogled, a 1 paralelno procesiranje ¢e imati svoja ogranicenja.
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Koriste¢i prednosti ovog pristupa ,lako* se u takav regulator mogu smyjestiti 1 slozeni
algoritmi upravljanja. Prednosti su jednostavna i viSe ili manje univerzalna primjena ovakvih
regulatora, no, sustina odnosa koji su doveli do poremecaja, Sto oni znace, zasto su nastali itd.,
ostaje nepoznato. Problem jest rijeSen, sustav se uglavnom ponasa ocekivano ali zaSto je
problem nastao, hoce li nastati ponovno, kako ¢e sve to zajedno dugoroc¢no utjecati na objekt
regulacije, ostaje nepoznato.

Sli¢an problem se javlja 1 kod neuronskih mreza. Naime kao §to je poznato neuronske mreze
se sastoje od ulaznog, skrivenog 1 izlaznog sloja. Logika koju mreza treba nauciti pohranjena
je u srednjem sloju [4]. Predmet istraZivanja neuronskih mreZa usmjeren je isklju¢ivo prema
rezultatu, ne razmatra se zasto je mreza bas takva kakva je, moze li biti drugacija, koja je
logika strukture mreze ili drugim rijeCima ne ulazi se u sustinu same mreze a time onda ni
problema koji se proucava / rjeSava. Ovaj pristup nam nudi rijeSenja koja su kvalitetna, ali
logika samog regulatora konceptu nije interesantna a samim time je 1 nepoznata.

Ovo logicki podsjeca na princip eksterne linearizacije [3] (str. 287), gdje se nelinearnosti
objekta upravljanja kompeziraju istim takvim ali ,,inverznim“ nelinearnostima unutar
regulatora koje se onda medusobno ponistavaju, te se izvana gledano ponovno ima linearan
sustav koji se onda ,lako* regulira. No 1 ovdje ostaje problem da nam nije poznato ,,5to se
krije ispod povrSine* tj. nepoznata nam je sustina.

Ovakav pristup je ekstremiziran u radovima [5 ,6]. Tako je u radu [5] gdje se pomocu
adaptivne neizrazite logike regulira sustav sa jednim ulazom 1 jednim izlazom, ali objekt
regulacije je nelinearan 1 potpuno nepoznat. Sli¢no u radu [6] se takoder razmatra adaptivni
regulator sa neuronskom mreZzom koji takoder ne zahtijeva poznavanje objekta regulacije ali
uz neka ogranicenja.

Primjena ovakvih ili jo§ univerzalnijih regulatora zasigurno donosi brzi rezultat ali s obzirom
da nam je suStina nepoznata zasigurno u mnogim podrucjima brzo donosi i probleme. To
mozda nije toliko ocito u tehni€kim sustavima, ali ako pogledamo upravljanje vecim
socijalnim skupinama precesto se tezi konkretnom rezultatu dok se problemi koji se pri tome
javljaju ostavljaju nerijeSenima ili pak samo djelomi¢no rijeSenima. Ovakvo ponasanje kasnije
donosi brojne probleme poput danas gotovo uobifajenog nasilja, ozonskih rupa, teSkih
ekoloskih poremecaja 1 sl.

Sli¢ne primjedbe vaze i za fuzzy logiku gdje joS, osim spomenutog, ostaje 1 problem sustava
sa veéim brojem ulaza / izlaza. U tom smislu npr. u radu [7] predloZen je postupak
poboljsanja ovog pristupa. Takoder je pokazano na primjeru da ovakav pristup daje bolje
rezultate od klasi¢nog pristupa osobito kod slijedne regulacije.

Sasvim suprotan pristup je prikazan npr. u [8] gdje se vr$i poopcenje dinamickih sustava. To
je ucinjeno na nacin da se rjeSavaju problemi pristupa preko opc¢ih dinamickih veli¢ina. Tako
su definirane: pohranjena veli¢ina, tok 1 napor, zatim koeficijent kapaciteta, koeficijent otpora
1 koeficijent inercije. Pronadeni su odgovaraju¢i ekvivalenti u mehanickim procesima,
elektricnim procesima, kemijskim procesima, toplinskim procesima te procesima pohrane
(tekucine, plinovi) 1 za toplinske procese. Ovakav naCin proucavanja nuzno dovodi do
poopcenja, a vjerojatno osigurava i1 daljnje analogije te dublji uvid u prirodne procese i
pojave.
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Problem ovakvog pristupa je slozenost pa se u zadnje vrijeme teziste istrazivanja prebacilo na
neuronske mreze, neizrazitu logiku 1 njihovu kombinaciju. Ovo se narocito odnosi na
probleme sa izrazito velikim brojem osnovnih parametara npr. pri prepoznavanju oblika u
okolini ili prikom potrebe za upravljanjem hoda robota u realnim 3D uvjetima.

Ovo je vidljivo npr. u radu [9] gdje se razmatra planiranje kretanja dvonoznih hodajucih
robota. Ovdje se osim klasi¢nog inzenjerskog pojednostavljenja planiranje staze dijeli na dva
dijela 2D 1 3D. U sloZenijem 3D dijelu reducira se broj mogucih puteva na konacan broj
predefiniranih kojima se bitno dobija na pojednostavljenju. Predefinirani putovi su birani na
nacin da se omoguce gotovo sva prakti¢no potrebna kretanja.

Ovaj problem postaje joS slozeniji kada se mijenjaju i znacajke robota poput tezine, te se u
radu [10] vrSila usporedba klasi¢nog puta pomocu Lagrangeovih dinamickih jednadzbi sa
metodama adaptivnog neizrazitog modela 1 metoda zasnovana na kliznim reZimima s
primjenom neuronskih mreza. Klasi¢ni pristup nije dao dobre rezultate dok su obje
alternativne metode (meko racunarstvo) dale odli¢ne rezultate.

U radu [11] je prikazan pregled cijele klase radova koji se bave problemom slozenih sustava
koji su sigurnosno jako zahtjevni (npr. zrakoplovi, nuklearna elektrana). Pokazalo se da
klasi¢an pristup u kojem se kruto ne toleriraju odstupanja pojedinih regulacijskih krugova
mogu dovesti do nezeljenih posljedica ili ¢ak do nestabilnosti ukoliko dode do kvara
pojedinih djelova unutar nekog regulacijskog kruga. Ovdje se predlaze rijeSenje preko sustava
koji toleriraju greSku (,,fault-tolerant control systems*) jer se ustanovilo da se tako dobiju
bolji rezultati. Ovo je ,,Jako* objasniti jer ovdje objekt regulacije predstavlja ¢vrstu cjelinu pa
su regulacijske staze jako meduovisne.

U [12] se razmatraju Siri aspekti neizrazite logike te se navodi da postoji viSe mogucih
gledista: logicki (uski), relacijski, teorijski (teorija neizrazitih skupova) te spoznajni. Pod
pojmom spoznajni podrazumjeva se upotreba u bazama znanja te u prepoznavanju jezika.

Problem ucenja kretanja robota po neravnom terenu u [13] promatra se u svijetlu ¢injenice da
mladunci zivotinja brzo prohodaju. 1z toga se izvlaci zaklju¢ak da Zivotinje hodanje ne uce od
pocetka, ve¢ da je sigurno dio tih znanja dobijen nasljedem. U tom smislu predlozen je model
po kojem bi 1 robot nasljedivao neke osobine od predhodne generacije. Prikazano je da se na
ovaj nacin dobiju bolji rezultati. Nasljedivanje od predhodne generacije iste vrste u jednom
drugom smislu razmatrane su i u ovom radu.
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4. 2. Filozofsko logi¢ke postavke

Kako ovaj rad ima inteciju postaviti Opcu teoriju spoznaje nuzno je osvrniti se na Siri
filozofski kontekst te ,,zaviriti* i u druga podruc¢ja koja se bave pitanjem spoznaje.

U tom smislu od izuzetnog interesa je upravo spoznajna teorija (gnoseologija). Prema [14]
spoznajna teorija se definira kao znanost o spoznavanju koja pokuSava urediti pravila, tj.
utvrditi istinitost spoznaje, granice i objektivnu vrijednost.

Cesto se javlja i pojam epistemologija koji se prema [15] koristi u dva razli¢ita ali srodna
nacina:
1. Epistemologija se identificira sa spoznajnom teorijom koja se bavi pitanjima koja se
odnose na covjekovu spoznaju uopce,
2. Pod pojmom epistemologije se podrazumjeva znanstveno tumacenje svijeta.

U ovom radu se ne smatra da ne mogu postojati razli¢ita tumacenja svijeta (npr. opce i
znanstveno tumacenje) pa ¢e se tocnim pristupom smatrati ono sveobuhvatnije, Sto u
konkretnom slucaju znaci ¢ovjekova spoznaja uopce, koja ukljucuje i znanstvenu.

No, kako je re¢eno u poglavlju 2.7. Temeljni pojmovi, pojam spoznaja ovdje se proSiruje na
entitet, koji kako je takoder receno u istom poglavlju, predstavlja bilo koju registrabilnu
pojavu, pa dakle 1 na npr. strojeve i1 regulatore ! Jer kako inace objasniti da neki stroj nesto
radi — on ocigledno ima neka znanja tj. ima neka pravila ponaSanja; ponaSanja stroja nisu
sluajna ! S obzirom da pojam znanje ima uze znacenje, ovdje je koriSten termin spoznaja
koja 1 inace ima Sire znacenje. Jedina razlika u odnosu na klasi¢an pristup je u tome $to je
covjeku oduzet privilegij da samo on ima spoznaju. Ona je pridruzena i zivotinjama i stvarima
1 atomima ... tj. entitetu.

Pogled na zivo kao jedinstvenu cjelinu nije nov [14]; u indijskoj filozofiji se utemeljuje
tvrdnja da su svi bioloski sustavi samo specifi¢ni izraz jedinstvenog Zivota. Takoder
konceptualizam definira logiku o univerzalnosti spoznaje nakon poimanja konkretnih stvari, a
povezanost svih pojava u Univerzumu (svemu) mozda najbolje ilustrira Lao-Tse svojom
izrekom ,,Kad leptir zamahne krilima zatrese se citav svemir.*

Na koji nacin je definirana epistemologija vidljivo je iu [16] gdje se navodi: Sredisnja pitanja
na koja epistemolozi nastoje pruziti odgovore ukljucuju: ,, Koja su vjerovanja opravdana, a
koja nisu ? Sto, ako ista mozemo znati ?, Koja je razlika izmedu znati i imati istinito
vjerovanje ? Koja je ralacija izmedu vidjeti i znati ?*

Vazan pojam kojim se filozofi bave jest i pojam istine. Tako se u [17] razmatra pitanje istine.
No, ¢ini se da se ovom pojmu pristupa dominantno iz kuta skepticizma, odnosno zeli se do¢i
do novih spoznaja isklju¢ivo putem uzeg dijela filozofijske misli. Cini se da se zaboravljaju
filozofske odrednice poput fenomenologije. Npr. na 26. strani se zakljucuje da je moguce
postojanje dvaju potpuno istih entiteta. Ovo je dakako nemoguce, jer iz fizike znamo da na
jednom mjestu u isto vrijeme moze biti samo jedan entitet/objekt, pa ¢e se ti entiteti
razlikovati barem po jednom paramertu — mjestu na kojem se nalaze. Nadalje, kada se
razmatra definicija nekog entiteta kaze se da nikad taj entitet nije moguce u potpunosti opisati.
Ovo drugim rijeCima zna¢i da se uvijegk mogu prona¢i neke nove varijable za opis
entiteta/objekta te tako nikada ne¢emo moci obuhvatiti sve moguce varijable. 1z ovoga slijedi
da se nista ne moze definirati.
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No, ako se ,,pozove u pomoc¢* druga filozofska disciplina — fenomenologija tada nije sve tako
,beznadno®. Stoga je fenomenologija metodoloski okvir ovog rada.

Osim toga ¢ini se da je u [16 1 17] nastupila glavna orijentacija prema ljudima opcenito ili jos§
gore na samog jednog jedinog Covjeka, Sto nikako ne bi trebao biti slucaj u filozofiji koja je
po svojoj orijentaciji proucavanja najSira moguca. Spomenimo jo§ samo konstataciju iz uvoda
[17] koji prakticno €ini jedan od temelja knjige: ,,.. Ovo je glediste koje ¢u zastupati: da je
istina dogadaj, tj. ona ne postoji dok se ne dogodi i odrzava se na zivotu samo toliko dugo
koliko su prisutni uvjeti potrebni za njeno dogadanje.” Ako se prisjetimo definicije
pozitivizma koji odri¢e svaku vrijednost samostalnoj apstraktnoj misaonoj djelatnosti, tada je
jasno da se ovdje radi o Cistom pozitivizmu. Dakle ovdje se potpuno odrice bilo koja
vrijednost apstrakciji, Sto zasigurno nece biti sluc¢aj u ovom radu. Ali u ovom radu se nece
odricati vrijednost ni pozitivizmu, ba$ suprotno — bitna premisa ovoga rada jest da realno
egzistiraju samo entieteti (pozitivizam). Sa druge strane razmatranjem visih, latentnih
mehanizama doc¢i ¢e se do globalnih zakonitosti (apstrakcija).

Spoznajna teorija je dosta Siroko podrucje te ¢e se ovdje dati jedna moguca podjela. Dakle,
spoznajna teorija se moze podjeliti na dva pravca:

1. Pravac koji se bavi izvorima spoznaje:

a. empirizam — utemeljitelj John Locke — sva ljudska spoznaja dolazi iz iskustva

b. senzualizam (radikalni empirizam) — sva ljudska spoznaja dolazi iz osjetilnih
iskustva

c. racionalizam — utemeljitelj Descartes — Covjeka do spoznaje vodi razum (ratio)
u 17 stoljecu na krilima razvoja matematike, mehanike, optike

d. iracionalizam — do spoznaje se dolazi iracionalno, ima vise pravaca:

1. histicizam — stanje ekstaze, dusa se spaja s izvorom
il. voluntarizam — volja je nadredena razumu, koji jest instrument
spoznaje, ali ne djeluje ako ga volja ne pokrene

e. kriticizam — naglaSava vaZnost preispitivanja izvora 1 granica spoznaje, 1
suprotstavlja se dogmatskom pristupu. Immanuel Kant

f. intuicionizam — posebna spoznajna mo¢ intuicija — neposredan uvid u bit stvari
bez uporabe osjetila 1 racionalne analize

2. Pravci s obzirom na doseg 1 izvjesnost spoznaje

a. dogmatizam — pretpostavlja nekriticko misljenje 1 oslanja se na nepromjenjive
tvrdnje.

b. skepticizam — objektivna spoznaja nije moguca. Za svaku tvrdnju ima pros and
cons koji su u ravnotezi, pa se treba suzdrzati od donoSenja suda

C. agnosticizam — bit stvari ne mozemo spoznati, nespoznatljiva je. Radikalizacija
skepticizma, ono §to tvrdimo su naSa uvjerenja i stavovi, a ne Cisto znanje

Razli¢iti se pristupi mogu pronaci u literaturi. U [18] se postavlja pitanje koji su ljudski
potencijali, za Sto smo predodredeni ? Kriticki se odnosi prema, moglo bi se re¢i maskimalnoj
povrsnosti danasnjeg svijeta te ukazuje na potrebu da ljudski razvoj treba uskladiti u svakom
smislu pogotovo po kriterijima morala. Ukazuje nam da moramo naéi unutarnju snagu za
odupiranje ,,porocima* suvremenog drustva (¢ak i znanosti !) te nam sugerira da postanemo
viSe subjekti negoli objekti. Ovo se u mnogome slaze sa ovim radom — uostalom ovdje se ¢ak
1 strojevi promatraju kao subjekti !
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Zanimljiv je 1 Clanak [19] gdje se razlikuje poznavanje (understanding) 1 razumjevanje
(comprehension). Ipak se (skeptino) zakljuCuje da je univerz (sve) neshvatljiv. Razlika
izmedu poznavanja 1 razumjevanja vjerojatno pripada u neku od kategorija pamcenja
prikazanih u [20]. Tamo se definiraju 4 razine pamc¢enja : razina traga, razina prepoznavanja,
razina reprodukcije 1 razina automatizacije. Osim toga definirana su i1 3 nacina pohranjivanja:
senzorno, kratkotrajno (elektriéne promjene) te dugotrajno (kemijske promjene). U ovom radu
pod spoznajom bi se podrazumjevale sve razine, dakle bez difencijacije ili odredivanja gdje bi
se konkretne informacije spremale. Ovo bi zasigurno bio mogu¢i put daljnjeg istrazivanja.

Zajednicki presjek tehnickih znanosti sa ostalim djelatnostima ljudi sve je veci, §to je lako
uocljivo u svakodnevnom zivotu. Takoder postoji 1 sve veci interes za prouCavanjem
tehnickog podrucja iz drugih podrucja. Primjer za ovo je vidljiv u [21] gdje se iz podrucja
psihologije proucava racunalo. U cClanku se tvrdi da racunalo nikada nefe moc¢i razumjeti
program koji izvrSava. Ali sa pozicije ovog rada postavljaju se 3 zanimljive hipoteze: 1) za
spoznaju nije potrebno razumjevanje, 2) netko moze imati sve informacije o neCemu (X) ali to
ne znaCi da taj netko razumije X 1 3) razumjevanje nacelno vodi reduciranju vremena
potrebnog za nalazenje informacija. O¢igledno se 1 ovdje znanje moze razmatrati u okviru
[20] ili neke druge podjele, ali §to je narocito bitno u ovom ¢lanku: ovdje se podrazumjeva da
stroj (racunalo) ima spoznaju iako program koji izvodi zasigurno ne razumije, te se moze reci
nema razumjevanje (znanje).

Podrucja razumjevanja 1 spoznaje od vaznog su interesa za edukaciju i1 shvacanje Covjeka
uopce. I ovo je zanimljivo podrucje, a uostalom podrucje automatske regulacije vezano uz
neuronske mreze nastalo je ba$ po uzoru na ljudski mozak.

U tom smislu moze se primjetiti razvoj novih ideja za rjeSavanje slozenih problema
razumjevanja sadrZaja neke recCenice ili teksta. U [23] se predstavlja program koji ima
mogucnosti automatiziranog postavljanja pitanja sa ciljem provjere usvojenih znanja.

U ¢lanku [24] se uocava da ljudi ne raspolazu sa toliko velikom koli¢inom informacija, a da
ipak posjeduju kvalitetna znanja. Ovo se pripisuje latetnoj semantickoj analizi te je
predstavljena nova opcenita teorija koja je zasnovana na latentnoj semantickoj analizi.

Ocigledno problemu znanja se pristupa sa raznih pozicija. Zadatak prepoznavanje semantike
ali 1 razumjevanja procitanog teksta zasigurno nije jednostavan te se mozda u nekim od ovih
podrugja kriju neke nove ideje.

Na kraju ¢e se spomenuti jo$ dvije jako vazne reference [25, 26] koje su prakti¢no prethodile
ovom radu.
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5. REZULTATI
5. 1. IDENTIFIKACIJA TAKSONA

U ovom dijelu rada su predstavljeni dobiveni rezultati. Od pocetnih 18 varijabli u prvom
koraku dobijeno je 6 interpretabilnih taksona. Ovim postupkom dolazi do odmicanja od
konkretnog entiteta, njegova konkretna izvedba nije toliko zanimljiva, ali sa druge strane
dobilo se poopcenje modela. U slijedecem koraku dobijena su tri taksona, zatim dva da bi se
na kraju dobio jedan, generalni takson koji najbolje opisuje sve tipove objekata koje
egzistiraju u pocetnom 18 — dimenzionalnom prostoru.

Na slikama 5.1.5.1. — 5.1.5.48. prikazani su konkretni entiteti/objekti koji imaju ekstremne
vrijednosti na taksonima. Za svaki takson i svaki pol pojedinog taksona prikazana su po 24
najtipi¢nija predstavnika. Uz svaki entitet je 1 njegova jedinstvena oznaka te veliCina
projekcije na konkretni takson. Npr. na slici 5.1.5.1. vidimo da je na negativnoj strani 1.
taksona najtipi¢niji predstavnik E037 ¢iji je iznos projekcije na takson jednak pr = -2.9.
Projekcije predstavljaju z — vrijednosti pojedinih entiteta na taksonu. Zbog lakse identifikacije

isti takson je prikazan 1 u vektorskom formatu (npr. slika 5.1.5.1. i 5.1.5.3.).

Osim grafickog prikaza, u tablici 5.1.5.1. i tablici 5.1.5.2. prikazan je 1 opis taksona
varijablama. Na ovaj nac¢in moguce je na kvalitetan nacCin izvrSiti identifikaciju dobivenih
taksona (tipova) proucavanih entiteta.

5.1.1. TAKSONI 1. RAZINE

Kao §to je ve¢ reCeno na prvoj razini je dobiveno Sest taksona. Oni su prikazani slikama
5.1.5.1. — 5.1.5.24. Projekcije varijabli za ovu razinu prikazane su u fablici 5.1.5.1..

5.1.1. 1. Takson br. 1. — Organiziranost (Jednostavnost — SloZenost)

Pogledom na slike 5.1.5.1. — 5.1.5.4. gotovo ve¢ na prvi pogled moze se ustanoviti da polovi
ovog taksona predstavljaju sa jedne strane izrazito jednostavne, dok se sa druge strane mogu
vidjeti izrazito sloZeni entiteti/objekti. SloZzenost se narocito uocava na slici 5.1.5.4., gdje je
vidljiv veliki broj relacija subsegmenata unutar samog objekta.

Potvrda ovom razmisljanju vidljiva je u tablici 5.1.5.1. 1z tablice se vidi da je varijabla sa
najve¢om apsolutnom projekcijom upravo jednostavnost (JEDS = -0.93), zatim
reproducibilnost (REPR = —0.89) i broj relacija skeleta (BRSK = 0.72). Ovo je u skladu sa
reenim, jer negativna strana upravo predstavlja jednostavnost, lako je reproducibilna a ima 1
mali broj relacija skeleta. Od ostalih varijabli koje opisuju ovaj takson isticu se jo§ NSET =—
0.57, NSTO =-0.60, BRTO i XXXX.

Ako su polarne strane taksona Jednostavnost 1 Slozenost tada cijeli takson opisuje supanj
organiziranosti objekta, ili krae Organiziranost. Zanimljivo je za primjetiti da ¢ak osam
varijabli ima dominantnu projekciju na ovaj takson, dakle daleko najvise u odnosu na sve
ostale taksone ove razine. Uostalom, u zadnjem retku fablice 5.1.5.1. je vidljivo da ovaj
takson opisuje gotovo tre¢inu ukupnog varijabiliteta. lako svi taksoni ove razine hijearhijski
svi stoje na istoj razini ipak nije za zanemariti vaznost ovog taksona.
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No, ako su ovo opca pravila, tada to znaci da je ,prva* karakteristika bilo kojeg objekta
upravo stupanj organizacije.

Da vidimo kako po ovom pitanju ,,stoji* automatska regulacija ? Ako se pod nekim novim
objektom podrazumijeva objekt regulacije zajedno sa regulacijskim sustavom, kakvoj tada
organizaciji tezimo mi u automatskoj regulaciji ? Sto je regulacijski sustav jednostavniji, lakse
je izvediv, manje je mogucih kvarova, manji je red sustava, sustavom je lakSe upravljati, ... —
drugim rije¢ima mi u automatskoj regulaciji tezimo ekstremnoj strani taksona koja je
obiljezena negativnim projekcijama varijabli. lako se naslu€uje, §to zaista ova spoznaja znaci
u feoriji spoznaje prerano je za raspravu — ovo ¢e biti razvidno tek na slijede¢im razinama.

5. 1. 1. 2. Takson br. 2 — Stabilnost (Varijabilnost — Postojanost)

Objekti, reprezentanti ovog taksona mogu se vidjeti na slikama 5.7.5.5. — 5.1.5.8. Opis ovog
taksona varijablama vidljiv je u tablici 5.1.5.1.

Ako se pogledaju reprezentativni objekti ovog taksona vidljivo je da su na negativnoj strani
uglavnom objekti za ,,zakrivljenim linijama*®, koji su ,,nestalni ili najbolje receno varijabilni.
Na suprotnom polu vidljivi su entiteti koji su ,,masivni®, ,teSko podlozni promjenama®, 1 za
razliku od negativne strane, kad bi i izgubili dio konstrukcije ne bi se nista bitno desilo, objekt
bi ostao cjelovit 1 jasan. Na negativnoj strani ovo nije slucaj, nedostatak i najmanjeg dijela
konstrukcije vrlo vjerojatno bi uzrokovao prekid entiteta tj. najvjerojatnije bi doSlo do
dijeljenja entiteta na viSe djelova. Zato bi entitete na negativnoj strani bilo ,,Jako deformirati®,
Sto sa objektima na pozitivnoj strani nikako nije sluc¢aj. Moze se re¢i da su objekti na
pozitivnoj strani na neki nacin stalni ili bolje receno postojani. Stoga je odabran naziv
postojanost.

Ako se jos jednom pogledaju objekti, te ako se uzmu u obzir nazivi suprotnih polova moze se
zakljuciti da cijeli takson opisuje pouzdanost objekta u smislu sigurnosti (da ¢e ostati isti),
stoga je cijeli takson nazvan stabilnost. U ovo se moguce dodatno uvjeriti pregledom tipi¢nih
predstavnika na slikama 5.7.5.7.15.1.5.8.

Zanimljivo je da najvece projekcije na ovaj takson imaju varijable pravilnost (PRAV = 0.83) 1
simetricnost (SIME = 0.89), za koje bi se reklo da nemaju nikakve veze sa stabilno$¢u. No,
veza je oCigledno posredna jer kada (ponovno) pogledamo slike 5.7.5.5. — 5.1.5.8. vidimo da
su polovi taksona stvarno bitno odredeni spomenutim varijablama. Ocigledno, objekt u
zadanom rasteru ne moze se biti nesimetri¢an 1 nepravilan ako ujedno ne odaje dojam, tj. ima
karakteristiku postojanosti (Ako se malo promisli ovakvo razmisljanje nece vrijediti samo za
raster.). Suprotno od toga ocigledno jest moguce. Od ostalih varijabli mozZe se joS spomenuti
ukupni broj linija (BRLU), broj spojnica (BRSP) te makimalan broj koraka potrebnih za
prijenos informacije u najnepovoljnijem slucaju (IMXV) koji su potpuno nevazani za opis
ovog taksona — ovaj podatak nam govori da nije bitna kompleksnost konstrukcija kao §to se to
iz slika entiteta mozda ¢ini. Spomenimo jo§ varijable najudaljenija slobodna eksterna tocka
(NSET = -0.56) te najudaljenija slobodna tocka opcenito (NSTO = —0.52) koje imaju jako
malu vrijednost na pozitivnoj strani te govori o kompaktnosti objekta.

Kako bi opisali podru¢je automatske regulacije ovim taksonom ? Jasno i nedvosmisleno
pozitivnom stranom taksona, dakle postojanost. Uostalom stabilnost je ,.,condicio sine qua
non‘‘ u automatici !
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5. 1. 1. 3. Takson br 3. — Cjelovitost (Kompaktnost — RasprSenost)

Ovaj takson prikazan je slikama 5.7.5.9. — 5.1.5.12. te tablicom 5.1.5.1..

Uvidom u projekcije varijabli ovog taksona moze se vidjeti dominacija triju varijabli:
maksimalni broj koraka potrebnih za prijenos informacije u najnepovoljnijem slucaju (IMXV
= 0.84), minimalni broj koraka potrebnih za prijenos informacije u najnepovoljnijem slucaju
(IMNV = 0.71), te broj tocaka za emisiju informacija (BREM =0.68). Kada se ovim
varijablama jo§ pridruzi 1 broj prijema (BRPR = 0.44) vidljivo je da ovaj taskon ima
informacijsko usmjerenje. Nebitnost konstrukcije (i njenog oblika) potvrduju slijedece
varijable: BRTO, JEDS, PRAV, BRLU, BRVR koje su sve odreda nevazne za definiciju ovog
taksona.

No da bi informacije mogle kvalitetno putovati objektom potrebno je da je on izgleda kao
objekti negativnog pola taksona, tj da objekt ,jizmrezan®“ 1 ,.cjelovit“ dakle kompaktan.
Identifikaciju suprotnog pola nije tesko odrediti ako se pogledaju reprezentativni entiteti
pozitivnog pola taksona. Entitet je razasut tj. rasprsen po cijelom prostoru (rasteru).

Iz ukupne slike cijelog taksona vidljivo je da cijeli takson opisuje homogenost tj. cjelovitost
entiteta.

Kakvi su objekti u automatskoj regulaciji ? Kompaktni ili rasprSeni ? Ovdje se vrlo vjerojatno
moze re¢i da su klasi¢ni regulacijski sustavi kompaktni, dok bi se za npr. fleksibine
proizvodne sustave moglo re¢i da imaju 1 tendenciju prema rasprsenosti. No, ipak bi glavna
tendencija bila prema kompaktnosti jer npr. u ve¢im sustavima regulacije poput npr. vodenja
procesa u nuklearnoj elektrani ili slicno rasprSenosti zasigurno nema, naravno iz razloga
sigurnosti.

Iako se Cini da je ova karakteristika uvjek pozeljna kao kompaktna to ne mora biti uvijek tako.

Za primjer se mogu uzeti ,,moderna“ socioloSko-demografska (politicka) stremljenja gdje je u
zadnje vrijeme vidljiva teZnja regionalizaciji, dake stanovitoj rasprSenosti drzave kao entiteta.

5. 1. 1. 4. Takson br. 4 — Sklad (Fleksibilnost — Krutost)

Ovaj takson je prikazan slikama 5.7.5.13. — 5.1.5.16. te tablicom 5.1.5.1..

Dominantnu projekciju na ovaj takson imaju varijable broj linija ukupno (BRLU = 0.77) te
broj spojnica (BRSP = 0.75). Kada se uzme u obzir da je broj zarobljenih (dakle
,heaktivnih“ u smislu konstrukcije) tocaka (BRVR= —0.40) onda se (ponovno) dobije
asocijacija na konstrukciju. No, varijable broj ukupnih direktnih relacija (BREL) 1 broj
direktnih relacija skeleta (BRSK) ne da ne prate predhodno spomenute varijable, ve¢ naprotiv
imaju lagano suprotno usmjerenje (=0.15). Ovo upucuje na razmisljanje da se ne radi o
¢istom opisu konstrukcije u smislu ¢vrstoce ili opéenito neke otpornosti na promjenu vec da je
u pitanju oblik kontsrukcije, odnosno oblik njenih subsegmenata. Pod tim oblikom se ne
podrazumjevaju ekstremi objekta (NSET 1 NSTO) ili jednstavnost konstrukcije (JEDS i
REPR) koji su svi odreda nevazni za opis ovog taksona.
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Potvrdu ovakvog razmisljanja dobije se pogledom na slike tipicnih entiteta koji predstavljaju
polove ovog taksona. Vidljivo je da su na pozitivnoj strani ovog taksona sukladno nekom
pravilu ,,ustrojeni® entiteti. OCigledan je obrazac ,,ponasanja“ (npr. E297, E243, E298, ...).
Mogli bi re¢i da se radi o, u prenesenom znacenju ,uniformiranoj* organizaciji objekata.
Ovdje se ocigledno radi o jasnom obrascu strukture od kojeg ,,nema odstupanja“, dakle ovaj
takson se moze opisati kao pravilna ustrojenost, krutost. Na suprotnom polu vidljivo je bas
dijametralno suprotna logika: varijacije konstrukcije, koje visSe ne prate iskljuivo oblik
rastera 1 ne ponavljaju se sistematski kao na suprotnoj strani. Ba$ naprotiv vidljivi su oblici
nekarakteristicni za prostor (raster) u kojem egzistiraju, vidljivi su zakljivljeni oblici a §to je
glavna karakteristika ovog pola taksona. Moze se re¢i da su ovi objekti na neki nacin
»gumasti“, drugim rijeCima ovi objekti su fleksibilni.

Ovaj takson ,govori“ o tome na koji naCin su subsegmenti objekta poslozeni unutar
zajednicke cijeline, ,,govori“ o njihovoj medusobnoj uskladenosti, pa je ovaj takson po tome i
nazvan — sklad.

Ako je automatska regulacija po ijednom dosad opisanom taksonu mijenjala svoju poziciju
onda jest sigurno po ovom. Pocetni regulacijski sustavi su bili zasigurno kruti i neadaptibilni,
sve je moralo biti ,,pod konac* (,,po Spagu®). Danas to zasigurno nije slucaj, regulacijski
sustavi pa tako 1 cjelina — objekt regulacije sa regulatorom sve su fleksibilniji 1 sve
pristupacniji. Dakle, moze se zakljuciti da ,,automatska regulacija* krenula (odlu¢no) naprijed
— prema negativnoj strani ovog taksona ! No, kako je ve¢ receno, Sto to znaci u stvarnosti
vidjeti ¢e se na slijede¢im razinama.

5. 1. 1. 5. Takson br. 5 — Ekspanzija (Prostorna — Materijalna)

Pogledom na slike 5.7.5.17. — 5.1.5.20. lako se moze zakljuciti da se radi o nacinu ,,0osvajanja‘
prostora u kojem entiteti egzistiraju. Vidljivo je da su i na pozitivnoj i na negativnoj strani
entiteti doSli do granica prostora, samo je to svatko ucinio na svoj nacin. Oni na negativnoj
strani to su ucinili zaposjedanjem praznog prostora (ZAPO = —0.80), dok su entiteti na
pozitivnoj strani to ucinili sa ,,tockicama u vre¢i“ (BRVR = 0.74). Ove tocke u vreci mogu se
shvatiti kao ,,gradevni materijal* za strukturu objekta. Dakle one predstavljaju ,,materijal* ali
koji nije dio konstrukcije. Osim toga BREL = 0.55 jer i tockice u vreci sudjeluju u relacijama.

Ovdje se ocigledno radi sa jedne strane o ,,Supljoj* tj. prostornoj, te sa druge strane o punoj,
tj. materijalnoj ekspanziji. Zanimljivo je 1 za primjetiti da je objektima na negativnoj strani
dovoljno odstraniti jedan jedini strukturni element pa da im unutrasnjost bude izlozena §to
zasigurno nije slucaj na suprotnoj strani.

Analogija ovim pojmovima u obi¢nom Zivotu ima na pretek, a najlakSe se moze opisati kao
povrsnost 1 sustavnost. U danasnje vrijeme najlakSe bi bilo na¢i primjer u druStvenim
odnosima (misli se opcenito 1 u svijetu). Radi o uspinjanju druStvenom ljestvicom sa i1 bez
adekvatnog znanja i sposobnosti. Covjek koji se na drustvenoj ljestvici nalazi visoko i ima
dovoljnja znanja 1 sposobnosti, ima Siroki prostor djelovanja u ,,ovladani® drustveni prostor,
ali 1 dovoljno znanja i1 sposobnosti da ,,pokrije taj ,,ovladani® prostor. Dakle u smislu ovog
taksona on je tada izvrSio materijalnu ekspanziju u socijalnoj okolini. Kako bi izgledala
negativna strana ovog taksona, takoder u socijalnom polju ? Zamisljanje ovakvog dijelovanja
nije nezamislivo, nazalost bas suprotno, konkretni primjeri se lako pronalaze.
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No, kako ovdje prolazi automatska regulacija ? Strogo strukovno gledano radi se isklju¢ivo o
materijalnoj ekspanziji tj. kontrolira se samo ono ¢ije je ponaSanje strogo poznato, tj. u fazi
projektiranja su poznati svi bitni parametri. U ovom smislu, po autorovom misljenju,
povecanje npr. brzine modernih vlakova do krajnjih granica znaci ulazak u rizicno podrucje,
dakle prostornu ili povr$nu ekspanziju prevoznih sredstava u prostor brzine.

5. 1. 1. 6. Takson br. 6 — Komunikativnost (Aktivnost — Pasivnost)

Reprezentativni objekti zadnjeg taksona ove razine prikazani su na slikama 5.71.5.21. —
5.1.5.24.,te u tablici 5.1.5.1.

Na ovom taksonu nema izrazito dominantnih varijabli, no za opis ovog taksona mogu
posluziti slijedec¢e varijable: minimalni broj koraka porebnih za prijenos informacije u
najnepovoljnijem slucaju (IMNV = 0.48) broj tocaka za emisiju informacija (BREM = —
0.44), maksimalni broj koraka porebnih za prijenos informacije u najnepovoljnijem slucaju
(IMXV = 0.39), broj tocaka za prijem informacija (BRPR =—-0.38), te najudaljenija slobodna
tocka opcenito (NSTO = 0.38) 1 najudaljenija slobodna eksterna tocka (NSET = 0.30).

Ovdje se radi o ,,mjeSavini ,,informacijskih*“ (IMNV, IMXV), ,senzornih (BREM, BRPR)
kao 1 varijabli koje opisuju ekstreman domet objekta (NSET, NSTO). Ocigledno se radi o
taksonu koji opisuje mogucnosti prijema 1 emitiranja informacija iz/u svoju okolinu. Ovaj
takson opisuje interakciju objekta sa okolinom, tj. opisuje bitne djelove za komunikaciju
objekta sa okolinom — stoga je ovaj takson i nazvan komunikativnost.

Nacin komunikacije lako se moze uociti iz slika tipi¢nih predstavnika ovog taksona. Objekti
na negativnoj strani prakticno su cijeli ,,senzori“ (BREM, BRPR) dok je na suprotnom polu
prijem zaprijeCen drugim razlozima (oblik, zauzet cijeli prostor, ...). Takoder je vidljivo da su
objekti na negativnoj strani prakti¢no ,,urezani* u svaki dio prostora tj. prema samom rasteru
su izrazito agresivno postavljeni, dok se na suprotnoj strani uocava suprotno ,,ponaSanje®.
Stoga je za naziv negativne strane odabran naziv aktivnost, dok se je pozitivna strana
nazvana pasivnost.

Ako ovo prenesemo medu ljude, negativna strana predstavljala bi ,;razigranost, dakle djecu,
dok bi suprotna strana predstavljala odrasle, u smislu istraZzivanja okoline, ipak pasivne
objekte.

Ovdje bi se automatska regulacija kao disciplina mogla predstaviti kao izrazito aktivna, jer je
njen razvoj izrazit, stalno se pronalaze nova podru¢ja primjene. Ovo logicki sa pozicije
automatske regulacije kao objekta predstavlja izrazito agresivno dakle aktivno ponaSanje
prema okolini. S druge strane, za ve¢ gotove regulacijske sustave moze se re¢i da su ipak jo$
uvjek izrazito pasivni tj. da pripadaju pozitivnoj strani ovog taksona. Gotovi regulacijski
uredaj uzima samo ve¢ poznate ulaze 1 nacelno nema govora da bi aktivno ,,malo istrazivao*
prostor u kojem vrsi regulaciju.

Sa ovim taksonom opisani su svi taksoni 1. razine. Kao Sto je re€eno, svi opisani taksoni
nalaze se na istoj hijearhijskoj razini, nisu jedan drugome nadredeni tj. ravnopravni su. Ova
ravnopravnost je poneSto narusena koli¢inom varijabiliteta koja nije jednaka za svaki takson
(tablica 5.1.5.1.). U tom smislu bitno odskace prvi takson, dok ostali taksoni padaju prema
sve nizim vrijednostima §to je 1 bilo za ocekivati.
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Ovo se naizgled moZe mozda pripisati odabiru varijabli, ali to se ovdje ne¢e smatrati bitnim
jer su ostale varijable ali 1 konkretan prikaz ostalih objekata na polarnim stranama taksona
dostatni za kvalitetnu identifikaciju taksona 1. razine. Uostalom, ukupan objasnjeni
varijabilitet je 85 %, Sto je za ovako slozeni projekt predstavlja izvrsnu i visoku vrijednost.

5. 1. 2. TAKSONI 2. RAZINE

Taksoni prve razine nisu medusobno neovisni, $to nam omogucava ekstrahiranje slijedece
razine. Sada se postupa na nain da se objekte opisuje u Sesterodimenzionalnom prostoru
(taksoni prve razine) te vrs$i nova taksonomizacija.

Na ovoj razini dobivena su tri taksona. Opis ovih taksona varijablama, ali i1 taksonima 1.
razine nalazi se u tablici 5.1.5.2. Taksoni druge razine prikazani su slikama 5.1.5.25. —
5.1.5.1.36. U ovom slucaju zadatak je prepoznati latentne mehanizme druge razne §to znaci da
¢e 1z osnovnih varijabli ali 1 slika entiteta biti znatno teZe prepoznati o kojem svojstvu se radi.
Ovo je bilo 1 za ocekivati jer se ekstrakcijom viSih mehanizama sve viSe udaljavamo od
konkretnog entiteta 1 direktno izmjerenih varijabli.

5.1.2.1. Takson br. 1 — Perzistencija (Osjetljivost — Robusnost)

Reprezentanti ovog taksona prikazani su slikama 5.7.5.25. — 5.1.5.28. a opis varijablama 1
taksonima predhodne razine tablicom 5.1.5.2.

Neka polaziste za opis ovog taksona budu osnovne varijable. Takson jest dominantno opisan

slijede¢im varijablama: broj zarobljenih pozicija ukupno (XXXX = 0.78), broj tocaka za

emisiju informacija (BREM = —0.77), broj direktnih relacija skeleta (BRSK = 0.69), broj

tocaka (BRTO = 0.67), broj ukupnih direktnih relacija (BREL = 0.59), broj spojnica (BRSP

= 0.58), ukupni broj linija (BRLU = 0.56), broj praznih zarobljenih pozicija (ZAPO = 0.51),

najudaljenija slobodna eksterna tocka (NSET = -0.51), najudaljenija slobodna tocka

opcenito (NSTO = —0.43). Pazljivijim promatranjem nabrojenih varijablli moze se zakljuciti

da je svim ovim varijablama (osim BREM) zajedni¢ko — opis konstrukcije ! No, ako ovo

predstavlja opis konstrukcije, pogledajmo kakva konstrukcija moze biti (pogledajmo 1 slike):
a) Pozitivna strana

Jako puno zarobljenih pozicija — konstrukcija je ,,velika®,

BREM mali — nema previSe komunikacije sa okolinom

BRSK veliki — veliki skelet izmrezan spojnicama

BRTO veliki — masivna konstrukcija

BREL veliki — veliki broj relacija opcenito tj. interakcija opcenito

BRSP veliki — veliki broj spojnica — kompleksnost, ukru¢enost

BRLU veliki — veliki broj elemenata konstrukcije

ZAPO veliki — zauzima se 1 prazni prostor

NSET, NSTO mali — ne smije imati ,,pipke

BRI Ao o

Ako se uzmu u obzir predhodne varijable te pogleda slika 5.1.5.28. vidi se da je ovime
opisana Cvrsta, teSko promjenjiva ,konstrukcija®, pa se moze zakljuciti da je rije¢ o
robusnosti, te je pozitivna strana ovog taksona tako i nazvana.
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Suprotno tome sva predhodna razmisljanja su ,,ista“, samo usmjerena u suprotnom smjeru — a
kako to izgleda moze se vidjeti na slici 5./.5.27. Oc¢igledno je rije¢ o laganoj, ,,prenosivoj i
komunikativnoj konstrukciji koja ¢itav svoj ,,izgled* zasniva na odasiljanju u okolinu, ,,odaje
sebe drugima‘“ (BREM veliki, a broj prijema BRPR = 0 !) dosta toga se temelji na okolini,
dakle osjetljiva je prema njoj. Moze se re¢e da ,,odaje sebe u okolinu®.

No, samo stalan, ,,jak“, perzistentan objekt moze sebe odavati u okolinu. Druga, polarna
strana jest robusnost, koja ,,ne mari bas previSe za okolinu®, ve¢ se ¢ini da je tu okolinu
integrirao u sebe.

U tablici 5.1.5.2. se moze vidjeti da je robusnost definirana kao stabilnost (0.78), pol
postojanost, komunikativnost (0.53), pol pasivnost, te cjelovitost (—0.50), pol kompaktnost.
Osim toga ,,nije na odmet™ ni malo organiziranosti (0.47), tj. pola sloZenosti, a ni malo
Luniformiranog® sklada (0.26), dakle pola krutosti. lako malo (—0.12), izgleda da je potrebno 1
malo prostorne ekspanzije. Dakle prerzistencija neke konstrukcije mogla bi se predstaviti kao
postojana, cjelovita i kompaktna. Ona kao takva nuzno ¢e biti i sloZena te kruta.

Suprotno tome osjetljivi objekt bio bi (po pitanju stabilnosti) varijabilan, po pitanju
komunikativnosti aktivan te po pitanju cjelovitosti rasprsen. Osim toga po pitanju
ograniziranosti bio bi jednostavan, te po pitanju sklada fleksibilan.

U teoriji automatske regulacije proucavaju se identi¢ni pojmovi, dakle robusnost i osjetljivost,
koji su takoder definirani kao suprotni. Osim toga, kako je poznato kod jednovarijabilnih
sustava robusnost se definira preko amplitudne 1 fazne rezerve, dakle preko stabilnosti ! No 1
u ovom radu se dobilo da je za robusnst najvaznija stabilnost (0.78), ali se ovdje do tog
zakljucka doSlo na totalno drugaciji nacin koji je ,,potpuno neovisan“ od onog u
automatskoj regulaciji !

Ovo nas uvjerava u postavci da su pravila opéa, samo se u razli¢itim podruéjima
Lrazli¢ito® manifestiraju !

5. 1. 2. 2. Takson br. 2 — Upravljivost (Elementarnost — Sustavnost)

Podsjetimo se da je entitet u ovom istrazivanju predstavljen kao apsolutno samostalan, a
varijable sa kojima je opisan usmjerene su, odnosno orjentirane iskljufivo prema njemu
samom (Zato se 1 ne koristi naziv objekt jer bi pravilan naziv bio subjekt. Kako subjekt nije
uobiajen naziv, odabran je naziv entitet). Cak i varijable poput BRPR koje opisuju moguéu
komunikaciju sa drugim entitetima, tu komunikaciju mjere isklju¢ivo sa pozicije
promatranog objekta/entiteta, dakle ne sa pozicije nekog potencijalnog entiteta sa kojim bi
mogao doc¢i u doticaj. Ovo je u skladu sa postavljenim ciljem: proucavanje univerzalnih
entiteta unutar univerzuma (svega). Dakle, onda kada prouavamo entitet tj. kada se vrsi
mjerenje neke varijable okolina entiteta ne postoji ili realnije reCeno apsolutno je irelevantna
za mjernu vrijednost neke varijable.

Ovaj takson opisan je slikama 5.1.5.29. — 5.1.5.32. te tablicom 5.1.5.2.
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Za opis ovog taksona moze se promotriti njegov opis taksonima prethodne razine:

Svojstvo projekcija — strana + strana
Organiziranost 0.58 jednostavnost sloZenost
Expanzija 0.54 prostorna materijalna
Cjelovitost —0.47 kompaktnost rasprsenost
Komunikativan —0.44 aktivnost pasivnost
Sklad —0.35 fleksibilnost krutost
Stabilan 0.26 varijabilnost postojanost

Podcrtan je opis pozitivne strane taksona.

Podimo od negativne strane ovog taksona; kakav je to objekt koji je jednostavan, ima
prostorno Sirenje, rasprsen, pasivan, malo krut te pomalo varijabilan ?

Postavimo 1 drugo pitanje: Kako izgledaju elementarni nacini regulacije, npr. sa PID
regulatorom ?

Njegova prva karakteristika je zasigurno jednostavnost, tj. prilikom projektiranja regulacijskih
sustava tezi se Sto manjem redu sustava, dakle jednostavnosti. Zasigurno ovi regulatori su
kruti, tj. transfer istog regulatora na druge objete regulacije je minimalan, bolje receno
nemogu¢. Dakle kakva je ekspanzija ovih objekata ali sa pozicije objekta ? Pa, naravno
povrsna, tj. prostorna 1 to iz jednostavnog razloga jer je znanje regulatora uneseno izvana, tj.
od projektanta. Nadalje, ovakav pristup forsira rasprsenost — svaki sustav ima svoj PID
regulator — nema integracije sa drugim PID regulatorima jer inace nije jednostavan. No tada je
1 sa pozicije objekta (regulatora) on pasivan (mi ga namjeStamo !), a uz to sigurno i
varijabilan — jer sa pozicije PID regulatora sigurno nije moguce odgonetnuti zasto je jedan
,ovakav‘ a drugi ,,onakav*.

Kako bi ovo izgledalo u prostoru ljudi ? Uzmimo za primjer ponaSanje nekog djeteta od 5
godina. Obrasci ponasanja moraju biti jednostavni (zato jer je dijete), ono kao dijete ima (sa
njegove pozicije) veliki djelokrug kontakata (vrSnjaci, roditelji, rodbina, susjedi, vrtic, ....) te
ono iako egzistira u takvoj okolini, nema neophodne obrasce ponasanja (zato i jest pod
nadzorom odraslih). No to znac¢i da je njegova ekspanzija u socijalnu okolinu ,,Suplja®,
»prazna® ili kako je takson nazvan prostorna. Isto tako njegovo ponaSanje nije cjelovito, nema
dovoljno ,,jak* obrazac ponasanja u svim ovim prilikama, pa je u smislu ponaSanja rasprsen,
negdje se zna ponaSati relativho dobro, da bi se drugom prilikom ponaSao totalno
neprimjereno. Takoder u smislu ponasanja jest pasivan jer prakti¢no radi kako mu netko kaze
— dakle nalazi se u pasivnoj poziciji. Dakako da je 1 pomalo krut jer tesko prepoznaje nove
socijalne situacije te obi¢no pokusa zadrzati poznatu socijalnu okolinu (npr. ne zeli se odvajati
od roditelja). Kako ne zna to¢no procjeniti situaciju, njegovo ponasanje je i varijabilno.

Nasuprot tome pozitivna strana ovog taksona opisuje objekte, npr. ljude koji su slozeni (nije
tek tako moguce utjecati na njegovo ponaSanje), zatim imaju materijalnu ekspanziju, dakle
imaju na raspolaganju sloZene obrasce ponaSanja te ih primjenjuju na cijeli prostor socijalnog
djelovanja. Sto se tice cjelovitosti — kompaktni su, moze se reéi i prepoznatljivi bilo da se
nalaze na ulici 1li u ku¢i. Osim toga za kvaliteno ustrojavanje na¢ina vlastitog ponasanja
potrebna je aktivna komunikacija, ali 1 fleksibilnost da b1 mogli usvojiti tude stavove i savjete,
dakako sukladno svojim spoznajama.
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Sve opisano odnosi se na menifestacije tj. na manifesni prostor objekta, odnosno na onaj dio
koji mi kao promatra¢i mozemo vidjeti. No, kako je ve¢ reCeno ovdje se proucavaju objekti
sami, okolina nije bitna, te stoga sva ova razmisljanja treba ,,okrenuti* prema objektu/entitetu
proucavanja. Sto je potrebno da bi mogli uoéiti sve opisano, da entitet poéme mijenjati svoje
ponasanje, svoje navike, svoju ,,vanjsku‘ pojavu ?

Za ovako nesto neophodna je strukturna promjena objekta, jer obrazac ponasanja direktno
ovisi o objektu 1 kao takvoga ga nije moguce ,,odglumiti® ili to barem nije moguce na dulje
vrijeme. Dakle slika (dakako stvarna, a ona jest stvarna jer su varijable objektivne !) koju mi
kao promatraci vidimo jest posljedica interne strukture koja se na negativnoj strani
taksona mijenja izvana, a na pozitivnoj strani taksona iznutra (!!). Oc¢igledno u oba
sluc¢aja rije€ je o internoj reorganizaciji objekta samog.

Kako je cijeli takson nazvan upravljivost, to znaci da se pod upravljivosti ovdje podrazumjeva
sposobnost promjene interne strukture objekta i to u skladu sa novim spoznajama !

Kao S§to je ve¢ re€eno, ona moZe biti inicirana izavana (negativan pol) ili iznutra (pozitivan
pol).

lako se ¢ini da pozitivna strana taksona (promjena iznutra) nije moguca u tehnickim
sustavima, to nije to¢no. Zamislimo, recimo razvoj raCunarnog programa (npr. Matlab) ¢ija je
svrha rjeSavanje problema automatske regulacije (u Sirem smislu). U samom pocetku bili bi to
relativno nezavisni programi namjenjeni rijeSavanju diferencijalnih jednadZzbi napisanih u
Fortranu. No prije ili poslije ,,netko se sjetio* i te je programe spojio u neku kompaktniju
cjelinu sa ciljem olakSane manipulacije podacima i rezultatima. MoZe se re¢i da je oformljena
,hova varijanta“ Matlab-a. Nakon toga su i1 nadalje dodavane nove rutine, nakon nekog
vremena pojavili su se 1 toolbox — ovi. No, u jednom trenutku sve zajedno je krenulo u
jednom smjeru koji se na pocetku nije mogao predvidjeti. Fortran je postao proslost, vrijeme
je C jezika, grafickog sucelja, pojavili su se drugi operativni sustavi, nova racunala, broj
dodatnih rutina je enormno narastao (mozemo kazati da je Matlab materijalno ekspandirao),
... Drugim rije¢ima u jednom trenutku sve se toliko usloznilo, da samo dodavanje novih
funkcionalnosti nije teklo bez problema te je trebalo izvrSiti temeljnu reorganizaciju samog
programa. Upravo ova reorganizacija je inicirana potrebama samog Matlab-a kao entiteta
koji viSe nije mogao odoljevati novim zahtjevima, metodama rjeSavanja i sl., a da se sam ne
reorganizira. Dakle sa pozicije Matlab-a, on kao samostalni entitet je izvrSio internu
reorganizaciju ! Dakako da je sa pozicije Matlab-a totalno nevazno $to su to konkretno
ufinili ,,neki ljudi®, jer stoji neosporna ¢injenica da je Matlab kao samostalan entitet
napredovao ! (Matlab jest samostalan jer egzistira 1 bez svojih tvoraca !)

Drugim rijeCima sa pozicije teorije spoznaje Matlab ima dovoljne spoznaje da ga se moze
identificirati kao zasebnu cjelinu tj. entitet. Primjedbe tipa da on bez raCunala ne egzistira nije
argument jer se isto tako moze reci ni da ljudi bez planete Zemlje ne postoje, pa dakle ljudima
oduzimamo samosvojsnost 1 dajemo je Zemlji (racunalu).

Je 1i moglo biti drugacije ? MoZe se kazati da ljudi nisu morali razvijati Matlab. No, to bi
znaCilo da problemi automatske regulacije u tom dijelu nisu rijeSeni. Pa bi se ponovno
pojavila potreba za rjeSavanjem tog problema koji bi u meduvremenu samo — narastao ! Dakle
razvoj Matlab-a ili nekog Matlab-a je neminovnost. Moze se zakljuciti da u spoznajnom
smislu, tj. sa pozicije teorije spoznaje entitet Matlab jest potreban te je zbog toga i
nastao!
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Ako se ovakvo razmiSljanje generalizira, moZe se zakljuc€iti da novi entiteti opcenito (po
teoriji spoznaje) nastaju kao posljedica potrebe za pohranom novih spoznaja !! Dakle sa
pozicije teorije spoznaje, konkretni entitet je ,,nevazan®“ — vazna je samo njegova spoznaja !!
Ovo se moZe 1 iskazati na naCin da je konkretan entitet nastao isklju¢ivo iz razloga
»smjestaja® spoznaja, jer prisjetimo se — realno postoje samo entiteti/objekti ! No vazi 1
obrnuto : ne moZe postojati entitet bez spoznaje (mora ima barem elementarnu spoznaju, a
ta je da se razlikuje od okoline) — ova dva pojma neraskidivo su povezana.

Zaklju¢imo: Matlab kao alat za rjeSavanje problema automatske regulacije u pocetku je
napredovao dominantno intervencijama sa strane, da bi na nekoj to¢ci razvoja napredovanje
bilo inicirano dominantno iz Matlab-a samog !

Analogno razmisljanje se moZe primjeniti na 1 PID regulator koji je, ako promatramo prostor
regulatora napredovao do slozenih algoritama vodenja procesa. Ako razapnemo prostor
egzistencije regulatora i1 izmjerimo sve relevantne parametre sigurno ¢emo dobiti razlike
izmedu njih. Razlike su uzrokovanje njihovom slozeno$¢u, ugradenom znanju ili opcéenitije
receno spoznajama.

Sada je jasniji 1 naziv polova ovog taksona — intervencije sa strane jesu temeljna,
elementarna upravljivost, dok je ona unutarnja sloZzena, sustavna upravljivost.

5. 1. 2. 3. Takson br. 3 — Edukatibilnost (PovrSnost — Sistemati¢nost)

Ovaj takson je prikazan slikama 5.1.5.33. — 5.1.5.36., a opis varijablama je vidljiv u tablici
5.1.5.2..

Za opis ovog taksona daleko najvazniji su sklad (0.78) te ekspanzija (0.65). Uostalom ako
zelimo ekpandirati u bilo koji prostor moramo u tom smislu biti ,,uskladeni sa samim sobom*
u vezi na¢ina na koji zelimo proSiriti u okolni prostor. Ovdje se ocCito radi o moguénosti
napredovanja, dakle ovaj takson predstavla edukatibilnost entiteta.

Pozitivan pol taksona definiran je dominantno krutim skladom te materijalnom ekspanzijom.
Osim navedenih taksona, na razini osnovnih varijabli jo§ je vidljiva 1 vaznost velikog broja
spojnica (BRSP), velikog ukupnog broja linija (BRLU), malog zaposjednutog prostora
(ZAPO) te malo vrijeme prijenosa informacija (IMNV, IMXV). Tipi¢ni predstavnici vidljivi
su na slikama.

Moze se zakljuciti da pozitivni pol ovog taksona predstavlja skladnu materijalnu ekspanziju
entiteta u okolni prostor te su ovi tipovi entiteta prostor ,,osvajali“ u skladu sa svojim
spoznajama, ,.korak po korak®, dakle sistemati¢no.

Negativna strana mozZe biti opisana kao skladna fleksibilna prostorna ekspanzija. Cini se da je
ovdje rije¢ o tome da se prostor ,,0svoji dinamicki* tj. da se svojom fleksibilnoscu 1 ,,malom
slozenos¢u konstrukcije* bude u svakom dijelu prostora. ,,Mala sloZenost konstrukcije moze
se opisati sa gotovo nevaznim brojem tockica (BRTO), malim brojem spojnica (BRSP), linija
ukupno (BRLU), te velikim vremenom prijenosa informacija (IMNV, IMXV). O¢igledno su
entiteti ovakvog tipa prividno, povr§no osvojili prostor.
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5. 1. 3. TAKSONI 3. RAZINE
Nakon taksonomizacije predhodne razine dobivena su dva taksona. Opis ovih taksona svim

......

slikama 5.71.5.37. — 5.1.5.44. prikazani su tipi€ni reprezentanti dobijenih taksona.

5. 1. 3. 1. Takson br. 1 — Determinizam (Dezintegracija (neodredenost) — Integracija

(odredenost))

Ovaj takson je vidljiv na slikama 5.1.5.37. — 5.1.5.40. 1u tablici 5.1.5.2..

Negativna strana ovog taksona moZe se sa taksonima predhodne razine opisati kao:
perzistentan — osjetljiv 1 upravljiv — elementaran te malo edukatibilan — povrsan. Ako se uz to
pogleda slika tipi¢nih predstavnika ovog tipa entiteta dobije se jasna slika o raspadnutim,
dezintegriranim entitetima. Prakti¢no nije moguce odrediti, zamisliti Sto konkretan entitet
predstavlja.

Ovdje se moze zakljuciti da je zasigurno ova karakteristika nepozeljna, jer vodi raspadu
entiteta.

Pozitivna strana je opisana kao perzistentna — robusnost 1 upravljivost — sustavnost te malo
edukatibilnost — sistematicnost. Ako se pogleda slika 5.1.5.40. vidljivo je da je rije¢ o
solidnim, jasno odredenim i lako prepoznatljivim entitetima koje nije moguce zamijeniti
jednog za drugog, te oni kao takvi su integritani u jednu cjelinu.

Ovo je sigurno pozeljno svojstvo entiteta: treba biti robustan (da moze odoljeti neZeljenim
utjecajima iz okoline), sustavan (da moZe izvrsiti internu reorganizaciju kada je to potrebno)
te malo sistemati¢no edukatibilan (previSe edukatibilnosti moze uzrokovati napredak koji
perzistencija ne moze pratiti tj. previSe edukatibilnosti moze narusiti ,,njegovo ja*).

Cijeli takson nam prakti¢no ,,govori“ o tome ,,ima li uopc¢e $to* u prostoru koji promatramo,

dakle predstavlja odredenost, determinizam. Ocigledo je da po negativnoj strani taksona
malo §to odredeno, i suprotno tome da je na pozitivnoj strani malo §to neodredeno.

5. 1. 3. 2. Takson br. 2 — Razvoj (Zasié¢en — Svestran)

Tipi€ni predstavnici ovog taksona prikazani su slikama 5.7.5.41. — 5.1.5.44., a opis taksona
varijablama nalazi se u tablici 5.1.5.2..

Pozitivna strana ovog taskona moze se taksonima predhodne razine opisati kao dominantno
edukatibilnost — sistematicnost (0.86) neSto manje i1 kao perzistencija — osjetljivost (—0.51).
Potrebno je 1 malo upravijivosti — sustavnosti (0.12). Ovdje odmah ,,upada u oc¢i* podatak da
su edukatibilnost 1 perzistencija suprotnih predznaka, dakle uz edukatibilnost ne ide
perzistencija — robusnost, ve¢ upravo suprotno osjetljivost. Ako se malo razmisli, nije moguca
edukatibilnost uz robusnost iz jednostavnog razloga Sto je glavno svojstvo robusnosti da ne
dopusti (nepozeljne ali isto tako 1,,pozeljne*) promjene !
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Pregledom tipi¢nih predstavnika ovog taksona (slika 5.1.5.42.) vidljivo je da se radi o razvoju
1to na sve moguce strane rastera, dakle ova strana predstavlja svestrani razvoj.

Suprotna strana predstavljena je povrsnom edukatibilnoséu 1 robusnom perzistencijom. Dakle
ako imamo robustan entitet moguca je samo povrSna a ne i stvarna edukatibilnost !

Ovo je vidljivo 1 na slici 5.1.5.41. gdje se moze vidjeti da je razvoj u okolni prostor blokiran
te je u razvojnom smislu limitiran, zasi¢en.

5.1.4. RAZINA 4. — GLAVNI TAKSON - Spoznaja (Parcijalna — Globalna)

Na zadnjoj razini dobijen je jedan jedini opis prostora proucavanja. Ovaj, zadnji takson je
najbolji jednodimenzionalni (bipolarni) opis svih tipova koji egzistiraju u proucavanom
prostoru. On takoder predstavlja najsazetiji moguci opis prostora egistencije entiteta.

U tablici 5.1.5.2. vidljivo je da je ovaj takson na pozitivnoj strani jednako definiran
determinizmom — integracija kao 1 svestranim razvojem (0.71). Na slikama 5.1.5.45. —
5.1.5.48. jasno je vidljivo kako se prostor moZe osvojiti (spoznati) stvarno, sadrzajno tj.
globalno ali isto tako 1 samo po pojedinim segmentima, djelomi¢no, parcijalno.

No, ako je najtipicniji predstavik cijelog prostora upravo entitet E238, to znaci da je upravo
on najbolji u tom prostoru. To isto tako znaci 1 da je on najbolje (idealno) ,,shvatio* §to je
najvaznije u prostoru, dakle ,,shvatio* je pravila prostora. Nije bitno ima li on mozak ili
mozda najnoviji procesor, on sve o prostoru u kojem jest ima u sebi, nevazno je kako je, i u
kojem dijelu entiteta sve to skupa pohranjeno. Sve te elementarne inforamacije kao 1 one
sloZenije koje E238 ima zovu se skupnim imenom spoznaja. No 1 svi ostali entiteti imaju
barem neke spoznaje pa ¢ak i1 onaj zadni entitet (E264). Stoga je cijeli glavni takson
predstavljen maksimalo opcenito, onime Sto se obuhvaca sve — dakle glavni takson je

spoznaja.

Na pocetku istrazivanja postavili smo uvjet da prouCavamo sve bez ostatka. Sa generalnim
taksonom doSli smo do kraja. Drugim rijeCima entitet E238 ima u sebi svo znanje, t;.
kompletnu spoznaju svega !

Je 1i ovo onda predstavlja kraj u opé¢em smislu ? Naravno ne. Uostalom ovdje se proucavalo 4
razine, s time da nije niti ispitano koliko ih uopc¢e ima.

No, ipak ovaj rad ima intenciju ponuditi pronadene razine 1 sva pronadena pravila kao npr.
pravila 2. razine (perzistencija, upravljivost 1 razvoj) kao svevremenske i nepromjenjive !
Uostalom krajna gornja pravila su najlakSe uocljiva te ih je logi¢no 1 najlakSe identificirati i
opisati.

Tako se pozitivna strana prvog taksona u znanosti ne zove globalna spoznaja nego znanstvena
istina. A kakva maksimalna spoznaja odredenog prostora moze biti nego istinita, jer ako je
laZna ili dijelom laZna, tada moZemo re¢i da je i dijelom istinita, a dijelom nije tj. moZemo
reci da je parcijalna (negativna strana glavnog taksona).
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Sllka 5.1.5. 25 Perzistencija (2. razina, 1. takson), negativna strana - Osjetljivost
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Slika 5.1.5. 26 Perztstencya (2 razina, 1 takson) porzitivna strana - Robusnost
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Slika 5.1.5.28. Perzistencija (2. razina, 1. takson); pozitivna strana - Robusnost
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Slika 5.1.5.29. Upravijivost (2. razina, 2. takson); negativna strana - Elementarnost
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Slika 5.1.5. 30 Upravljivost (2. razina, 2 takson) pozitivna strana - Sustavnost
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Slika 5.1.5.32. Upravijivost (2. razina, 2. takson); pozitivna strana - Sustavnost
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Slika 5.1.5.33. Edukatibilnost (2. razina, 3. takson),; negativna strana - PovrSnost
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Slika 5.1.5.34. Edukattbtlnost (2 razina, 3. takson) pozmvna strana - Sistematicnost
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Slika 5.1.5.36. Edukatibilnost (2. razina, 3. takson),; pozitivna strana - Sistemati¢nost
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Slika 5.1.5.37. Determinizam (3. raz., 1. tax.); neg. str. — Dezintegracija (neodredenost)
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Sllka 5.1.5.38. Determmlzam (3. razina, 1. tax.); poz. strana — Integracija (odredenost)
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Slika 5.1.5.40. Determinizam (3. razina, 1. tax.); poz. strana — Integracija (odredenost)
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Slika 5.1.5.41. Razvoj (3. razina, 2. takson); negativna strana — Zasicen
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Slika 5. 1 5.42. Razvo; (3 razina, 2. takson) pozmvna strana - Svestran
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Slika 5.1.5.44. Razvoj (3. razina, 2. takson),; pozitivna strana - Svestran
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Slika 5.1.5.45. Spoznaja (4. razina, glavni takson), negativna strana - Parcijalna
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Slika 5.1.5. 46 Spoznaja (4. razina, glavni takson) porzitivna strana - Globalna
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Slika 5.1.5.47. Spoznaja (4. razina, glavni takson); negativna strana - Parcijalna
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Slika 5.1.5.48. Spoznaja (4. razina, glavni takson); pozitivna strana - Globalna
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Organiziranost Stabilnost Cjelovitost Sklad Ekspanzija | Komunikativnost
— pol Jednostavnost | Varijabilnost | Kompaktnost | Fleksibilnost Prostorna Aktivnost
+ pol Slozenost Postojanost Rasprsenost Krutost Materijalna Pasivnost
BRPR 0.53 0.12 0.44 0.09 0.33 -0.38
XXXX 0.49 0.40 -0.42 -0.26 -0.22 0.12
BRSK 0.72 0.30 -0.15 0.13 -0.05 0.01
BRTO 0.66 0.41 -0.08 -0.10 0.30 0.11
JEDS -0.93 0.35 0.05 0.06 0.04 0.15
REPR -0.89 0.48 0.10 0.04 -0.04 0.11
NSET -0.57 -0.56 -0.09 0.08 0.27 0.30
NSTO -0.60 -0.52 -0.13 0.06 0.19 0.38
PRAV -0.68 0.83 0.09 0.21 -0.07 -0.04
SIME -0.47 0.89 0.12 0.28 0.00 -0.10
IMXV 0.36 0.04 0.84 -0.11 -0.19 0.39
IMNV 0.35 0.16 0.71 -0.16 -0.30 0.48
BREM -0.03 -0.26 0.68 0.12 0.12 -0.44
BRSP 0.46 -0.01 -0.13 0.75 0.09 0.23
BRLU 0.51 0.00 -0.06 0.77 0.05 0.18
BRVR 0.12 0.38 -0.03 -0.40 0.74 0.15
BREL 0.46 0.39 -0.16 -0.13 0.55 0.17
ZAPO 0.30 0.19 -0.31 -0.14 -0.80 0.01
%VAR 30.8 % 18.2 % 12.6 % 9.1 % 11.1 % 6.4 %

Tablica 5.1.5.1. — Projekcija varijabli na taksone 1. razine




58

Perzistencija | Upravljivost | Edukatibilnost | Determinizam | Razvoj | Spoznaja
BRPR -0,09 0,44 0,32 0,33 | 0,37 0,49
XXXX 0,78 0,51 -0,34 0,70 | -0,64 0,04
BRSK 0,69 0,49 0,10 0,77 | -0,22 0,38
BRTO 0,67 0,68 0,10 0,87 | -0,20 0,47
JEDS -0,10 -0,54 -0,13 -0,45 | -0,12 -0,40
REPR -0,03 -0,53 -0,21 -0,42 | -0,22 -0,45
NSET -0,51 -0,45 0,25 -0,53| 0,43 -0,07
NSTO -0,43 -0,50 0,17 054 032] -0,16
PRAV 0,33 -0,32 -0,13 -0,05 | -0,31 -0,26
SIME 0,43 -0,16 -0,02 0,15 -0,26 -0,08
IMXV -0,02 -0,41 -0,34 -0,38 | -0,32 -0,49
IMNV 0,17 -0,41 -0,48 -0,30 | -0,53 -0,59
BREM -0,77 -0,19 0,20 -0,53 1 0,55 0,02
BRSP 0,58 0,01 0,67 0,54 | 0,27 0,57
BRLU 0,56 0,00 0,66 0,53 | 0,27 0,55
BRVR 0,25 0,65 0,08 0,60 | 0,01 0,43
BREL 0,59 0,72 0,22 0,89 | -0,05 0,59
ZAPO 0,51 -0,02 -0,60 0,12 | -0,77 -0,46
Organiziranost 0,47 0,58 0,11 0,69 | -0,09 0,42
Stabilnost 0,78 0,26 -0,21 0,57 -0,55 0,02
Cjelovitost -0,50 -0,47 -0,13 -0,65| 0,10 -0,38
Sklad 0,26 -0,35 0,78 0,15 0,48 0,44
Ekspanzija -0,12 0,54 0,65 0,47 0,66 0,80
Komunikativnost 0,53 -0,44 -0,15 -0,02 | -0,45 -0,33
Perzistencija 1,00 0,12 -0,01 0,68 | -0,51 0,12
Upravljivost 0,12 1,00 0,09 0,76 | 0,12 0,62
Edukatibilnost -0,01 0,09 1,00 0,35| 0,86 0,84
Determinizam 0,68 0,76 0,35 1,00 | 0,02 0,71
Razvoj -0,51 0,12 0,86 0,02 1,00 0,71
Spoznaja 0,12 0,62 0,64 0,71 0,71 1,00

Tablica 5.1.5.2. — Relacije svih varijabli i taksona
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5. 2. PROCESI SPOZNAJE

U uvodnom dijelu rada poglavlje 2.7. Temeljni pojmovi naglaseno je da je prostor egzistencije
reprezentativnog broja entiteta identi¢an prostoru egzistencije dinamic¢kog ponasanja jednog
entiteta. Ako ovu spoznaju preslikamo na ovaj primjer to znaci da se proucavane entitete
moze shvatiti kao 700 razli¢itih entiteta, ali i kao jedan jedini entitet koji globalno gledano
napreduje od minimalne (totalno parcijalene) do maksimalne (totalno globalne) spoznaje.

Dakle ako su sa 700 entiteta predstavljene sve bitne varijacije entiteta tada bilo koji entitet
koji ,,ude* u ovako definiran prostor ne moze do¢i u neko ,,novo* ve¢ neopisano stanje. Ova
spoznaja je izuzetno vazna jer nam omogucava ,,zanemarivanje vremena kao bitne varijable
te uvodenje zadnjeg taksona spoznajne kao glavnog mjerila.

Primjer spoznajnog myjerila (skale) imamo npr. u Skoli. Nije relevantno (iako nije nevazno,
ba$ naprotiv !) vrijeme provedeno u Skoli ili za knjigom ve¢ znanje iz konkretnog predmeta.
Tamo se prati napredovanje ucenika, pomaze mu se u ucenju i to na kraju predstavlja ocjenu
iz konkretnog predmeta. Dakle, u Skoli se mjeri znanje tj. spoznaja te se sa pozicije ovog rada
koristi spoznajna mjera.

U predhodnom poglavlju uzeto je 700 razliCitih entiteta te su promatrani u stacionarnom
stanju. Na pocetnoj razini njihove varijacije su objasSnjene sa pocetnim skupom od 18
varijabli, na slijedecoj razini su opisani sa 6, nakon toga sa 3 zatim sa 2 da bi ith na kraju
opisali sa samo jednom karakteristikom (spoznajom).

No, moze se postaviti i drugaciji zadatak: promatrati kako se jedan jedini entitet mijenja ako
Lputuje® npr. po glavnom taksonu, dakle po spoznaji. On ¢e pri tome proci sve razvojne faze
od parcijalne do globalne spoznaje. Ovo zna¢i da se na ovaj nacin ustvari prati proces
promjene spoznaje entiteta. No ako se mijenja spoznaja entiteta tada se nuzno mijenja i entitet
sam, S$to zna¢i da se ovim postupkom promatra i1 proces mijenjanja entiteta. Moze se
zakljuciti da su entitet sam 1 njegova spoznaja usko vezani, moglo bi se re¢i da su gotovo
istoznacnice, samo iskazane druga¢ijom mjerom.

Kako ¢e se dobiti sve razojne faze entiteta ? Pa jednostavno na nacin da ih poredamo
sukladno stupnju spoznaje, dakle po projekcijama na zadnji spoznajni takson. No, ovo je ve¢
jednim dijelom uradeno kada se vrSila identifikacija glavnog taksona (slike 5.1.5.45. -
5.1.5.48.). Kako se vidi na razini crteza nije bas ocito kako je entitet presao iz jednog u drugo
stanje, ali jest sigurno da se je promjenio, te kada bi se pogledali sve slike sortiranih entiteta
napredak bi zasigurno bio oc¢it ! Uo¢imo jo§ da sada imamo model (taksone 1 njihove relacije)
te lako mozemo reproducirati bilo koji entitet na Zeljenim razinama.

Na slici 5.2.1. prikazane su sortirane Z — vrijednosti taksona spoznaje, dakle prikazana je
mjera spoznaje svih proucavanih entiteta. S obzirom da ¢e se proucavati jedan entitet, na osi
apcisa prikazana su (reprezentativna) stanja u kojima ¢e se entitet nalaziti, dok je na osi
ordinata prikazana njegova spoznaja u svakom pojedinom stanju. Moze se rec¢i da je spoznaja
funkcija stanja entiteta. No iz slike je vidljivo da vrijedi 1 obrnuto, pa je tako iz poznate
spoznaje moguce odrediti stanje entiteta.
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Slika 5.2.1. — Sortirani glavni takson

Putuju¢i taksonom spoznaje postavlja se pitanje kako se mijenjaju ostali opisi entiteta. Npr.
jako interesantno pitanje je kolika je perzistencija entiteta na pocetku u sredini te na kraju
taksona spoznaje. Dakle interesantno pitanje je kako se mjenja npr. perzistencija entiteta duz
spoznaje tj. zanima nas perzistencija = f(spoznaja). Na 2. razini definirani su i upravljivost, te
edukatibilnost. Korisno bi bilo znati i ove ovisnosti, je li kontinuirano rastu, padaju, koji su
medusobni odnosi 1 sl. Ve¢ od prije (tablica 5.1.5.2.) je poznato da taksoni nisu neovisni te ¢e
ove povezanosti zasigurno biti multivarijabilne.

Napomenimo jo$ da se entitet ne mora kretati iskljucivo u pozitivnom smjeru spoznaje, vec se
moze kretati 1 u negativnom smjeru. Pod negativnim smjerom podrazumjeva se kretanje
entiteta od globalne prema parcijalnoj spoznaji. U ovom slu€aju entitet ima sve manje
spoznaje, pa se logi¢no zakljuCuje da je rije¢ o destruktivnhom procesu. Suprotno od toga
kada entitet napreduje po spoznaji govorimo o konstruktivnom procesu.

Entitet moZe biti podvrgnut konstruktivhom procesu na nac¢in da sa nekim drugim entitetom
tezi uspostavljanju neke nove zajednicke funkcije. U tom slucaju entitet napreduje po
spoznajnoj skali te se u krajnjem slucaju formira nadentitet (slika 5.2.2.).

U suprotnom slucaju, prilikom destruktivnih procesa entitet je podvrgnut djelovanjima drugih
entiteta iz okruzenja sa kojima ne moze uspostaviti relacije. Ako su ta djelovanja toliko
snazna da se entitet njima ne moze oduprijeti dolazi do destrukcije entiteta te njegovog
pretvaranja u ,,gradevni materijal* za druge entitete. (slika 5.2.3.)

Konstruktivni i destruktivni procesi u podrucju kineziologije prikazan je u [37], dok je model
u opc¢enitom obliku predstavljen u [28].
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6. OPCA TEORIJA SPOZNAJE
6. 1. Temelji Opce teorije spoznaje — definicija

Krec¢u¢i od osnovnih postavki rada (poglavije 2.) odredio se prostor istrazivanja te skup
entiteta 1 varijabli. U poglavlju 3. temeljem provjerene metodologije izolirani su tipovi
entieteta koji egzistiraju u prouavanom prostoru.

No, proucavani prostor je Sve, a ako se uzmu u obzir pretpostavke s kojima se zapocelo
istrazivanje, namece se zakljucak da su dobiveni tipovi egzistentnih entiteta op¢i, te stoga
predstavljaju zakonitosti. Nadalje, ako su dobivene zakonitosti koje vrijede u svemu, tada to
znacCi da ¢e vrijediti 1 u prostorima koji proucavaju manje od svega — dakle svim ostalim
prostorima. Pod uvjetom da su zakonitosti pravilno prepoznate one vrijede uvijek — u_svim
yvremenima i svim prostorima ! To znaci da su vrijedila i1 jue (samo ih ,,nismo znali
napisati®), vrijede danas ali ¢e vrijediti 1 u buducnosti. Ako se podsjetimo da je entitet
definiran kao bilo koja registrabilna pojava tada se zakljucuje da Opca teorija spoznaje vrijedi
za bilo koji entitet, dakako u svim vremenima i u svim prostorima.

Ona naravno, mogu biti nadopunjena novima, npr. ako se krene od veceg broja pocetnih
varijabli, ali ovdje dobivena pravila ponovno ¢e se reproducirati kada se dode do razina
koje je proucavao ovaj rad. Slicno, ako pocetni prostor reduciramo npr. na
peterodimenzionalan tada se zasigurno nece dobiti 1 razina ovog rada gdje je dobiveno 6
zakonitosti, ali ako se krene od znatno veceg broja parametara medu njima ¢e biti 1 ona
dobivena u ovom radu.

Kako je generalno, glavno pravilo upravo spoznaja to je cijela teorija nazvana Opca teorija
spoznaje.

No, kako glasi, tj kako se Op¢a teorija spoznaje definira ?

1. Postoje opée zakonitosti koje vaze uvijek i svugdje,
2. Generalna zakonitost jest spoznaja,
3. Postoje hijearhijski niZze rangirane, meduovisne spoznaje.

lako izgleda kao aksiomatski sustav, on to niposto nije, §to je vidljivo iz dosadasnjeg
izlaganja. Uostalom osma hipoteza rada ostavlja maksimalnu slobodu za provjeru valjanosti
Opce teorije spoznaje.

Ako Op¢u spoznajnu teoriju definiramo sa pozicije entiteta moze se izre¢i slijedeca
definicija (koja je analogna predhodnoj):

1. Postoje entiteti koji su kreirani po opéim zakonitostima,
2. Cilj svakog entiteta jest maksimalna spoznaja,
3. Entitet je struktuiran meduovisnim hijearhijskim razinama.

Takoder, ako gledamo sa pozicije entiteta tada je njegov cilj spoznati sve. Gledano sa
pozicije spoznaje entiteti nastaju iskljudivo iz razloga da bi se spoznaja ,,imala gdje
smjestiti* (poglavije 5.1.2.2).
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6. 2. Ostale prepoznate razine op¢e teorije spoznaje

U ovom radu su osim generalne razine pronadene i definirane jo$ 3 hijearhijski niZe rangirane
razine (tablice: 6.2.1.1., 6.2.2.1. i 6.2.3.1.). Brojevi u tablici predstavljaju korelacije.

6. 2. 1. Druga razina opce teorije spoznaje

Prva slijedeca 2. razina po opcoj teoriji spoznaje (3. razina u radu) definirane su dvije
zakonitosti (fablica 6.2.1.1.): Determinizam (— dezintegracija, + integracija) te Razvoj (—
zasicen, + svestran). Determinizam nam govori nalazi li se entitet uopée u prostoru
proucavanja tj. moze li se s pozicije prostora proucavanja uopcée prepoznati.

Ovo je elementarna informacija te nam govori o tome ima li na$ proizvod (npr. regulator)
uopce ikakvu prepoznatljivu fukciju (tj. ispunjava li ikako svrhu postojanja), te ako ima,
pokazuje i opcu kvalitetu funkcioniranja. Druga zakonitost nam govori o tome ima li entitet
buduénost u promatranom prostoru, tj. ima li prilike za nadogradnju i usavrSavanje unutar
promatranog prostora te time mogucénosti unapredivanja kvalitete izvrSenja onoga zbog Cega
je 1 proizveden.

Ove dvije karakteristike su gotovo neovisne, §to se moZe objasniti na primjeru nekog
prototipa koji jedva da moze ispuniti ono $to se od njega ocekuje, ali samo iz te informacije
teSko mozemo zaklju€iti o njegovom ukupnom potencijalu. Uzmimo jo§ za primjer PID
regulator ali prouCavan u prostoru svih danas poznatih regulatora. On bi vjerojatno bio jako
determiniran jer svoju funkciju obavlja kvalitetno ali bi isto tako bio razvojno zasicen iz
jednostavnog razloga Sto je on svoj maksimun ve¢ dosegao te on sam za sebe nema daljnje
mogucnosti razvoja.

Dezintegracija .
—pol (neodredenost) Zasicen
Takson Determinizam | Razvoj
Integracija
+ pol (0 dre%ienojs 0 Svestran
Determinizam 1.00 0.02
Razvoj 0.02 1.00
Tablica 6.2.1.1. — Taksoni 3. razine — 2. razina u opcoj teoriji spoznaje
(OTS)

1z tablice 5.1.5.2. vidi se da je Determinizam nastao dominantno pod utjecajem Perzistencije 1
Upravijivosti sa predhodne razine. Ovo se poklapa sa predhodnom tvrdnjom da se
sustavno$§¢éu vr$i interna reorganizacija koja na slijedecoj razini zajedno sa perzistencijom
definira koliko smo uopce uspjeli determinirati proizvod za funkciju kojoj je namijenjen. Ako
je reorganizacija vrSena sustavno biti ¢e 1 veca determiniranost, dakle i1 proizvod ce
kvalitetnije obavljati zeljenu funkciju.

Iz iste tablice je vidljivo da je pozeljna manja perzistencija za svestraniji razvoj, ovo vrlo
vjerojatno iz razloga $to ako imamo neki proizvod koji je perzistentan — robustan tada ¢e ga u
buducénosti teze moci promjeniti bez vecih zahvata, Sto automatski znaci da je vjerojatnije da
¢e ostati kakav jest, dakle njegov razvoj ¢e biti blokiran — zasicen.
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U opéem smislu ovdje se mozZe prepoznati i Teorija kaosa koja je ovdje opisana kao
negativna strana determinizma — dezintegracija (neodredenost). Naime ukratko u Teoriji
kaosa se kaze da nije moguce predvidjeti u kakvom ¢e stanju biti neki sustav tj. sustav se
ponasa nepredvidljivo, kaoticno. Ovo se moze opisati 1 na nacin da ¢e sustav na dva ista ulaza
dati razlicite izlaze. Dakako da je ova zadnja tvrdnja nemoguca, jer negira temeljnu logicku
premisu da svaka posljedica ima nekakav uzrok. Ocito se radi o tome da nam eksperiment
jednostavno nije pod kontrolom.

U [38] se navodi primjer: "Ako leptir zamahne krilima u Pekingu, on moze uzrokovati uragan
na Floridi. To ne znaci da vjetar koji nastaje mahanjem leptirovih krila uzrokuje uragan, vec
da i mahanje leptirovih krila moze promijeniti slijed dogadaja koji bi se zbio da leptir nije
mahao krilima (svi smo bitni). Takoder bi se moglo reci i kako ¢e zamah leptirovih krila
sprijeciti pojavu uragana na Floridi. Kada bi uspjeli uvrstiti sve moguce utjecaje na pocetne
uvjete, pokazalo bi se da i dalje ne bi mogli u potpunosti predvidjeti buduca zbivanja.*

Ova tvrdnja je ekvivaletna tvrdnji ,,Neka se na mostu cija je nosivost 1000 kN nalazi 10
kamiona svaki tezine tocno 100 kN, dakle most je opereéen do tocno krajnje granice. Ako na
most sleti leptir, most ce se srusiti.* | sada se 1z ovoga izvlaci zakljucak da smo svi bitni dakle
1 leptir, jer to¢no, ako leptir ne sleti na most most se nece srusiti. No ovdje se postavlja
pitanje: tko to na mostu na kojem je 10 kamiona, svaki teZine 100 kN (!) moZe uoditi
leptira ??!! Oc¢ito samo neki biolog i to specijalist za leptire !

Kojeg uz to ni najmanje ne zanimaju ni kamioni ni njihova ogromna teZina, a ponajmanje
kako su tamo dospjeli !! Ovdje se dakle, iz uskog prostora ,biologije” pokuSava objasniti
sasvim drugo podrucje, te kada se u tome ne uspjeva, tada se zakljuCuje kako ponasanje

Osim toga nadalje se tvrdi da ,,Kada bi uspjeli uvrstiti sve moguce utjecaje na pocetne uvjete,
pokazalo bi se da i dalje ne bi mogli u potpunosti predvidjeti buduca zbivanja“. Ova tvrdnja
ne dokazuje niSta drugo nego da nam eksperiment nije pod kontrolom, jer za iste pocetne
uvjete, tada imamo razli¢ito ponasanje. To se u kibernetici (1 automatici) zovu Sumovi, koji
oCigledno mogu biti fatalni po konstrukciju, pa dakle ponovimo: eksperiment nije pod
kontrolom.

Ovdje se ipak vrlo vjerojatno radi o tome da neki istrazivac ,,biolog* u stvarnosti proucava
podrucje o kojem prakti€no niSta ne zna, dakle naiSao je na neki novi problem kojeg ne zna
objasniti. I tada umjesto da pokusa problemu pri¢i ,,sa neke druge strane®, sa neke druge
razine on problem prakticno priglaSava nerjeSivim. To ne zna¢i da se ovdje tvrdi da je
problem trivijalan, bas suprotno problem je istrazivacu ba$ izuzetno slozen jer o njemu ocito
vrlo malo (ni$ta) zna.

Sa pozicije teorije spoznaje to znac¢i da niti otprilike nismo ,,pogodili“ prostor egzistencije
problema kojeg prouavamo, te smo stoga debelo na negativnoj strani Determinizma. Takoder
po spoznajnoj teoriji ovo zna¢i da treba proglasiti da smo naisSli na neSto nepoznato, te
pokusSati drugim pristupima odredi prarametre (varijable) sa kojima se moze opisati
proucavani problem.

Jedan Siri pristup Determinizmu 1 kaosu dan je u [34].
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Naravno nikako ne treba iskljuc¢iti moguénost da je upravo teorija kaosa dobar put u
istrazivanjima novih, prakti¢no potpuno nepoznatih podrucja, ali stoji neosporna ¢injenica da
se 0 proucavanom problemu gotovo niSta ne zna, te stoga tvrdnja da se sustav ponasa kaoti¢no
ne predstavlja niSta drugo nego potvrdu o nepoznavanju proucavanog problema. Samo to i
nista drugo !

6. 2. 2. Treca razina opce teorije spoznaje (2. razina u radu)

Ako smo predhodnu razinu uspjesno savladali tj. ako nam je proizvod determiniran
(ispunjava svoju osnovnu funkciju) dakle ne ponasa se kaoticno, moze se pristupiti slijedecoj
razini koja je prikazana tablicom 6.2.2.1.

— pol Osjetljivost | Elementarnost PovrSnost
Takson Perzistencija | Upravljivost | Edukatibilnost
+ pol Robusnost Sustavnost Sistematicnost
Perzistencija 1.00 0.12 -0.01
Upravljivost 0.12 1.00 0.09
Edukatibilnost -0.01 0.09 1.00

Tablica 6.2.2.1. — Taksoni 2. razine — 3. razina u opcoj teoriji spoznaje

Moze se primjetiti da je moguce da nam proizvod na predhodnoj razini ima 1 limitirani razvoj,
svejedno to nije eliminacijski faktor. lako ¢emo vrlo vjerojatno debelo promisliti ho¢emo li
proizvoditi proizvod koji kasnije ne¢e moc¢i imati nove varijante, dakle pozZeljno je da na$
proizvod ima mogucénosti svestranog razvoja.

Prvo pravilo, perzistencija sa svojim polovima robusnost 1 osjetljivost moze se gotovo u
potpunosti poistovjetiti sa pojmovima robusnost i osjetljivost koji se koriste u klasi¢noj
automatici. Razlika je u tome $to se ovdje kod osjetljivosti daje viSe naglasak na osjetljivost
za druge etitete u okolini a ne kao utjecaj nepozantih utjecaja na objekt (npr starenje).

Slijede¢i pojam upravijivost ve¢ je komentiran u poglaviju 5.1.2.2. (Upravijivost). Zamislimo
ovdje primjer kuce koju je potrebno grijati. Najelementarniji pristup jest ukljuceno grijanje
bez povratne veze — upravljanje. Slozeniji slucaj je regulacija, dakle uvodi se povratna veza.
Sa pozicije kibernetike imamo sustav u okolini koji je izloZen smetnjama te smo uveli
povratnu vezu da te smetnje eliminiramo. Primjer smetnje je npr. promjena vanjske
temperature ili slu¢aj kada je netko ostavio otvoren prozor.

Podsjetimo se, u poglaviju 5.2. (Procesi spoznaje) objekt napreduje od parcijalne do globalne
spoznaje, dakle razvija se. Takoder (poglaviju 5.1.2.2. Upravljivost) u teoriji spoznaje srediste
proucavanja je fokusirano na objekt. Ovo u navedenom primjeru znaci da ¢e grijanje zgrade
napredovati strukturno.

Lako mozemo zamisliti slijede¢i scenarij: Najprije ¢e se spoznati da je nepredvideno paljenje
peci uzokovano otvaranjem prozora, a otvaranje prozora npr. poneSto punackijim covjekom
kome je prevruce. Slijede¢i korak ¢e biti ugradnja promjenjivog termostata. No nakon nekog
vremena problem prozora ¢e se ponovno javiti zbog presuhog zraka. A zatim i problem
hladenja.
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No, tada se nece npr. posebno ugradivati ovlazivaC zraka, a posebno klima za svaku
prostoriju, ve¢ ¢e se prozori jednostavno eliminirati i1 ugraditi kompletno postrojenje za
kondicioniranje zraka.

Sa pozicije opce teorije spoznaje rekli bi : zgrada je spoznajno napredovala !

Isto tako zadnje spomenute promjene ucinjene su zbog zgrade same, jer postojeci nacin nije
bio isplativ tj. postao je prekompliciran, te je zbog sposobnosti sustavne upravljivosti zgrade,
zgradna sustavno i1 promjenjena.

Ponovimo, sa pozicije opce teorije spoznaje nevazno je tko je taj napredak omogucio;
neosporno su u zgradu ugradena nova znanja tj. spoznaje. Kako su spoznaje ugradene u
zgradu, samo se logi¢no zakljucuje — zgrada je spoznajno napredovala.

Jo$ jedan argument: moZe se primjetiti da smo mi ljudi, kao entiteti ustvari integrirani tj. na
odreden nacin podredeni interesima entiteta moderne zgrade. Ako dvojite u reeno otidite u
jednu od njih 1 — probajte otvoriti prozor !

U kibernetici / automatskoj regulaciji jedno od temeljnih polaziSta jest adaptacija na promjene
jer se opisano djelovanje svodi na odrzavanje postojeceg stanja. No, ako se odrzava postojece
stanje to znaci da cijela (klasi¢na) automatska regulacija ali 1 kibernetika pripada pod takson
perzistencija. Isto tako ako se odrZava postojece stanje to tada znaci da entitet spoznajno ne
napreduje te ostaje na istoj tocci na spoznajnom taksonu. Naravno, u slucaju da ne postoji
automatska regulacija tada ne bi bila odrzana perzistencija entiteta Sto bi u konac¢nici dovelo
do promjene poloZzaja entiteta na spoznaji (dakako u negativnom smjeru).

Kod zivih organizama postoji spoznajno napredovanje / nazadovanje jedinke ali i u okviru
vrste. Kod tehnickih sustava dominantno je napredovanje ,,unutar vrste, §to ne znaci da ¢e to
tako ostati jer ve¢ danas moderni sustavi vodenja imaju, doduse ogranicene mogucnosti
ucenja.

Konstatirajmo da se u kibernetici inzistira na adaptaciji u okolinu, dok se u Opcoj
teoriji spoznaje u fokus stavlja promjena spoznaje entiteta.

No, ako se prati napredovanje vise entiteta (u ovom radu to se nece raditi), tada je naglasak na
oba entiteta ali 1 na interakciju tih dvaju (ili viSe) entiteta.

U prethodnom primjeru to bi znac¢ilo da ne¢e jedino polaziste biti samo potreba zgrade kao
entiteta ve¢ da ¢e se (ponovno) uzeti u obzir 1 Covjek. Drugim rije¢ima autor zZivi u nadi da ¢e
biti moguce ponovno otvoriti prozor !

Na ovoj razini ostao je jo§ takson FEdukatibilnost sa negativnhom stranom povrsnost i
pozitivnom sistematicnost. Ovdje se radi o moguénostima razvoja entiteta. Ovo bi znacilo da
bi prilikom projektiranja entiteta trebali ostaviti moguénosti nadogradnje entiteta nakon Sto
bude zavrSen na proizvodnoj liniji. Ovo se Cesto postize mogucénostima modularne gradnje.
Edukatibilnost je najocitija kod racunala ¢ija je edukatibilnost u odnosu na ostale tehnicke
uredaje vjerojatno daleko najveca. Jednostavnom ugradnjom dodatnih djelova racunalo se
moze unaprijediti u zeljenom smjeru. Sa pozicije teorije spoznaje — racunalo je spoznajno
napredovalo !



67

6. 2. 3. Cetvrta razina op¢e teorije spoznaje (1. razina u radu)
Iako su svi taksoni pravilno prepoznati, na ovoj razini nije se nedvosmisleno mogla pronaci
veza pravila 1 primjera koji bi ih se do kraja opisalo. Umyjesto toga biti ¢e predlozen najbolji

pronadeni model. O ovome se raspravlja iu [27, 28].

U tablici 6.2.3.1. prikazana je Sesta razina pravila.

- pol Jednostavnost | Varijabilnost | Kompaktnost | Fleksibilnost | Prostorna Aktivnost
Takson Organiziranost | Stabilnost Cjelovitost Sklad Ekspanzija | Komunikativ

+ pol Slozenost Postojanost | Rasprsenost Krutost Materijalna | Pasivnost
Organizir. 1.00 0.29 -0.13 0.02 0.15 0.00
Stabilnost 0.29 1.00 -0.26 0.03 -0.10 0.14
Cjelovitost -0.13 -0.26 1.00 -0.01 -0.14 -0.04
Sklad 0.02 0.03 -0.01 1.00 0.07 0.03
Ekspanzija 0.15 -0.10 -0.14 0.07 1.00 -0.11
Komunika. 0.00 0.14 -0.04 -0.03 -0.11 1.00

Tablica 6.2.3.1. — Taksoni 1. razine — 4. razina u opcoj teoriji spoznaje (OTS)

Na ovoj razini potrebno je joS dublje proniknuti u pravila strukturiranja entiteta. Predlaze se

slijedece:
1. Senzor
2. Relacija
3. Model
4. Zakonitost
5. Ekspanzija (identificirani takson)
6. Sklad (identificirani takson)

Logi¢no je za pretpostaviti da svaki entitet ima senzore (1). No senzorske informacije nisu
nezavisne. Npr. neka neki robot ima mogucnost prihvata nekog predmeta. Tada moze imati
dvije senzorske informacije — veliCinu predmeta (otvorenost prihvatnice robota) ali 1 silu
potrebnu za drZanje predmeta.

Kada robot bude analizirao ove podatke vjerojatno ¢e uspostaviti pozitivnu vezu izmedu
otvorenosti prihvatnice 1 potrebne sile. Drugim rije€ima uspostavio je relacije (2) senzornih
informacija.

Ali kada npr. uhvati Covjeka, prethodno uspostavljena relacija ostati ¢e oCuvana, no vjerojatno
¢e ustanoviti i da je potrebna dodatna kompenzacija silama za odrZavanje stabilnog poloZzaja.
Ovo iz jednostavnog razloga jer se ¢ovjek moze pomicati ruku, nogu, ... te time i mijenjati
zajednicko teZiste.

Slijedeca razina bi bila uspostavljanje modela (3) fiksnih 1 pomicucih objekata.

No isto tako, robot bi ujedno ustanovio da ljudi ¢esto ne dopustaju da ih se dize i1 nosi
naokolo. Istovremeno bi otkrio da tako neSto ne vazi za predmete.

Time bi vjerojatno zakljucio da nacelno stvari treba prenosti a ljude nacelno ne. Takav
zakljucak bi tada predstavljao zakonitost (4): ljudi ne dopustaju da ih se bez razloga nosi, dok
takav zakljucak za stvari nije tocan.

1z svih dosadasnjih zaklju¢aka mogao bi izvrSiti ekspanziju (5) u prostor ljudi, tj. moglo bi ga
se pustiti da slobodno bude u istom prostoru sa ljudima. Tada bi skladno (6) sa ljudima
mogao raditi na nekim poslovima gdje je potreban prijenos stvari.
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[ | Entitet — Hijearhijska veza 1. reda izmedu relacije i modela
[] Senzor 4% Hijearhijska veza 2. reda izmedu relacije i modela
O Relacija 4—%  Hijearhijska veza n. reda izmedu relacije i modela
AN Model = Senzorski podrazaj entiteta
& Pravilo ~T  Popratna pojava spoznavanja
[] Razina senzora ﬁ Reprogramiranje modela temeljem pravila
] Razina relacija I-IV Karakteristicne faze razvoja entiteta
8 Razina modela
E Razina pravila

Slika 6.2.3.1. — Shema spoznavanja entiteta u prostoru njegove egzistencije

Hipotetski entitet 1 nacin njegovog spoznavanja predstavljen je slikom 6.2.3.1. U svim fazama
razvoja (I - IV) je vidljivo da je Sirenje entiteta posljedica spoznavanja (,,popratna pojava
spoznavanja‘“). Entitet se fizicki Sir1 u okolni prostor zahvaljuju¢i nagomilanim spoznajama,
dakle fizicko Sirenje je posljedica sve vece spoznaje entiteta. Takoder je vidljivo da su za
uspostavu relacije potrebna barem dva senzora, za uspostavu modela barem dvije relacije a za
uspostavu pravila barem dva modela. U IV fazi spoznavanja je prikazano 1 ,reprogramiranje
modela temeljem pravila®“. Ovo predstavlja reorganizaciju vlastitih spoznaja u skladu s
vlastitim potrebama. Reoganizacija se deSava na prikazanoj 4. razini, ali za nju je prvenstveno
odgovoran mehanizam viSe razine koji je nazvan sustavna upravljivost (poglavilje 5.1.2.2.).
Ovo znaci da, gledajuci sa ove 4. Razine, nisu potpuno jasni razlozi promjene. Za odgovor je
potrebno prouciti odgovorni nadredeni mehanizam (upravljivost) koji se nalazi na viSoj 3.
razini.
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6. 3. Procesi na 4. razini opce teorije spoznaje

U poglaviju 5.2. (Procesi spoznaje) pokazano je da je moguce promatrati promjenu spoznaje
jednog entiteta. Nazalost, nakon jednostavnog sortiranja podaci kojima je ,,putujucéi entitet
opisan nisu ba$ sasvim jasni. Da bi bilo vidljivo §to to¢no podaci predstavljaju primjenjen je
modificirani /ndifg algoritam [26]. Ovdje ¢e ukratko biti opisani dobijeni podaci.

Nakon obrade podataka dobiveni su slijede¢i rezultati: slike 6.3.1. — 6.3.7. Zbog lakSe
identifikacije podaci su dodatno aproksimirani polinomom 5. stupnja.
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Na slici 6.3.7. prikazani su svi procesi zajedno. Vidljivo je da nema originalnih podataka
(zbog lakse razumljivosti slike) ve¢ su samo predstavljene aproksimacije.

0.2 -
Kommmikativ
| _— (pasivnost)
0.1 - (materijalna) Cjelovitost

. (rasprienost)

} '.'__.-r - i . ar
llfr |.‘.I--I---.--I.‘-
i Orgamzranost
014 o (jednostavnost)
J Stabilmost
¢ (varijabilnost)
-0.2
1 234 487 700
=== Komunikativnost (+ = pasivnost) — — Ekspanzija (+ = materijalna)
— Cjelovitost (+ = rasprSenost) = = = Organiziranost (— = jednostavnost)
— Stabilnost (— = varjjabilnost) e Sklad (+ = krutost)

Slika 6.3.7. Procesi spoznaje — 1. razina (6 taksona)

Svaka krivulja predstavlja jedan takson. Na osi apcisa nalazi se svih 700 stanja entiteta dok je
na osi ordinata intezitet procesa tj. intezitet svake pojedine karakteristike (taksona) u
pojedinom stanju. Vidljivo je da svaki takson ima neko dominantno podrucje djelovanja. Ako
se promotri slika moze se identificirati Sto se sa entitetom dogada:

Na samom pocetku procesa vidljiva jer izrazita varijabilnost entiteta Sto je vrlo vjerojatno
uzrokovano ,nesnalaZzenjem® entiteta u novom prostoru, spoznaja je minimalna pa entitet
»luta® po prostoru. Nakon nekog vremena varijabilnost kao dominantna karakterisika nestaje,
a pojavljuje se materijalna ekspanzija. Moze se re¢i da je entitet zapoceo sa ,,prikupljanjem*
spoznajnog ,,materijala“ te se $iri u prostor. Vidljivo je i da je trajanje ova dva procesa oko
1/3 ukupnog procesa. Jo§ prije 1/3 ukupnog procesa vidljivo je 1 simultano djelovanje
rasprSenosti §to je vjerojatno uzrokovano naglim prikupljanjem znanja (poznato je da se u
pocetku najbrze uci). Nakon ove faze, negdje oko 1/2 ukupnog procesa svoj maksimum
postize organiziranost i to jednostavnost koja vjerojatno govori o tome da se ucenje velikim
dijelom provodi usvajanjem jednostavnih znanja, koja se kasnije skladno 1 to kruto
strukturiraju u entitet. Ovo bi znacilo da se jednostavna znanja skladno i1 nedvosmisleno
(kruto) usvajaju te kasnije predstavljaju kvalitetnu ,,bazu znanja“ entiteta. Na kraju dominira
pasivnost u smislu komunikacije jer kako proces tece kraju sve manja 1 manja koli¢ina znanja

M AN 14

,»pristize* u entitet.

Ova 1 ostale razine spoznajnih procesa razine u prostoru ljudi, konkretno podrucje
kineziologije prikazano je u [30, 32, 33, 35, 36, 37].
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6. 4. Hijerarhija prepoznatih razina opce teorije spoznaje

Na slici 6.4.1. prikazani su svi dobijeni taksoni tj. njihova hijerarhija.
Moze se primjetiti da se u prvom dijelu rada (poglavije 5.1.) koristio pristup ,,bottom — up*,
dok se je u poglaviju 6.2. koristio pristup ,,upside — down*.

U prvom dijelu vrsena je identifikacija taksona tj. analizirali su se rezultati. MoZe se primjetiti
da drugaciji pristup nije bio ni mogu¢; sa niZim razinama opisivane su vise razine. No, ako se
provede bilo koje istrazivanje nuzno je krenuti od dna iz jednostavnog razloga jer nisu
poznate pojave 1 pravila — uostalom zato je 1 pokrenuto istraZivanje.

Vazi opcenito: kod istraZivanja pristup je odozdo prema gore, od manifestnog prema
latentnome.

- Parcijalna
I RAZINA Spoznaja
+Globalna
- Dezintegracija - Zasi¢en
II RAZINA Determinizam Razvoj
+ Integracija + Svestran
- Osjetljivost - Elementarnost -Povrsnost
III RAZINA Perzistencija Upravljivost Edukatibilost
+ Robusnost + Sustavnost + Sistemati¢nost
IVRAZINA
- Jednostavnost - Varijabilnost - Kompaktnost - Fleksibilnost - Prostorna - Aktivnost
Organiziranost Stabilnost Cjelovitost Sklad Ekspanzija Komunikativnost
+ Slozenost + Postojanost + Rasprsenost + Krutost + Materijalna + Pasivnost

Slika 6.4.1. — Hijerarhija ,,spoznaja“ po opcoj teoriji spoznaje

U drugom dijelu rada napravljen je obrnut pristup.
I razina. Sto se zeli ? Npr. zeli se rijesiti neki problem / projektirati neki proizvod.

I.

a.

Najprije smo ga u glavi ,skicirali“, dobili nekakvu pocetnu ideju kako problem
rijesiti. Rijesili smo moZda neki glavni problem npr. princip funkcioniranja, ali su
uocili. Drugim rije¢ima imamo parcijalnu spoznaju rijeSenja problema

Nakon nekog vremena ideja se ,,izbistrila®, ,,usputne* probleme smo rjeSavali te
smo na kraju kona¢no upotpunili spoznaju kako rijesiti problem. Imamo globalnu
spoznaju kako rijestiti problem

2. II Razina. Nakon toga smo odlucili kreirati (projektirati) entitet. Drugim rije¢ima odlucili
smo mu ,,udahnuti mu Zivot* tj. prenijeti mu svoje spoznaje.

a.

Kakav on mora biti ? Osnovna karaktetistika jest da ispuni funkciju koju smo mu
namijenili dakle mora biti prepoznatljiv, determiniran u prostoru u kojem c¢e
egzistirati. No nemojmo se prevariti, ovo nije ujedno 1 njegov teleoloski cilj.
Njegov teleoloski cilj ¢e uvijek biti spoznaja ! Mi mu ,,samo* dajemo pocetni
impuls !
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b. Druga karakteristika ove razine govori o potrebi ostavljanja mogucénosti
svestranog razvoja. Ako to nije moguce sa konkretnim entitetom, onda ga treba
projektirati na nacin da se ostavi mogucnost ,lakog* preprojektiranja za nove
funkcionalnosti ili poboljSanja koje ¢e uslijediti u novim varijantama.

3. III Razina. Sada treba naci nacina da entitet:

a. Bude perzistentan, tj. da moze stupiti u realan svijet a da ima sacuvano svoje ja,
dakle da obavlja svoju funkciju bez obzira na upade iz okoline. U ovaj dio spada 1
automatska regulacija (kibernetika) tj. oCuvanje funkcije bez obzira na okolne
utjecaje.

b. Bude upravljiv tj. da na neki na¢in smislimo nacin da se kasnije moze kvalitetno
reorganizirati. S obzirom da je po opcoj teoriji spozmaje reorganizacija
neminovna, treba ostaviti odmah u pocetku prostora za tako nesto.

c. Bude edukatibilan. Treba ostaviti mogu¢nost nadogradnje, npr modularni pristup,
primjer: racunalo.

4. Konkretna izvedba entiteta; prijedlog: senzor, relacija, model, zakonitost, ekspanzija,
sklad prikazana je u poglavlju 5.2. Procesi spoznaje.

Ovo medutim, predstavlja postupak projektiranja. Dakle vazi opcenito: kod projektiranja
koristi se pristup odozgo prema dolje, tj od ideje do proizvoda.
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6. 5. Potvrda hipoteze

Sto se do sada dobilo ?

1.

10.

11.

12.

13.

U uvodnim djelovima objasnjene su premise rada (poglavije 2.1. Pristup istraZivanju i
2.7. Temeljni pojmovi):

a. univerzalnost prostora egzistencije,

b. univerzalnost disciplina,

c. uvjeti istovjetnosti dinamickog 1 statickog proucavanja entiteta
Razapet je prostor proucavanja kao sve bez ostatka
Unutar svega odabran je reprezentativan broj entiteta. Entiteti su birani na nacin da se
maksimalno minimizira utjecaj istrazivaca (slike 2.5.1. — 2.5.4.)
Odabrane su potencijalne varijable za opis varijacija odabranih entiteta (fablice 2.4.1. i
2.4.2.)
Odabrana je odgovaraju¢a metodologija obrade podataka (poglavije 2.6.)
Odabran je konzistentan skup varijabli koje opisuju odabrane entitete sa poznatom
zadovoljavaju¢om greskom opisa (tablica 2.4.1.)
Iz pocetnog skupa entiteta pronadeno je 6 bipolarnih tipova — 1. razina koji stoje u
nenultim relacijama (tablica 5.1.5.1., slike 5.1.5.1. — 5.1.5.24.)
Iz tipova prve razine daljnjom kontrakcijom prostora pronadena su 3 tipa slijedece 2.
razine (tablica 5.1.5.2., slike 5.1.5.25. — 5.1.5.1.36.)
Iz tipova 2. razine pronadena su 2 nadredena tipa 3. razine (tablica 5.1.5.2., slike
5.1.5.37.-5.1.5.44.)
Iz predhodne razine jest pronaden glavni, vrhovni tip proucavanog prostora (fablica
5.1.5.2., slike 5.1.5.45. — 5.1.5.48.)
Zakljucilo se da su to pravila strukturiranja entiteta u prostoru sve (5. 1. Identifikacija
taksona)
Temeljem ranije ustanovljene transparencije zakljueno je da su to opca pravila
strukturiranja entiteta bilo kojeg prostora (6. 1. Temelji Opce teorije spoznaje)
Proucavan je proces nastanka (spoznavanja) entieteta (na 4. razini) — 6.3. Procesi na 4.
razini opce teorije spoznaje.

No, sa predhodnim:

I.

W

odbacena je nulta hipoteza tj. pronaden multidimenzionalni prostor u kojem leze sve
bitne karakteristike zakonitosti spoznajnih procesa (tocke 1 — 12)

odbacena je druga hipoteza, tj. pronaden stupanj varijacija promatranih parametara
(tocka 6)

odbacena je treca hipoteza tj. izmjerena greska modela je prihvatljivo mala (tocka 6)
odbacena je Cetvrta hipoteza t]. izolirani mehanizmi nisu ortogonalni (tocka 7)
odbacena je peta hipoteza tj. pronadene su 4 nadredene razine te je na krajnjoj 4. razini
izoliran takson spoznaja (tocke 8, 91 10)

odbacena je Sesta hipoteza tj. pronadeni mehanizmi su opisani 1 prepoznati (tocke 7, 8,
9110)

odbacena je sedma hipoteza tj. pronadeni su reprezentativni entiteti koji opisuju
taksone svih razina (tocke 7, 8, 9 1 10)

prihvacena je hipoteza da je spoznaje dobivene ovim istraZivanjem moguce primjeniti
na sve ostale entitete, neovisno o podrucju ili vremenu nastanka. Primjeri
transparencije su navodeni kroz cijeli rad, a u slijede¢a dva poglavlja biti ¢e prikazana
jo§ dva konkretna primjera

OVIME SE SMATRA DA JE ZA ZADANU RAZINU DOKAZANA I UTEMELJENA

OPCA TEORIJA SPOZNAJE.
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7. PRIMJERI

U ovom dijelu rada ¢e se prikazati primjeri koji su od direktnog interesa za automatsku
regulaciju ali 1 dinamicke sustave opcenito.

U prvom primjeru teziSte je na dokazivanju opce teorije spoznaje u klasitnom masa —
prigusenje — opruga sustavu. Osim toga biti ¢e prikazan jedan drugaciji pristup proucavanju
tehnickih sustava. S obzirom da ¢e rezultati biti oCekivani, moc¢i ¢e se izvucéi 1 zakljucak o
univerzalnosti konkretnih metoda istrazivanja.

U drugom primjeru ¢e se do¢i do nekih novih zakljucaka te jednog drugacijeg poimanja
dinamickih procesa. Takoder ¢e biti predloZzen jedan potpuno novi nacin vrednovanja
kvalitete dinamickog sustava, te sukladno tome predloziti nove dodatne kriterije za
projektiranje dinamickih sustava opcenito.

U oba primjera koristiti ¢e se slijede¢i koraci proucavanja:

1) Razapinjanje prostora egzistencije (ono §to nas zanima). U razapetom prostoru postoje
objekti (vrsi se odabir objekata te varijabli kojima opisujemo objekte). Objektivnost:
mogu se dodavati 1 objekti 1 varijable po Zelji — model ostaje konzistentan.

2) Mjera stupnja objaSnjenja varijacija (teorijska ,,pouzdanost® modela) u tako
definiranom prostoru egzistencije (spoznaje) — koliko model uop¢e opisuje varijacija
(Entiteti unose varijacije, varijable informacije.).

3) Utvrditi latentne mehanizme na nacin da se utvrdi Sto se mjerilo, te da se otkriju tipovi
objekata koji postoje u tako definiranom prostoru.

4) Utvrditi hijerarhiju tako dobivenih latentnih dimenzija (mjera i objekata)

5) Na svakoj razini postoje objekti razliCitog stupnja spoznaje. Zadnji (na vrhu
pozicioniran) izolirani mehanizam predstavlja op¢u spoznaju prostora.
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7. 1. Primjer br. 1
Koraci:
1) Ideja

Sto : Zelimo proudavati p2 ¢lanove.
Zasto : Zelimo pronaci zakonitosti formiranja objekata koji se mogu opisati pravilom ,,p2*
Kako : Koristenjem metodologije koja nam omogucava ,,Korake proucavanja®.

2) Realizacija

Razapinjanje prostora egzistencije:

Odabire se prostor egzistencije ,,svih* prigusenih oscilacijskih p2 ¢lanova.
Odabire se konacan broj objekata proucavanja — 710.

Da bi se moglo proucavati objekte oni ¢e se opisati varijablama.

Napomena: Odabir prigusenih oscilacijskih p2 ¢lanova sa nenultim rezonantnim izdizanjem
(stupanj prigusenja < 0.707) nije slucajno odabran. Naime kada bi odabrali i p2 clanove sa
nadkriticnim prigusenjem tada npr. varijabla rezonantno izdizanje nema smisla iz
jednostavnog razloga jer kod nadkriticnog prigusenja rezonantno izdizanje nije definirano !
1li u ,,najgorem slucaju* rezonantno izdizanje je uvijek = 0, sto znaci da rezonantno izdizanje
za p2 clanove sa nadkriticnim priguSenjem nije varijabla ve¢ konstanta (=0) ! Uzet je
oscilacijski slucaj jer on ima najveci broj varijacija, dakle i varijabli.

Varijable

Inicijalno je odabran skup od 54 varijable (poglavlje 7.1.1.3). Sve varijable su imale vrlo
visoke udjele objasnjenosti (uglavnom preko 95 %) §to znaCi da sve odabrane varijable
pripadaju prostoru proucavanja.

Iterativnim postupkom analize modela utvrdeno je da je skup varijabli nerealno velik; neke
varijable su gotovo kolinearne ili praktiéno opisuju istu pojavu, te je taj skup u konacnici
smanjen na 11 varijabli sa kojima je postavljen model. S obzirom da sve varijable pripadaju
modelu, za odabir varijabli koriStena su dva kriterija:

a) korelacija varijabli ne smije biti ve¢a od 0.9 (apsolutno)

b) ne smije postojati ,,velika* disproporcija pojedinih varijabli po faktorima / taksonima.
Kriterij pod b) se odnosi na moguc¢nost dobivanja nerealnih rezultata forsiranjem samo
varijabli odredenog tipa.

Objekti i nacin provodenja eksperimenta

S obzirom da nije bilo moguénosti proucavanja stvarnih objekata, koriSten je pristup
simuliranja objekata prema, u praksi provjerenom matematickom modelu p2 ¢lana.

Kao alat za analizu koriSten je Matlab. Tako je definiran p2 ¢lan koji se ispitivao jedini¢nim
step ulazom.

Napravljen je program (u MatLab-u) koji kvazislu¢ajno bira vrijednosti mase, prigusenja i
krutosti opruge. Nakon odabira vrsi se simulacija konkretnog p2 ¢lana. Za vrijeme simulacije
kao 1 na kraju vrSe se mjerenja svih navedenih varijabli. Za lakSi pristup pojedinim
vrijednostima modela dodatno je napravljen 1 simulink model iz kojeg se onda jednostavno
mogu izmjeriti Zeljene vrijednosti.
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Kao S$to je ve¢ reCeno za vrijednosti mase, priguSenja i krutosti opruge koriSteni su
kvazislucajni brojevi koji su birani iz skupa realnih brojeva od 0 do 1000. Eliminacija
objekata koji ne pripadaju prouc¢avanom prostoru vrSena je na nacin da su eliminirani svi oni
objekti koji su izvan +/- 3.5 standardne devijacije na bilo kojoj proucavanoj varijabli. Za ovaj
konkretan primjer proucavano je 710 objekata.

7. 1. 1. Rezultati
7. 1. 1. 1. Orthoblique faktori

U Tablici 7.1.1.1.1. vidljiv je odabir varijabli modela (stupac ,,Var*), njthove maksimalne 1i
minimalne vrijednosti (stupac ,,min“ i ,,max*), kao 1 komunaliteti (stupac h2). Kao §to se vidi
broj varijabli modela je ,,pao‘ na samo 11, ali je takoder vidljivo da je taj odabir realan jer
svaka od varijabli ima visoke komunalitete $to u konacnici rezultira izvrsnom ukupnom
vjerodostojnosti modela od 96 % !

Na slijedecoj razini vidljivo je §to je to ustvari mjereno:

Prvi faktor je opisan dominantno brzim prigusenjem oscilacija (tmsi= —0.92), velikim
stupnjem prigusenja (0.9), velikim faktorom priguSenja (0.87), te malom rezonantnom
amplitudom (—0.8). Takoder je vidljivo da su za opis ovog faktora nevazni vrijeme porasta i
prigusena vlastita frekvencija, a od malog znaCaja su i masa, krutost opruge 1 trajno
regulacijsko odstupanje. Ovaj faktor ustvari predstavlja mjeru stupnja priguSenja oscilacija
oko ravnoteznog poloZaja, te je zbog praktic¢nih razloga skra¢eno nazvan Prigusenje.

Ovaj faktor je vrlo vjerojatno identi¢an stupnju priguSenja. Zanimljivo je napomenuti da se u
viSe desetaka ponavljanja simulacija gotovo u pravilu dobivala jako velika projekcija stupnja
prigusenja na faktor Prigusenje. Ona je u pravilu uvijek bila veca od projekcije varijable
faktora prigusenja, Sto onda sugerira mogucu pogreSku u nazivu ovih mjernih karakteristika,
dakle sukladno dobivenim rezultatima nazivi bi trebali obrnuti !

Var Prigusenje Brzina | Amplituda h2 min max

mmm -0.145 | -0.833 -0.071 0.9534 39.089 | 999.803
ddd 0.746 | -0.535 -0.415 0.9759 14.952 | 995.988
SSS 0.200 0.373 -0.942 0.8829 | 123.874| 997.830
omp 0.076 0.946 -0.392 0.9831 0.325 3.294
amr -0.821 0.158 0.600 0.9694 0.001 0.026
stp 0.903 | -0.432 -0.037 0.9872 0.022 0.600
fpr 0.866 0.220 -0.307 0.9702 0.042 1.460
tra 0.023 | -0.867 0.618 0.9675 0.516 5.750
tsmi -0.924 0.069 0.286 0.9622 2.359 | 92.358
el 0.192 0.361 -0.957 0.9456 0.992 0.999
minf -0.450 0.854 -0.188 0.9641 0.100 2.248

Total | 96 %

Tablica 7.1.1.1.1. — Orthoblique - Sklop
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Na drugom faktoru dominiraju prigusena vlastita frekvencija (0.95), malo vrijeme porasta (tra
= -0.87) te velika frekvencija na kojoj zapocinje rezonantno izdizanje (10% od
maksimalnog). Vidljivo je 1 da je vrijeme smirivanja nevazno (tsmi = 0.07), a od manjeg
znacaja su 1 rezonantna amplituda (amr = 0.16) 1 faktor prigusenja (fpr = 0.22). Zanimljivo je 1
primijetiti da je vrijeme porasta nebitno na prvom a jako vazno na drugom faktoru, dok kod
mjere vremena smirivanja vrijedi obrnuto: na prvom je najznacajniji, dok je na drugom
nevazan.

Temeljem ovih informacija moze se zakljuciti da ovaj faktor mjeri brzinu p2 objekta te je
zbog toga 1 nazvan Brzina.

Tre¢i faktor jest definiran prvenstveno malom krutoS¢u opruge (-0.94) i1 jako malim
regulacijskim odstupanjem (—0.96). Ocigledno je da ovim faktorom mjerimo stacionarno
stanje. Zanimljivo je za primijetiti da ovakvu mjeru definira, tj. da se je moze relativno dobro
procijeniti 1 pomocu vremena porasta (0.62) i rezonantne amplitude (0.6). S time je povezano
1 malo prigusenje (ddd=—0.42), kao 1 mala prigusena vlastita frekvencija (-0.39). Ovaj faktor
je nazvan Amplituda jer ocigledno mjeri amplitudu u stacionarnom stanju (suprotna metrijska
orijentacija od e0).

1z tablice 7.1.1.1.2. je vidljivo da su Brzina 1 PrigusSenje lagano negativno korelirani (-0.14),
Sto vrlo vjerojatno odgovara realnosti. No ova veza nije jako negativna kao §to bi mozda bilo
za ocekivati jer nam se nekako intuitivno €ini da je brzina u suprotnosti sa prigusenjem. 1z
tablice 7.1.1.1.2. je vidljivo 1 da je Amplituda negativno korelirana sa PriguS§enjem 1 Brzinom
1to gotovo u istom iznosu.

Prigusenje Brzina Amplituda
PriguSenje 1.000 -0.143 -0.288
Brzina -0.143 1.000 -0.253
Amplituda -0.288 -0.253 1.000

Tablica 7.1.1.1.2. — Korelacije orthoblique faktora

Moze se zakljuciti da se sa sve 54 odabrane varijable ustvari mjere 3 latentne dimenzije i to :
Prigusenje (oscilacija), Brzina 1 Amplituda p2 Clana. Takoder se mozZe zakljuciti da ove
mjere nisu neovisne ve¢ ovise jedna o drugoj, kako je prethodno opisano.

7. 1. 1. 2. Polarni taksoni

Kako je ve¢ prije receno, u prirodi egzistiraju samo realni objekti dok su varijable ,,samo
misaoni konstrukti 1 u materijalnom (realnom) svijetu ne postoje. Ovdje se smatra da
izmjerene varijable predstavljaju naSu predodzbu proucavanih entiteta $to ne mora (i obi¢no
nije) identi¢no sa onim $to stvarno egzistira. Takoder, u prethodnim poglavljima je recCeno da
postoje samo objekti te da oni imaju svoj stupanj spoznaje. Definirana je takoder i spoznajna
skala, kao mjera spoznaje svakog pojedinog entiteta.

U tom smislu odrediti ¢e se tipovi p2 objekata. Ovdje je za te potrebe koriStena metoda
polarnih taksona koja osim Sto daje tipove, takoder daje 1 poziciju svakog pojedinog objekta
na definiranom tipu.
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Rezultati polarne taksonomske analize prikazane su u tablici 7.1.1.2.1. Osim varijabli modela
u tablici su prikazane i projekcije prethodno dobivenih faktora na taksone, ali su dodane i
neke nove varijable zbog laksSe identifikacije taksona. Ove varijable su smjestene u dijelu
tablice Ostale varijable 1 nisu koriStene za dobivanje modela.

Identifikacija taksona je neSto teza 1 nije tako ocigledna kao otrhoblique faktori. PoSto se radi
o konkretnim objektima bilo bi idealno imati slike objekata, no to ovdje nije slucaj. No, sa
druge strane to Sto nemamo konkretne objekte ve¢ teorijski model daje nam mogucnost
maksimalne transparencije. Ovdje ,klasiCan® pristup taksonomiziranja samo preko mase i
ostalih ,,opipljivih* parametara nije jedini bitan jer se radi o dinamickim sustavima. U tom
smislu uzeto je u obzir da gibajuci entitet nema samo masu u klasi¢nom smislu ve¢ on
titraju¢i zauzima 1 neki prostor koji na odredeni nacin ,,Cuva® tj. u odredenim vremenskim
odsjeccima nalazi se u svakoj tocci prostora kojim se giba. Osim toga on sa uzbudnom silom
¢ini cjelinu 1 iako uzbudna sila nije dio modela, model je napravljen upravo na temeljima
djelovanja uzbudne sile na objekte.

Za podrsku ovakvom pristupu kao logi¢no rjeSenje se namece koriStenje Bode-ovih
dijagrama. To je 1 uCinjeno te su na slikama 7.1.1.2.1. — 7.1.1.2.6. prikazani po dva
karakteristicna objekta za svaku stranu svakog pojedinog taksona. Na svakom dijagramu su
nacrtani svi objekti koriSteni u istrazivanju, a podebljanom crnom crtom prikazana su prva
dva karakteristicna objekta za konkretnu stranu konkretnog taksona.

Prisjetimo se joS da je u elektrotehnici I = U/ Z (I — struja, U napon, Z impedancija), za $to je
u mehanickom podrucju ekvivalent v = F /Z, odnosno a * w = F / Z, odakle slijedi:

a=(Fw)/Z

gdje je a — amplituda, F sila (jedini¢ni step), w — frekvencija dok Z predstavlja ekvivalent
elektricne impedancije, dakle Z je mehanicka impedancija. Moze se pokazati da je :

Z? =ddd? + (w * mmm — sss/w)? (1).

Sada se Bode-ov dijagram moze podijeliti na tri dijela:

1) Podrucje malih frekvencija gdje je w <<, pa iz (1) slijedi da je sss / @ dominantan te u
ovom podrucju dominantnu ulogu na ponasanje sustava ima opruga — opruzZna
kontrola.

2) Rezonantno podrucje gdje amplituda dominantno ovisi o priguSenju (ddd) — frikeijska
kontrola

3) Podrugje visokih frekvencija gdje dominira ¢lan @ * mmm, te amplituda dominantno
ovisi 0 masi te ovo podru¢je mozemo nazvati podrucje masene kontrole.



U Tablici 7.1.1.2.1. prikazane su
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projekcije varijabli i faktora na OTS | Perzistencija | Upravljivost Ed;lrln(:sttlbl
pojedine taksone. Takoder su dodane - Strana Opruzna Velika
jo§ neke varijable u dijelu Ostale (pol) kontrola Tvrdiprijelaz | energija
varijable radi lakSe identifikacije (Pl\rfporm-) SL;Ztalva
asena ala
taksona, * Strana kontrola Meki prijelaz energija
. . . L. (pol) (Derivac.) sustava
Prvi takson na pozitivnoj strani je Energija _
definiran kao jako spori (-0.85) i Naziv unutar Tranzicija Akumulirana
priguseni (0.61) objekti ¢ija amplituda objekta energla
(-0.01) nije bitna. Suprotno tome, mmm 0.640 0.498 0.160
negativna strana je definirana kao jako ddd 0.848 -0.427 0.009
brzi (0.85) i nepriguseni (-0.61) ss$ -0.065 -0.611 0.837
objekti ¢&ija je amplituda takoder omp -0.688 -0.637 0.345
nevazna (0.01). amr -0.599 0.723 -0.150
stp 0.770 -0.485 -0.462
szitivnl}'i negativnu stranu definira g’; gii; -gggg gézg
viSe varijabli koje se mogu opisati tsmi 0518 0753 0225
kroz ve¢ definirane faktore, ali 0 20.056 20.605 0.856
posebno se istice varijabla minf (— minf -0.881 -0.133 0.433
0.88) koja oznacava frekvenciju na Korelacije taksona
kojoj je zapocCelo rezonantno izdizanje Energ. 1.000 0.073 -0.249
radunajuéi prema rastuéim Tranz. 0.073 1.000 0.208
frekvencijama. Ovu varijablu prati i E“erlg T, fk;0.249t o 0.208 1.000
: oreclacyy€ obnq. raKtora sa taksonima
omr (-0.78), a kada se pogledaju 1>rigu§.J B TIE 20.775 20.264
Bodeovi  dijagrami  na  slikama Brzi
. .. . rzina -0.854 -0.456 0.326
7.1.1.2.1. 1 7.1.1.2.2 vidi se da je Amplit. 20.084 0637 0.847
podru¢je masene nasuprot opruzne Ostale varijable
kontrole dominantna Kkarakteristika omn 20.603 20716 0.297
ovog taksona. Stoga negativna 1 omr -0.776 -0.517 0.395
pozitivna  strana ovog taksona mpp -0.789 0.493 0.479
predstavljaju tipove p2 objekata koji mpa -0.117 0.713 -0.739
su dominantno opruzno, odnosno mpt 0.539 0.704 -0.583
maseno  kontrolirani. Takoder je omb -0.712 -0.612 0.365
poznato da opruga reagira na niZim maxf -0.721 -0.584 0.372
.. . m-mf -0.457 -0.756 0.251
frekvencijama — dakle propo'r01on.alno. po—— 0117 0713 0.739
Suprotno (polarno) tome je visoka p— 20.69% 0129 0397
frekvencija na koju reagira masa. amx -0.579 0.433 -0.142
Masa dakle u ovom sluc¢aju kontrolira Ep 0.053 0.606 -0.855
citav objekt pri velikim WFouk -0.645 -0.691 -0.041
frekvencijama, dakle reagira na naglu WEFpuk 0.057 -0.604 -0.856
promjenu — derivaciju. Zbog redenog WFiuk -0.620 -0.713 -0.106
takson se moze opisati kao WFFuk -0.606 -0.720 -0.135
proporcionalno — derivacijski Wukup -0.608 -0.721 0132

kontroliran. No, 1 u jednom 1 u
drugom slucaju radi se o nacinu

Tablica 7.1.1.2.1. — Tipovi (taksoni)

apsorpcije energije iz okoline, pa se ovaj takson moze nazvati ,,Energija unutar objekta®.

Ovome u prilog ide 1 ¢injenica da je ukupan rad sile priguSenja za ovaj takson nevazan
(WFpuk = 0.06). Dakle, objekt reagira na podrazaj proporcionalno, odnosno derivacijski te
ima odredeni stupanj akumulacije energije pobude.
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Pozitivna strana drugog taksona opisana je kao slabo prigusen (0.78) 1 spor (—0.46) objekt
velike amplitude (0.64). Od varijabli koje nisu ve¢ koriStene prilikom opisa faktora istice se
m-mf (-0.76) koja opisuje Sirinu podrucja rezonantnog izdizanja. Tu svakako treba uociti 1
Sirinu pojasa (omb = —0.61). Ako se uzmu u obzir 1 Bodeovi dijagrami 2. taksona (slike
7.1.1.2.3. 1 7.1.1.2.4.) vidljivo je da se radi o nacinu prijelaza preko rezonantne frekvencije;
postoje tipovi objekata Ciji je taj prijelaz ,,buran® — tvrdi prijelaz, te suprotno tome — meki
prijelaz. Takson ukupno opisuje tranziciju kroz kriticno podrucje, te je tako i1 nazvan —

Tranzicija.

Pozitivna strana tre¢eg taksona je opisana kao jako mala amplituda (—0.85), brzina je nesto
veca (0.33) a slicno je 1 prigusenje koje je suprotnog smjera (—0.26), dakle lagano je
neprigusen. Od varijabli koje nisu razmatrane u faktorskom dijelu posebno se isti¢u jako mala
potencijalna energija (Ep = —0.85), jako mali ukupan rad sile priguSenja (WFpuk =—-0.86) kao
i mala maksimalna sila u opruzi. Cini se da cijeli takson opisuje tipove u ovisnosti o koli¢ini
apsorbirane energije. Pozitivna strana su tipovi sa malo, a negativna strana sa puno
akumulirane energije. Stoga je takson i nazvan Akumulirana energija.

U opcoj teoriji spoznaje na 3. razini prepoznata su 3 tipa objekata: Perzistencija, Upravljivost
1 Edukatibilnost. Ako se taj model preslika na p2 ¢lan, logican izbor bi bio onaj naznacen u 1.
retku tablice 7.1.1.2.1. Ako se uzme u obzir opce fizikalno znacenje energije, ocigledno je da
akumulirana energija predstavlja otpornost na okolne utjecaje, bazu za ,,napredovanje*
— perzistencija.

A Sto predstavlja upravljivost ? Kakvi tipovi p2 ¢lanova s obzirom na upravljivost u
dinami¢kom smislu postoje ? Postoje tipovi objekata koji meko ili tvrdo prijedu preko
rezonantne frekvencije, to za p2 ¢lanove predstavlja upravljivost; kako prije¢i iz jednog svog
stanja (opruzna kontrola) u drugo (masena kontrola) ! Ako se opisu p2 Clana pristupi na ovaj
nacin, to tada znaci da je ,regulator* ustvari sastavni dio p2 Clana, a bez da je eksplicite
ugraden. Uostalom kada se ugradi PID regulator u neki objekt, u jednostavnijim sluajevima
promatra se kao slabo priguSeni p2 ¢lan. To znaci da ¢e se (vrlo vjerojatno) 1 tamo nalaziti isti
tipovi samo ¢e biti opisani drugim fizickim dijelovima, no logika ¢e ostati ista ! To ustvari i
tvrdi ovaj rad — svi objekti imaju perzistenciju, upravljivost i edukatibilnost, naravno na
nekoj razini — ovdje konkretno na razini 2.

Za identifikaciju Edukatibilnosti preostala je jo§ jedna moguénost — Akumulirana energija.
(Ovo naravno pod pretpostavkom da je transparencija moguca.) No, Sto predstavlja energija
opc¢enito u fizict ? Ona je sinonim masi, pa se dakle moze kazati da kada se akumulira
dovoljno energije ,,povecat ¢e se red sustava* !

Neka nas ne smeta maksimalna analogija — samo se koristi pozitivna strana prije spomenutog
da su objekti teorijski. S obzirom da je model p2 ¢lana opéi, dopuSteno nam je traziti
analogije 1 u podruc¢jima koja nisu ,,mati¢na‘®.
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Slika 7.1.1.2.5. — 3. Takson - neg. strana
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Bodeovi dijagrami objekata koji su tipi¢ni predstavnici taksona
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Slika 7.1.1.2.2. — 1. Takson - poz. strana
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Slika 7.1.1.2.6. — 3. Takson - poz. strana



7. 1. 1. 3. Popis svih varijabli

&3

Sif. var. Opis varijable Sif. var. | Opis varijable
mmm masa fp maksimalna sila u prigusivacu
ddd prigusenje fi maksimalna sila inercije
S$SS krutost opruge sm =s/m
omn nepriguSena vlastita frekvencija dm =d/m
omp prigusena vlastita frekvencija ml =1/m
omr rezonantna frekvencija ds =d/s
amr amphtud'a' ha rezonantnoj WFom | maksimalni rad sile opruge
frekvenciji
T vrijeme maksimalnog rada sile
stp stupanj prigusenja WFomt opruge
fpr faktor priguSenja WFim | maksimalni rad sile inercije
~ - 5
tra ‘9’513,/6 me porasta odziva sa 10% na WFimt | vrijeme maksimalnog rada
0
T ——— T . ' .
tsm ‘{Blg/i gne smirivanja (odstupanje +/ WFFm | maksimalni rad ulazne sile
el trajno regulacijsko odstupanje WFFmt | ' J°™M¢ makmmalnog rada
ulazne sile
mpp postotni prebacaj (t — podrucje) Ep potencijalna energija na kraju
mpa apsolutr{e} maksimalna amplituda (t WFouk ukupan apsolutan rad sile
— podrucje) opruge
mpt vrijeme maksimalne amplitude (t — WFpuk ukppazn apsolutan rad sile
podrucje) prigusenja
omb Sirina pojasa WFiuk 1'1kup'f1'n apsolutan rad sile
inercije
frekvencija na kojoj je rezonantno ukupan ansolutan rad ulazne
minf izdizanje 10 % maksimalnog WFFuk | " Panap
C e .. sile
izdizanja (niza frekvencija)
frekvencija na kojoj je rezonantno
maxf izdizanje 10 % maksimalnog Wukup | ukupna energija
izdizanja (viSa frekvencija)
m-mf = maxf — minf PFom | maksimalna snaga opruge
mr rezonantno izdizanje PFomt | * 9¢M¢ maksimalne snage
opruge
frekvencija kod koje je fazni . C e
fr10 pomak = — 10 st. PFpm | maksimalna snaga prigusivaca
£r90 frekvenflja kod koje je fazni PFpmt vrijeme n:nakmmalne snage
pomak = — 90 st prigusivaca
fr170 frekvenfu a kod koje je fazni PFim | maksimalna snaga sila inercije
pomak =— 170 st.
fr1-7 — £170 — £10 PFimt | Vrieme maksimalne snage sile
inercije
vmx maksimalna brzina PFFm | maksimalna snaga ulazne sile
amx maksimalno ubrzanje PFFmt | ' J¢™M¢ makmmalne Snage
ulazne sile
fo maksimalna sila u opruzi Pmxuk | suma maksimalnih snaga

Tablica 7.1.1.3.1. — Popis varijabli za opis p2 ¢lana
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7. 2. PRIMJER br. 2.
Koji je nacin da nesto saznamo o nekom objektu ?

Nacelno postoje dva nacina:

Prvi (I) ukljucuje promatranje objekta kroz neki vremenski period te uoCavanje pravila
njegovog ponasanja. Sto je period prou¢avanja dulji, a broj parametara koje pratimo veéi —
veca je 1 vjerojatnost pravilnog zakljucivanja.

Drugi (II), agresivniji pristup, podrazumijeva da mi kao istrazivaci aktivno 1 sa odredenim
ciljem provociramo objekt koji Zelimo ispitati. Ovdje takoder vazi pravilo: §to viSe parametara
u Sto duzem vremenskom periodu = to¢nija procjena objekta.

Na koji se nacin objekt moze ispitati ? U tehnickom podru¢ju objekti se obicno ispituju
nezavisnim uzbudama po pojedinim parametrima koje smatramo bitnima, te tako upravo
zahvaljuju¢i nezavisnosti ulaza na ,jednostavan“ nacin mozemo do¢i do informacija o
nepoznatom objektu. Neka se ovaj nacin ispitivanja oznaci sa (IIA) (klasi¢na automatika).
Koji bi nacin ispitivanja objekata bio dijametralno suprotan gore spomenutom ?

Pa, dijametralno suprotan nacin ispitivanja objekta bio bi proizvesti nezavisne reakcije
objekta. Dakle, na objekt treba djelovati na takav (vjerojatno neslu¢ajan !) nacin tako da
reakcije objekta budu jedna u odnosu na drugu nezavisne. Neka se ovaj nacin ispitivanja
oznaci sa (IIB).

Napravimo jedan (jednostavan) primjer za zadnja dva nacina ispitivanja sustava !

Primjer:

Neka je zadano 13 serijski spojenih masa spojenih oprugama i priguSiva¢ima. Neka su prva 1
zadnja masa takoder oprugom i priguSivacem pricvrs¢ene za zid. Neka su ulazi predstavljeni
silama na svakoj od masa (Slika 7.2.1, mase 1 — 13), a neka su izlazi pomaci pojedinih masa
svakog pojedinog objekta.

7. 2. 1. Slu€aj br 1. — nezavisne uzbude

Na konstrukciju ¢emo primijeniti dovoljan broj parova uzbuda — sila, te ¢emo promatrati
progib svake pojedine mase u stacionarnom stanju (slika 7.2.1.). U ovom slucaju objekt nam
predstavlja konacno stanje konstrukcije, a varijable kojima mjerimo objekt su pomaci svake
od masa.

Slika 7.2.1.
Pocetni polozaj ispitivane konstrukcije
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7. 2. 1. 1. Rezultati:
7. 2. 1. 1. 1. Orhoblique faktori
Kao $to je vidljivo iz tablice 7.2.1. na 1. razini dobivena su dva visoko korelirana orthoblique

faktora (0.8). Ocigledno je dobivena dobro poznata situacija po kojoj se mjerenje progiba
moze aproksimirati dvama progibima na dva kraja, negdje oko 4. i 10. mase (Slika 7.2.2.).

OBQl | OBQ2
1.0 PRO1 0.655 0.941
PRO2 0.710 0.976
0.9 PRO3 0.761 0.990
PRO4 0.809 0.990
0.8 PRO5 0.854 0.978
PRO6 0.894 0.957
0.7 PRO7 0.929 |  0.928
PROS 0.958 0.893
0.6 PR09 0979 | 0.853
05 PR10 0.990 0.808
PR11 0.990 0.761
01 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 PR12 0.976 0.710
PR13 0.941 0.656
OBQI1 1.000 0.797
Slika 7.2.2. — Graficki prikaz projekcija progiba na OBQ% 0.797 1j000
Tablica 7.2.1. — Faktori, 1.
faktore i
razina

Na slijedecoj 2. (generalnoj) razini dobiven je orthoblique faktor najviSeg reda (Slika 7.2.3. 1
Tablica 7.2.2.). Vidljivo je da su sve projekcije osnovne razine gotovo maksimalne, te je
dovoljno myjeriti samo jednog od njih, najbolje onog toc¢no u sredini (PRO7 = 1) koji je
prakticno sam faktor. Ovi rezultati ne predstavljaju niSta neobi¢no, osim (mozda) same
¢injenice o visokoj koreliranosti faktora.

GM
1002 e PROZ | 0988
1.000 z
0,993 PRO3 0.992
. PRO4 0.995
0.996 y'4 L'y PRO5 0.998
0.994 PRO6 0.999
0.992 / \ PRO7 1.000
0.990 PROS 0.999
0.988 / \ PRO9 0.998
0.986 PRI0 0.995
0.984 _4{ }; PR11 0.992
0.982 . . PR12 0.988

PR13 0.984
0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 OBQI 0.948
0BQ2 0.948

Slika 7.2.3. — Graficki prikaz proj. progiba na glavni faktor Tablica 7.2.2. — Faktori, 2.
razina
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7.2.1. 1. 1. Polarni taksoni

Uobicajeno polarni taksoni daju tipove objekata. No, ovdje se proucava sustav koji ima
izrazita dinamicka obiljeZja, pa ée se onda govoriti o tipovima ponasanja.

U tablici 7.2.3. prikazane su projekcije pojedinih varijabli TAX1 | TAX2
(pomaka /progiba/ pojedinih masa). Zbog zornosti isti PROI 0.844 | -0.403
rezultati su prikazani i na slici 7.2.4. Treba imati na umu | PRO2 0.892 | -0.370
da pomaci nisu u smjeru osi y nego u smjeru osi x, iako je | PRO3 0.926 | -0.311
poznato da bi se jako sli¢ni ili isti rezultati dobili 1 da su | PR04 0.951 | -0.233
se myjerili progibi ekvivalentne grede. Komunaliteti | pRros 0967 | -0.143
varijabli su svi odreda jako visoki, pa je tako i ukupna [pRrog 0.977 | -0.046
objasnjenost modelq cak 98.8 .% ! Korelapue glaymh PRO7 0.980 0.054
komponenata (nerotirani faktori) sa taksonima su jako PROS 0.976 0153
velike te su oni prakti¢no identi¢ni. : :
PRO9 0.965 | 0.248
Na slikama 7.2.5 — 7.2.8 prikazano je po nekoliko |PRI0 0.947 | 0.335
tipi¢nih objekata za svaku stranu svakog pojedinog | PRII 0.922 0.409
taksona. Vidljivo je da su tipini predstavnici pojedinih | PR12 0.887 0.464
taksona prakticno isti kao 1 projekcije varijabli na entitete | pR13 0.840 0.492
(slika 7.2.4.), sa jedinom razlikom §to na sli_ci 7.2.4. niJ:e TAX1 1.000 0.048
nacrtana negativna strana taksona. 1z fablice 7.2.3. je TAX? 0.048 1.000

vidljivo da su taksoni praktino ortogonalni (0.05). Iz - -
tablice 7.2.3. se moZe izratunati i ukupna duljina taksona ~ 1@bfica 7.2.3. — Taksoni 1.
(ukupna projekcija varijabli) koja za 1. takson iznosi razina

3.35 dok duljina 2. taksona iznosi 1.14, $to znaci da drugi takson nosi u sebi gotovo 3 puta
viSe informacija od prvog. Radene su simulacije sa jo§ ve¢im brojem varijabli te je tada ta
razlika jo§ drasti¢nija, Sto upucuje na veliku vaznost 1.taksona.

Konacno u tablici 7.2.4, te slikama 7.2.9, 7.2.10 i 7.2.11 prikazan je glavni takson. On je
linearna kombinacija taksona prethodne razine Sto se najbolje vidi na slici 7.2.11. Vidljivo je
da taksoni prethodne razine imaju jednaku projekciju na generalni (glavni) takson.

Slika 7.2.4. — Graficki prikaz projekcija progiba na taksone 2. razine



Prvih nekoliko objekta na negativnog strant 1. taksona

Slika 7.2.5. — Ekstremni objekti
negativne strane 1. taksona

Prvih nskolike objekta na negativnej strani 2. taksona

Slika 7.2.7. — Ekstremni objekti
negativne strane 2. taksona

Bruih nakoliko chjsizta na pozitiven) strani glavnog tluena

Slika 7.2.9. — Ekstremni objekti
porzitivne strane glavnog taksona

Brvih nzleolileo objeletz nz pozitivio) strzni 1. talsona

Slika 7.2.6. — Ekstremni objekti
porzitivne strane 1. taksona

Prvih nekolike objektz na pozitivnoj strani 2. taksona

Slika 7.2.8. — Ekstremni objekti
porzitivne strane 2. taksona

Frvih nekoliko objekiz na negabvno) strant zlavnog taksona

Slika 7.2.10. — Ekstremni objekti
negativne strane glavnog taksona
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1.0 GTX
PRO1 0.305
0.9 PRO2 0.360
0.8 PRO3 0.425
07 PRO4 0.496

PRO5 0.569

06 PRO6 0.643
0.5 PRO7 0.714
0.4 PROS 0.780

03 / PR09 0.838

PR10 0.886
0.2 PRI1 0.919
0.1 PR12 0.934
0.0 PRI3 0.920
TAX1 0.724
0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 TAYD 0.724
Tablica 7.2.4. —

Slika 7.2.11. Graficki prikaz projekcija varijabli na glavni Glavni takson

takson

Dakle, orthoblique faktori nam ,.kazu“ da se mjerenje proucavanih objekata na viSoj razini
mogu aproksimirati dvama mjerenjima progiba dvaju masa blizu lijevog 1 desnog kraja, dok
nam krajnja razina kaze da je dovoljno mjeriti progib u sredini.

Taksoni nas pak, podsjecaju na forme vibriranja. Uostalom, kako je ve¢ receno taksoni su
prakticno identi¢ni faktorima (ortogonalna solucija), a kako je poznato forme vibriranja za
jedinicne mase mogu se dobiti kao svojstveni vektori matrice krutosti. MoZe se pokazati da su
na sliCan nacin dobiveni 1 faktori. U tom bi slucaju lambde faktora bile proporcionalne
vlastitim frekvencijama, jer nam i lambde i frekvencije govore o vaznosti pojedinog nacina
ponasanja konstrukcije.

0.6 0.6
0.4 0.4
0.2 0.2 ﬁ ﬂ
0.0 0.0 / i i \
r'y 7
o0p 0 9 4 0201 2¥ a6l sioMi121314
= 1. farma
-0.4 2farma -0.4
=& 3| forma
-0.6 -0.6
Slika 7.2.12. — 1., 2. i 3. forma vibriranja Slika 7.2.13. — Zadnja (13.) forma vibriranja

Dakle ovdje se ne moze govoriti o tipovima u klasi¢nom smislu (a $to je vidljivo 1 sa dosad
analiziranim rezultatima) ve¢ o tipovima ponasanja. Uostalom forme vibriranja predstavljaju
karakteristicne nacine ponaSanja neke dinamicke konstrukcije. Jedina primjedba koja bi se
mogla uputiti na ovakvo razmiSljanje jest Cinjenica da smo proucavali statiCka stanja
konstrukcija. No taj argument ne stoji ako se uzme u obzir da je uzet reprezentativan broj
polozaja koja konstrukcija uopée moze zauzeti, dakle tu su obuhvacéena i dinamicka stanja !
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Moze se postaviti 1 pitanje koja je razlika izmedu taksona 1 formi vibriranja. Odgovor na to
pitanje autoru nije u potpunosti poznat, ali 1 forme vibriranja zasigurno predstavljaju tip
ponasanja. Bitna razlika izmedu formi vibriranja i taksona jest i u tome da su forme vibriranja
ortogonalna solucija, dok to taksoni gotovo u pravilu nisu. Neortogonalnost taksona i opcéenito
taksonomska analiza omogucava hijerarhiju, dok to kod formi vibriranja nije slucaj.

Sa strogo taksonomske toCke glediSta pocetna pretpostavka jest da imamo beskonacno
objekata pa dakle 1 beskona¢no tipova, uz dakako apsolutnu preciznost tvrdnje. U slijede¢em
koraku smanjuje se broj tipova nekim objektivnim postupkom uz, dakako gubitak preciznosti.

Ako se ovdje primijeni analogija prethodnom razmisljanju, moZze se kazati da je pocCetna
pretpostavka da imamo ne beskonacno ve¢ tocno 13 tipova ponasSanja. Ova tvrdnja je
apsolutna jer se svako stanje konstrukcije moze predstaviti linearnom kombinacijom formi
vibriranja. Slijede¢a tvrdnja je da imamo samo 2 osnovna tipa ponaSanja predstavljena
taksonima prve razine. Ovdje je po nekom objektivnom kriteriju izvrSena aproksimacija §to je
smanjilo preciznost tvrdnje ali istovremeno je povecana generalizacija. U slijede¢em, zadnjem
koraku generalizacija je maksimalna te je dobiven jedan jedini tipa ponaSanja koji je
predstavljen generalnim taksonom.

Uostalom isti na¢in razmisljanja se koristi prilikom projektiranja nekog regulacijskog sustava
— odredivanjem bitnosti nekog pola prijenosne funkcije (koji je direktno vezan sa formom
vibriranja), ustvari se odreduje bitnost pojedinog tipa ponasanja promatrane konstrukcije —
dakle u_suStini se vrSi procjena glavnog nacina ili tipa ponasanja objekta regulacije ili
prevedeno na jezik ovog rada procjenjuje se generalni takson !!

Dakle u pocetku se tvrdi da imamo 13 tipova ponaSanja i apsolutnu to¢nost. Suprotno tome,
na krajnjoj razini je postignuta maksimalna generalizacija ali 1 minimalna to¢nost. No glavni
takson je najbolja aproksimacija onoga $to smo proucavali, to je tip ponasanja koji je
dobiven na temelju svih prethodnih i ustvari predstavlja ono $to konstrukcija sama za sebe
,hajbolje zna“ ! To je sustinski, generalni na¢in ponasanja konstrukcije. Ali osim toga,
ako je to njeno glavno ponasanje, onda to ponaSanje ujedno predstavlja i (glavnu) svrhu
konstrukcije, dakako u dinamickom smislu.

»Neka nas ne brine* Sto konstrukciji ,,dajemo* moguénost ,,znanja*; zato se u ovom radu
objektima 1 pridruzuje pojam spoznaja koja je uzeta kao Siri pojam. Ne moze se poreci da
konstrukcija ima neke spoznaje jer kada npr. stanete na nju, ona ¢e vam na neki svoj nacin
odgovoriti. Odgovor moze biti jednostavna poput reakcija podloge, ali ako je konstrukcija
sloZenija, reakcija moze biti 1 mnogo slozZenija. Npr. poput nekog mehanizma ili u krajnjem
slucaju poput reakcije suvremenih robota. Ocigledno, sloZenija konstrukcija direktno je
proporcionalna sa slozenoS¢u ponasanja — dakle stupnju spoznaje konstrukcije. Ili bilo
kojeg drugog objekta.

Moze se postaviti 1 obrnuto pitanje: kako temeljem nekog ulaza (stimulusa) prepoznati o kojoj
se konstrukeiji radi ? U konkretnom slu¢aju u odzivu konstrukcije bi trebalo prepoznati prva
dva tipa ponaSanja (taksona) ili glavni na€in ponasanja konstrukcije. Na isti nacin se postupa 1
u automatskoj regulaciji kada se npr. brzom Fourierovom transformacijom izlaznog signala
pokusava odrediti dominantne utjecaje, tj. (glavne) najnize frekvencije vibriranja dijelova
objekta.
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Prou¢imo jo$ jednu posljedicu dosadaSnjih razmisljanja: ako zadnji takson predstavlja glavni
tip ponaSanja svih moguc¢ih ponaSanja objekta u tako definiranom problemu, te ako smo
varijablama ,,dobro* opisali problem koji nas zanima tada imamo apsolutnu mjeru kojom
mozemo klasificirati sve tipove ponaSanja unutar definiranog problema. Primjetimo da je
rangiranje ,.apsolutno* objektivno, tj. nema izvanjskog Kkriterija (kojeg je zadao npr.
projektant). Rangiranje ovisi samo o zadanim varijablama tj. o topologiji proucavane
konstrukcije ili receno jezikom, u ovom radu definirane teorije spoznaje: o prostoru
egzistencije objekata. No ovdje nailazimo na jo$ jedan problem. Naime, u dosadasnjem dijelu
rada to smo rangiranje vrs$ili jednostavnim sortiranjem svih objekata po generalnom taksonu
proucavanih objekata. To je bila apsolutna mjera spoznaje svakog objekta. Ovdje takav
pristup nije mogu¢ iz jednostavnog razloga Sto (iako je 1 dalje nedvojben pozitivan i negativan
pol) je logicki taj pristup nedopustiv jer se, kako se vidjelo iz rezultata radi o tipu ponaSanja.
U dinamickom smislu moZemo kazati da objekt titra izmedu dva krajnja pola taksona te je u
tom smislu pozitivna i1 negativna strana imaju sasvim drugo znacenje — to su ekstremi kojima
je definirano takvo ponaSanje ! (Ovo podsje¢a na opceniti pristup u fizici gdje ,,+“ 1, u
pravilu predstavljaju suprotstavljene znacajke ali istovremeno ,,+“ ne zna¢i da je ta neka
znacCajka pozeljnija od one oznacene sa ,,—.). No, generalni takson ili generalno ponaSanje je i
dalje generalno samo sada je potrebno pronaci neki drugi na¢in usporedbe. Npr. treba odrediti
koliko je titranje po 1. formi vibriranja (slika 7.2.12.) sukladno generalnom taksonu. Ili isto
pitanje mozemo postaviti za zadnju formu vibriranja (Slika 7.2.13).

Kad postavimo ovo pitanje, mi se ustvari pitamo koliko je neko zadano ponaSanje, titranje
konstrukcije ustvari sukladno generalnom ponaSanju tj. koliko je sukladno svrsi
konstrukcije!

Kao mjera sukladnosti ponaSanja predlaZe se uvodenje spoznajnog stupnja djelovanja (1),
definiranog kao kvadrat projekcije ekstrema promatranog ponaSanja na glavni tip ponaSanja,
oba svedena na vektor jedini¢ne duljine. Time je definirano podrucje vrijednosti spoznajnog
stupnja djelovanja od 0 (minimalno, nikakvo podudaranje) do 1 (maksimalno, 100 %
podudaranje). Moguca je i sli¢na definicija, koja uzima u obzir duljine vektora, tj. 1g, moze
se definirati kao omjer projekcije promatranog ponasanja na glavni takson i duljine glavnog
taksona.

%
IzraZzeno matematicki (prvi slucaj), za konkretni primjer FORMAO1 g] Sgpl 56 31,60
slijedi: FORMAO2 | 0.0744 7.44
Neka je X vektor formi vibriranja (X je ortonormiran) [FORMAO3 | 0.0627 627
koji u svojim stupcima ima definirane forme vibriranja. FORMAO4 | 0.0112 112
GTX je jednostupCana matrica glavnog taksona, FORMAO5 0.0186 1.86
predstavljena tablicom 7.2.4. (prvih 13 redaka) ali [FORMAO6 | 0.0036 0.36
takoder normirana na jedini¢nu duljinu. FORMAO7 |  0.0072 0.72
Tada je nsp = (GTX" * X)2, gdje T oznacava transpon, | FORMA08 | 0.0014 0.14
operacija * predstavlja matritno mnozenje, dok se | FORMAOQ9 | 0.0028 0.28
operacija kvadriranja provodi za svaki element |FORMAIO [ 0.0005 0.05
jednostupcane matrice posebno. FORMALII 0.0009 0.09
Sada je naravno, ispunjeno da je za sve forme zajedno FORMAI2 | 0.0001 0.01
13 FORMA13 0.0001 0.01
(Tablica 7.2.5.) . Z Nsp; = 1, Y. sve forme Tablica 7.2.5. - g, formi
i=1

vibriranja zajedno objasnjavaju 100 % glavnog taksona. vibriranja
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U tablici 7.2.5. prikazani su spoznajni stupnjevi djelovanja formi vibriranja. Vidljivo je da
prva forma ima daleko najveci 74y, Sto je u skladu sa dosadaSnjom raspravom. lako 2 forma
podsjeca na 2 takson ipak postoje razlike koje vjerojatno nadoknaduje 3. forma vibriranja.
Ove tri forme vibriranja zajedno imaju g, = 95.37 %, dok se ostalih 10 formi vibriranja vrlo
vjerojatno moZe zanemariti. Takoder se moze primijetiti i da kasnije forme imaju sve manji 1
manji 7y, Sto upucuje na njihovu sve manju vaznost. Ovo je takoder u skladu sa dinamikom
objekta, jer kasnijim formama pripadaju 1 znatno vise frekvencije.

Napomena:

Kroz prethodna dva primjera vidljivo je da varijable sa kojima se entitete opisivalo nisu
identi¢ne opisima stvarno egzistentnih entiteta (taksoni). Tako primjerice proucavajuci
varijable 1 njihove faktore nije bilo moguce proniknuti u ,suStinu“ entiteta / objekta.
Konkretno, sustina entiteta u 2. primjeru su njegove forme vibriranja, a ne progibi pojedinih
materijalnih to¢aka. Progibi materijalnih to¢aka su nama lako uoc€ljivi §to ne znaci (a Stoseiu
konkretnom primjeru i pokazalo) da je to i sustina tj. svrha entiteta ! Kao §to se pokazalo
svrha entiteta tj. njegove spoznaje su forme vibriranja.

Dakle, moze se zakljuciti da je sa varijablama prikazan na$§ pogled na entitete koje se
proucavalo ali da to sa pozicije entiteta nije realno ! Ako se ovakav pristup poop¢i dolazi se
do jako vaZne spoznaje — entitete oko nas treba proucavati i iz kuta entiteta samih jer nam
jedino tako moZe biti jasno njihovo ponaSanje. Entiteti se ponaSaju sukladno svojim
spoznajama a ne temeljem onoga $to mi mislimo, odnosno smatramo da bi za pojedini entitet
bilo vazno. Moze se zakljuciti da su varijable nas pocetni pogled na neke proucavane entitete.

Ovo je glavni razlog zbog kojeg se u ovom radu smatra da su varijable (i faktori) misaoni
konstrukti koji realno ne postoje, a da realno postoje samo objekti / entiteti (u ovom radu
konkretno opisani taksonima).
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7. 2. 2. Slu¢aj br 2. — nezavisne reakcije objekta

U ovom slucaju potrebno je dobiti nezavisne reakcije objekata. To je napravljeno na nacin da
je odabrano 697 slu¢ajnih brojeva, te oni predstavljaju reakcije objekata. Da bi se dobile sve
zacrtane pomake konstrukcije izraCunate su potrebne sile za svaki objekt posebno.

Dakle, ovdje objekti nece biti konstrukcija ve¢ ¢e se pod objektom podrazumijevati skup od
13 sila koji djeluju na iste one mase iz prethodnog primjera (konstrukcija). Varijable kojima
su opisani objekti su iznosi svake pojedine sile. Moze se reci da ¢e se ovdje proucavati neki
nepoznati objekti koji djeluju na konstrukciju.

7. 2. 2. 1. Rezultati: Orhoblique faktori

Kao iu prethodnom primjeru komunaliteti varijabli su redom jako visoki, pa je tako 1 ukupan
komunalitet ¢ak 98.8 % ! No, za razliku od prethodnog primjera ovdje je broj faktora
iznenadujuce velik, a korelacije medu njima jako male. Projekcije varijabli na svih 6
orthoblique faktora prikazane su u tablici 7.2.6. Zorniji prikaz je na slikama 7.2.14 — 7.2.19 na
kojima je vidljivo smi¢no djelovanje sila na elemente konstrukcije. I ostali faktori su jako
sli¢ni, samo sile djeluju na drugim dijelovima konstrukcije.

OBQl |OBQ2 |OBQ3 |OBQ4 |OBQ5 | OBQ6

FO1 0.888 | -0.027 | -0.021 | 0.062 | 0.013 | -0.009
F02 0.949 | 0.000 | -0.021 | -0.399 | 0.046 | -0.037
F03 0.512| 0.025| 0047 | 0.839| -0007 | 0.045
F04 0.058 | 0.004 | 0010 | -0.940 | -0308 | 0.048
FO5 0.082 | -0.037 | -0.062| 0589 | 0.759 | -0.079
F06 0.004 | 0.007 | -0.010 | -0.123 | -0.955| -0.176
FO7 0.046 | 0.041 | 0.096 | -0.092 | 0.708 | 0.643
FOS 0.001 | -0.007 | 0073 | 0042 | -0247| -0.947
F09 0.043 | -0.073 | -0.537 | 0.044 | -0.046 | 0.806
F10 0.015 | -0.036| 0.926| -0.031| 0.062| -0.366
F11 0.025| 0478 | -0.867 | -0.016 | 0013 | 0.025
F12 0.017 | -0.942| 0429 | 0008 | -0.021 | 0.048
F13 0.009 | 0.893 | -0.069 | 0.021 | -0.008| 0.001
OBQI 1.000 | 0.008 | 0.018| 0231 | -0.038| 0.022
OBQ2 0.008 | 1.000 | -0237 | -0.008 | 0.013 | -0.038
OBQ3 0.018 | -0237 | 1.000 | -0.022 | 0.042| -0.206
OBQ4 0.231 | -0.008 | -0.022 | 1.000 | 0.199 | -0.042
OBQ5 0.038 | 0.013| 0042 0.199 | 1.000 | 0.190
OBQ6 0.022 | -0.038 | -0206| -0.042| 0.190 | 1.000

Tablica 7.2.6. — Orthoblique faktori

Proucavajuci faktore namece se zaklju¢ak da sa njima mjerimo stupanj smi¢nog djelovanja
na konstrukciju. Tako se mogu opisati svi faktori svih razina (slike 7.2.14. — 7.2.25.), jedino
Sto je razli¢ito jest mjesto na kojem sile djeluju, te Sirina konstrukcije koja je obuhvacena
djelovanjem sila.



Orthoblique faktori — 1. razina
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Slika 7.2.16. — Graficki prikaz projekcija
varijabli na faktor OBQ5

Slika 7.2.17. — Graficki prikaz projekcija
varijabli na faktor OBQ6
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Slika 7.2.18. — Graficki prikaz projekcija
varijabli na faktor OBO3

Slika 7.2.19. — Graficki prikaz projekcija
varijabli na faktor OBQ2
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Orthoblique faktori - 2. razina
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Slika 7.2.21 Graficki prikaz projekcija
varijabli - 2. razina, 1. faktor
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Slika 7.2.22 Graficki prikaz projekcija

Orthoblique faktori - 3. razina
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Slika 7.2.23 Graficki prikaz projekcija

varijabli - 3. razina, 2. faktor

Glavni orthoblique faktor - 4. Razina

Slika 7.2.24 Graficki prikaz projekcija
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Sto predstavljaju ovi rezultati ? Ogigledno destrukciju konstrukcije ! Na 1. razini ta
destrukcija je lokalna 1 djeluje gotovo na parove masa (dakle najmanje $to je uopée moguce).
Na drugoj razini taj utjecaj se $iri po prostornoj koordinati konstrukcije, da bi na konacnoj 4.
razini taj utjecaj bio rasprostranjen preko cijele konstrukcije. Ovdje je rije¢ o silama, dakle ne
pomacima konstrukcije. No, ako primjenimo silu opisanu glavnim orthoblique faktorom na
konstrukciju dobije se potpuno isti oblik deformacije konstrukcije, naravno u nekom drugom
mjerilu. Osim toga, navedeni generalni oblik identi¢an je zadnjoj formi vibriranja (slika
7.2.13.), §to je zasigurno najmanje vazna forma vibriranja. Uz to joS§, ova forma (pa dakle 1
glavni orthoblique faktor) ima i najmanji g, koji iznosi 0.01 % ! Ovo nas joS viSe ucvrS¢uje u
spoznaji da je rije¢ o kranje destruktivnom djelovanju na konstrukciju. Uostalom to je bilo 1
za ocekivati jer smo konstrukciju optereéivali silama koje proizvode nezavisne pomake
konstrukcije. Drugim rije¢ima negirali smo konstrukciju !

Zakljucak
a) Slucaj (I) istrazivanja primijenjen je u 1. dijelu ovog magistarskog rada.

b) Slucaj (ITA) je klasi¢ni kiberneticki princip koji mi u automatici redovito koristimo.
No, s pozicije teorije spoznaje, spoznajnom objektu (konstrukciji) mi ne unosimo
nikakve nove informacije. Ili bolje reCeno ne unosimo nikakve spoznaje u interakciju
sa promatranim objektom. PoSto su nasi stimulusi (ulazi) nezavisni, jedine informacije
koje mozemo uociti dolaze od same ispitivane konstrukcije, tj. svi pomaci ili bolje
reCeno svi tipovi ponasanja dolaze od same konstrukcije. Ustvari ,mi“, kao
,provokatori® ,,nismo materijalizirani* u tom prostoru ve¢ smo svedeni samo na unos
energije, ili dinamicki gledano na pokrivanje energetskih gubitaka. MoZe se kazati da
mi kao istrazivaci ustvari ignoriramo objekt, dok on (sa pozicije teorije spoznaje)
titra na sve moguce nacine na koje ,,zna“ tj. pokusava uspostaviti komunikaciju sa
otkrivenim objektom u okolini.

c) Ako se ovo generalizira, moZe se uzeti primjer odnosa ucitelj — ucenik ili profesor —
student. Ucitelj se ponaSa neovisno o ponaSanju ucenika, ispituje njegovo znanje
razli¢itim pitanjima te temeljem odgovora zakljuuje o njegovom znanju. lako
polaziSte nije spoznajna teorija, identifikacija nekih parametara objekta u radu [29]
jesu upravo forme vibriranja — ,,vlastito ja objekta®.

Dakle, moze se zakljucliti da se nezavisnim uzbudama dobiva spoznaja entiteta kojeg
ispitujemo.

d) Slucaj (IIB). Kad bi u ovom slu¢aju postojao nezavisni promatra¢ on bi promatrajuci
odzive mogao samo zakljuciti da konstrukcije nema 1 to iz jednostavnog razloga jer
nema nikakve povezanosti izmedu varijabli. Da bi se stvorio takav privid mi moramo
djelovati nesluc¢ajno. Drugim rijeCima ovakvo ponaSanje negira objekt ! Osim toga
vidjelo se da je ngp gotovo jednak nuli Sto znaci da nas objekt ,,uopce ne razumije®, te
ovakvo djelovanje zasigurno vodi raspadu objekta. U ekstremnom slu¢aju primjer za
ovo je idealan servo sustav ! Idealan servo sustav imao bi pomake totalno neovisne o
konstrukciji 1 ovisio bi samo o npr. ¢ovjeku koji njime upravlja. Ovo je lokalno to¢no,
no ako proS$irimo prostor proucavanja, tada ovaj zakljucak nije toCan, jer ako se uzme
cjelokupna konstrukcija vrlo vjerojatno mi ¢emo prigusivati samo neko manje vazno
ponasanje cjelokupne konstrukcije.

Namece se zakljucak da je slucaj (IIB) dijametralno suprotan slucaju (IIA). Dakle u
slu¢aju (IIB) sve spoznaje objekta se ignoriraju.
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7. 3. Kako postupati po op¢oj teoriji spoznaje ?

Spoznajni pristup, za razliku od kibernetickog u srediSte prouCavanja stavlja objekt.
Proucavaju se njegove spoznaje.

U okviru (IT) moze se re¢i da su ekstremi spoznajnog pristupa slucajevi (I1A) 1 (IIB) dok je
»sredina® ustvari ,,pravi spoznajni pristup. Konkretno, to zna¢i da npr. iz konstrukcije
izdvojimo recimo masu 2 1 3 te masu 4 1 masu 5. Ova 4 elementa zajedno stvaraju nadentitet
koji ima integrirane spoznaje svih pocetnih masa. Jedan bitni zadatak bio bi proucavanje kako
se pojedini subsegment uklopio u novi objekt, koliki je npr. 7y, subsegmenta masa 213 u
novoj konstrukciji. Ideal je naravno dajeon=1!

Kao posljedica ovakvog pristupa javila bi se potreba da se regulator projektira sukladno
spoznaji objekta dakle s ciljem da zadovolji glavni takson (!), a ne sukladno Zeljama izvana !
Ovo je u potpunoj suprotnosti sa kibernetickim pristupom !

To u konkretnom primjeru (ali 1 opcenito) stavlja naglasak opcenito na topologiju, te
otkrivanje koji parovi objekata imaju Zeljeno ponasanje — svrha stroja.

PonaSanje u skladu sa formama vibriranja ne treba nuzno shvatiti negativno, uostalom 1.
forma vibriranja ruke manipulatora je upravo pomak ruke, a to je ono $to i zelimo, to je ono
Sto je svrha stroja. Tako se vjerojatno moze re¢i da se u automatici i danas prigusuju ona,
uglavnom minorna nezeljena ponasanja.

No zar nije tako 1 u ,,obicnom* Zivotu ? Neka za primjer posluzi ,,projekt* covjek. Dok je
dijete malo ,,ugraduju® mu se obrasci ponasanja, omogucuje mu se razvoj, ali isto tako koji
put se poseze za ,regulacijskim djelovanjem* prema ,,objektu‘ tj. djetetu kada npr. napravi
kakvu nepodopstinu. Ali u sustini to ne smije biti pravilo ! Jer inae ,,0bjekt* usvoji nacine
(tipove) ponaSanja koje treba stalno ispravljati, Sto u ekstremnim primjerima vodi prema
,policijskoj regulaciji®.

Ovakvim pristupom se ,,briSe* razlika izmedu dinamike 1 statike; svi su objekti dinamicki 1
kao takvi se i trebaju od pocetka projektirati. Dakako da ovakav zahtjev nije nimalo
jednostavan i da ¢e u konacnici uvijek postojati potreba za korekcijom, samo ta korekcija
treba biti u skladu sa spoznajom stroja, a spoznaja stroja mora bit u skladu sa Zeljenom
svrhom !

U protivnom radimo 1ili destrukciju stroja ili pak destrukciju korisnika stroja — dakle samih
sebe !
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7. 4. Dodatni osvrt na neke tvrdnje

U poglavlju 2.7. Temeljni pojmovi definiran je prostor egzistencije. On je od izuzetnog
znacenja. U idealnom (100 % objeSnjenost varijacija entiteta) sluaju definicijom prostora
egzistencije sve je apsolutno determinirano: znamo odrediti u kojoj mjeri neki novi entitet
pripada proucavanom prostoru, ali isto tako moZe se odrediti kako ¢e izgledati neki novi
entitet po pravilima proucavanog prostora.

Sli¢no tome 1 u neidealnom slucaju (objasnjenost <100%) greska proucavanja je poznata, §to
je izuzetno vazno; ako Zelimo moZemo daljnim istrazivanjima tu gresku po zelji smanjiti !

No, ako su pravila uvjek ista (kao Sto se u ovom radu tvrdi), dovoljno je samo odrediti
dimenziju prostora i sve bitno je poznato !! Npr. ako se proucava 18 — dimenzionalni
prostor tada se znaju pravila, ,,samo* ih preba znati preslikati na Zeljeni prostor proucavanja,
kao npr u [8] gdje je izvrSeno preslikavanje unutar odredenih podru¢ja. Uz odredene
modifikacije (primjer 1) ovo odgovara 3. razini opce teorije spozmnaje. Uz precizniji
matematicki aparat moze se uspostaviti (jednoznacno) preslikavanje izmedu 3. razine i
konkretne razine nekog MDS objekta.

Ovo preslikavanje je ve¢ nafinjeno u podrucje koje nema nikakve direktne veze sa tehnickim
podru¢jem opcenito. To se moze vidjeti u radovima [30, 31]. Osim toga u radovima [32, 33]
dobijeni su 1 procesi ostalih razina, sve do zadnje globalne gdje je dobivena i krivulja platoa
ucenja. Isti rezultati se dobiju 1 sa entitetima iz ovog rada, ali zbog nekih manjih
nedorecenosti ovdje nisu prikazani.

Primjetimo jo$ da nakon S$to je odreden prostor egzistencije entiteta — sve je odredeno. To §to
smo traZili viSe mehanizme uradeno je iz iskljucivog razloga jer nam nisu bile jasne
promatrane varijacije. Dakle istina (spoznaja) tog prostora je postojala ¢im su postojali
entiteti koji su taj prostor fizicki ..ispunili“, samo nama nije bila vidljiva ! Kako se
proucavalo sve — globalna spoznaja (istina) postoji stalno, samo je mi konkretno iz nekog
razloga ne moZemo vidjeti !! Ovo je u potpunoj suprotnosti sa konstatacijom iz [17] da se
istina ne moze utvrditi 1 da postoji samo dok se deSava. Bas naprotiv, ona je stalno tu, sve se
desava u skladu sa njom, a to $to je mi ne moZemo prepoznati, za postojanje same istine je
potpuno nevazno. Ovakvo razmisljanje podsjeca na teoriju deterministickog kaosa (poglavije
6.2.1. Druga razina opce spoznajne teorije) gdje se praktino kad nesSto konkretna osoba ne
zna rijesiti — proglaSava nerjesivim.

Ovo se moZe opisati jo$ jednim primjerom. Postoji li katapult i danas ? U fiziCkom obliku
mozda u nekom muzeju, ali nacelno ne. Medutim u spoznajnom smislu postoji itekako ! Jer
Sto katapult predstavlja ? On predstavlja spoznaju o naglom oslobadanju potencijalne energije
te njenom pretvaranju u kineti¢ku energiju koju kasnije koristimo za destrukciju protivnika.
Dakle, bez dijela destrukcije katapult postoji i danas u svakoj srednjoj Skoli u kojoj se uce
osnove fizike — dakle istina katapult je prisutna bez obzira je su li u¢enici u konkretnoj Skoli
napravili katapult ili ne !

Cini se da je ovime zaokruZena cjelina ovog rada. U tom smislu buduénost ovog pristupa ¢e
se vjerojatno odvijati u tri pravca: dovrSetak definicije procesa (1, 2 1 3 razina opce teorije
spoznaje), provjera u drugim prostorima te po autoru mozda najvazniji dio: pronalazenje
¢vrstih matematickih temelja teorije.
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8. ZAKLJUCAK

Zadatak ovog rada je bio ,,Analiza modela upraviljanja i regulacije u opcoj teoriji spoznaje.
Da bi se ovaj zadatak uspjesno rijesSio bilo je potrebno naprije postaviti Opcu teoriju spoznaje,
te nakon toga predstaviti model upravljanja i regulacije pomocu postavljene teorije. Stoga se u
prvom dijelu rada postavila teorija. U drugom dijelu su prepoznati djelovi postoje¢ih pristupa
u spoznajnoj teoriji. Na kraju, u treCem dijelu dana su dva konkretna primjera. U prvom
primjeru je predstavljen opis p2 ¢lana pomocu opce teorije spoznaje. U drugom primjeru su
izvSrene dopune teorije te je predlozen spoznajni pristup proucavanju dinamickih sustava koji
se gotovo u pravilu susrecu u tehnickim znanostima, a samim time i1 u automatskoj regulaciji.
Predlozen je novi op¢i 1 od projektanta nezavisni kriterij vrednovanja dinamickih konstukcije

- nsp-

Postavljanje teorije je krenulo od maksimalnog poopcenja. Postavljeni su osnovne premise,
postavljen je model, odabran je skup varijabli za opis te su prikazani rezultati.

U poglaviju 6.1. postavljena je Opca teorija spoznaje:

1. Postoje opée zakonitosti koje vaze uvjek i svugdje
2. Generalna zakonitost jest spoznaja
3. Postoje hijearhijski niZze rangirane, meduovisne spoznaje

Teorija je definirana 1 sa pozicije entiteta, a koja je, naravno analogna predhodnoj definiciji.
Ona tada glasi:

1. Postoje entiteti koji su kreirani po opéim zakonitostima
2. Cilj svakog entiteta jest maksimalna spoznaja
3. Entitet je struktuiran meduovisnim hijearhijskim razinama

S obzirom da je glavno pravilo, vrhunac globalna spoznaja, glavni cilj svih entiteta je upravo
maksimalna spoznaja, tj. teleoloski cilj svakog entiteta jest spoznati sve ! Gledano sa
pozicije spoznaje entiteti su mjesta operacionalizacije spoznaja.

Smatra se da se svi pristupi mogu objasniti preko teorije. U poglaviju 6.2. prikazane su ostale
prepoznate razine spoznajne teorije, a s obzirom da je intencija feorije da bude opéa kroz
primjere je prikazano koji se dijelovi ve¢ koriste, te predlozeni neki novi pristupi.

U poglaviju 6.4., slika 6.4.1. prikazana je hijerarhija ,,Spoznaja ‘. Tamo je prikazano da se u
teoriji_spoznaje znanstveni rad prepoznaje kao napredovanje od nizih razina prema
vi§ima. Suprotno tome, strucni rad se prepoznaje kao kretanje od opée spoznaje prema
konkretnom entitetu/proizvodu u koji ugradujemo svoje spoznaje (tehnologija).

Kibernetika kao znanstvena disciplina prepoznata je na trecoj razini - pravilo Perzistencija.
Drugim rije¢ima temeljna funkcija kibernetike je odrzavanje postojeceg stanja, tj. funkcije
objekta. Sve §to narusava postojeéu funkciju objekta proglasava se nepoZeljnim te
eliminira regulacijskim krugom.
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S druge strane opca teorija spoznaje ne poznaje pojam okoline ve¢ se kao prostor proucavanja
uzima sve pa dakle i okolinu. No tada viSe nema slucajnih poremecaja; to su sve drugi entiteti
u okolini, samo ih treba prepoznati te tek onda odluciti je li rije¢ o nepoZeljnom djelovanju ili
je pak u pitanju potencijalni ,partner* za neki novi zajednicki entitet ili mozda neka nova
spoznaja. O ovome se brine dio koji je prepoznat kao edukatibilnost.

Jedna od najvecih razlika u odnosu na dosadasnje razmisljanje je pojam upravljivosti koji se
poima na jedan potpuno drugaciji nafin — kroz internu reorganizaciju. No, 1 ovdje se na
negativnoj strani upravljivosti definira elementarnost koja podrazumjeva da se pravila
ponasanja unose izvana — isto kao kod kibernetike gdje se logika regulatora definira izvana.
No, ekvivalent pozitivne strane upravljivosti nije pronaden — ono podrazumjeva internu
reorganizaciju entiteta u skladu sa novim spoznajama te opcenito ponasanje entiteta u
skladu sa svojim spoznajama.

Ovo znadi 1 da je na istom pravilu prepoznata automatska regulacija. Sukladno rezultatima
teorije u Primjeru 2 je predlozen drugaciji pristup u automatskoj regulaciji, gdje je predloZen
i_objektivan Kkriterij kvalitete objekta u dinami¢kom okruzZenju. Drugim rije¢ima
predlaze se napuStanje koncepta objekt regulacije + regulator te predlaZze integralni

pristup.

Pokazana je 1 ,,neminovnost* ovakvog pristupa npr. kroz primjer spoznajnog napredovanja
zgrade. Ako pozovemo u pomo¢ ljude 1 njihovo odrastanje automatska regulacija ¢e sve vise
proizvoditi objekte koji polako ali sigurno ulaze u ,,pubertet” tj. neminovno dolazi vrijeme
kada ¢e strojevi koje smo proizveli poceti pokazivati nove, u vrijeme projektiranja
nepoznate a mozda i ..,nepoZeljine* nadine ponasanja. Ako je analogija sa ljudima potpuna
a vrlo vjerojatno jest, onda je pred nama buran razvoj objekata ili bolje receno entiteta. No,
ako je izreCeno toc¢no, to znaCi da 1 samu automatsku regulaciju ceka interna
reorganizacija (koja se 1 predlaze), naravno sa ciljem da bi mogla odoljeti novim izazovima.

Na drugoj razini je prepoznata Teorija kaosa kao negativan pol (dezintegracija) pravila
nazvanog determinizam.

Na samom kraju je kao VRHUNAC SVEGA smjestena SPOZNAJA dok je na njenom
pozitivnom kraju GLOBALNA SPOZNAJA prepoznata ZNANSTVENA ISTINA ili
krace

ISTINA.
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