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OcCHOBHH 3aXTeBH

Kduracno kperame poOoTa y HENoOCpeJHO] OKOJMHM YOBeKa (Koja e
IPOMEH/bMBA U HECTPYKTYUpaHa) je jelaH OJf OCHOBHUMX 3axTeBa. O03upoM
lla Kperame Huje Moryhe nmporpamuparu yHanpes OWIo je morpedHo ja ce
IPEJIOKN HAYMH MeHeprucama X0/1a Koju 0u oMOryhro npakTu4HO TPEHYTHY
CUHTE3Y KpeTamwa, U HheroBy MojJu(pUKaIujy y OWJI0 KOM TPEeHYTKY. Taj 1musb
j€é TIOCTUTHYT KOMITOHOBamEeM CJIOKEHUX IOKpeTa O] HEerOBUX OCHOBHMX
IPAJIMBHUX eJeMeHaTa KOjJU CYy Ha3BaHU IIPUMUTHBHU.

Cunresa Kp€Takha IIyTEM IIPUMTHBA

Hajupe je morpedHo jgeduHUCcATH CKYIl IPUMHUTUBA HA OCHOBY KOJUX Ce
MOK€ KOHCTMTYHCATH XOJI Ha OCHOBY OIIITHUX 3axTeBa (HIpP. IpaBall U
op3una xoja). llponeaypa cuHTese ce cactoju W3 TpU Jea. YJa3
IpejicTaB/ba KebeHU MOKpeT ca npunafajyhum napamMerpuma. Yiaora apyror
Jlesia jecTte Jla OCUIypa ycIpaBaH I10J105Ka] poOoTa (JUHAMUYKY PaBHOTEKY ),
oJlellaBabeM yraoHuX Op3uHa KpeTawma CHCTeMa MaJoM  KOPEKIUjoM
IPUMUTHBA Je(PUHUCAHUX Y IIPBOM Jieay. Tpehu neo ciay:ku 3a u3Bpllene
Tako Je(DpMHUCAHOT KpeTarba LeJOI CUCTeMa. 3a Ty CBPXY CMO KOPUCTHJIH
HeJIMHeapHO yIpaB/balkbe Koje TpejcraBba komOuHanujy feedback
linearisation®, n ,sliding mode” ynpap/bama 1 npeaukiujym nmopemehaja.
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Peasmsanuja xona

Xoj1 yMepeHOM OP3MHOM 110 PaBHO] MO/JI03H C& CMaTpa OCHOBHUM KpeTa-
HBEM KOje JIBOHOKHU cucTeM Tpeba jla o0e30eau. Beoma vyecro je oBO
KpeTamwe MoTpeOdHo MoaudukoBaTu (YyOp3aTh WIM YCIIPUTH, TIPOIYKUATH
WIM CKPATUTH KOpaK, MPEKOPAYMTH IIPEKO IIpelpekKe...), y peaaHoM
BPEMEHY Y CKJIaJy ca TPEHYTHOM CUTYallljOM U 3aXTeBUMA.

YKOJIMKO ce 10jaBu IoTpeda Ja ce ONIUTH IapaMeTpu Xoja IIPOMeHe,
rapaMeTpu NPUMUTHBA Tpeba Ja ce ayToOMaTCKA IPWIarofe HOBUM
3axTeBuma. Ha npumep, Op3uHa Xoja JAUPEKTHO yTHYe Ha Op3UHY
M3BpIIEHA CBAKOI IIPUMMUTHBA, BUCUHA 10 KOje cTomano tpeda moguhu
yTUYe Ha IlapaMeTpe caBujamba Hore; JyKMHA KOopaka YTHYe Ha
rapaMeTpe oIpyskarma HOTe; JOK sKeJ,eHH IpaBall X0j1a, 3aJaT Kao yrao
CKpeTama y OJHOCY Ha TPEHYTHHM IIpaBall KpeTama, yTuye Ha IapameTrpe
IIPUMUTHBA CaBUjalba M OIPYsKama HOre. 3aXTeB 3a MPOMEHY OWJIO Koje
KapaKTepUCTUKE XO0J1a, MOKe OUTH U3J1aT Y OWJI0 KOM TPEHYTKY, C TUM JIa
he ederar OMTM BWI/BMB HAKOH INTO OJroBapajyhu NPUMWUTUB Oyie
u3BpueH. Jlakie, ykoimko ce 3ajga Iobehame Op3uHe Xoja, Op3uHe
M3BplIaBala CBHUX IPUMUTMBA he MCTOBpEMEHO IIo4eTH Jia ce
noehasajy, aaum yKoJuKo ce 3ajia nmopehamwe BUCHHE JI0 KOje CTOIAJIO0
Tpeda Ja ce mojaurHe, komanja he OuTH M3BplIeHa, Kaja cucreM Haube
Ha IperpeKy IpeKo Koje Tpeda ja npehe.



