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B priedas. Valdymo metodų savybių apibendrinimas 
B.1 lentelė. Valdymo metodų savybių apibendrinimas 
Table B.1. Summary of the properties of the control methods 

Metodas Privalumai Trūkumai 

Judėjimo link 
taško metodas 

Nesudėtingas taikymas, mažas 
kompiuterinių resursų poreikis, 
trumpa atliekamų skaičiavimų 
trukmė, suformuluotas bendrasis 
valdymo dėsnis, valdomo para-
metro reikšmės nėra tolydžios 

Tinkami, tik kai judėjimo marš-
rutai yra elementarūs, neužtik-
rina tikslaus ir patikimo ATP 
valdymo, derinimas nėra siste-
mingas, tinkami tik, kai ATP ju-
dėjimas vyksta sąlyginai mažu 
greičiu, tinkami tik vairuojamųjų 
ratų pasukimo kampo valdymui, 
net ir suderinus gali tapti neefek-
tyviais 

Grynojo  
sekimo  
metodas 

Nesudėtingas taikymas, mažas 
kompiuterinių resursų poreikis, 
trumpa atliekamų skaičiavimų 
trukmė, suformuluotas bendrasis 
valdymo dėsnis, atsparumas ne-
tikslumams, valdomo parametro 
reikšmės yra tolydžios 

Stanlio  
metodas 

Nesudėtingas taikymas, mažas 
kompiuterinių resursų poreikis, 
trumpa atliekamų skaičiavimų 
trukmė, suformuluotas bendrasis 
valdymo dėsnis, tinkamas esant 
tiek mažiems ir dideliems ATP 
judėjimo greičiams, tiek esant 
skirtingiems judėjimo maršru-
tams, tikslus ir patikimas valdy-
mas 

Efektyvumas stipriai priklauso 
nuo derinimo proceso rezultatų, 
tinkamas tik vairuojamųjų ratų 
pasukimo kampo valdymui, val-
domo parametro reikšmės gali 
pradėti svyruoti, neatsparumas 
suplanuotojo maršruto netikslu-
mams 

Kinematiniai 
valdymo  
metodai 

Nesudėtingas taikymas, mažas 
kompiuterinių resursų poreikis, 
trumpa atliekamų skaičiavimų 
trukmė, tinkamas tiek vairuoja-
mųjų ratų pasukimo kampo, tiek 
judėjimo greičio valdymui, įver-
tinami kinematiniai ATP para-
metrai 

Tinkamas tik, kai ATP judėjimas 
vykstą sąlyginai mažu greičiu, 
bendrasis valdymo dėsnis nėra 
suformuluotas, valdymo tikslu-
mas ir patikimumas priklauso 
nuo kinematinio modelio deta-
lumo ir derinimo proceso 

Dinaminiai 
valdymo  
metodai 

Tinkamas tiek vairuojamųjų ratų 
pasukimo kampo, tiek judėjimo 
greičio valdymui, įvertinami di-
naminiai ATP parametrai, tinka-
mas esant mažiems ir dideliems  

Didelis kompiuterinių resursų 
poreikis ir ilga atliekamų skai-
čiavimų trukmė, bendrasis val-
dymo dėsnis nėra suformuluotas, 
reikalingas didelis papildomų  
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B.1 lentelės pabaiga 

Metodas Privalumai Trūkumai 
 ATP judėjimo greičiams, tikslus 

ir patikimas valdymas 
parametrų kiekis, sudėtingas de-
rinimo procesas 

PID valdymo 
metodas 

Nesudėtingas taikymas, tinka-
mas tiek vairuojamųjų ratų pasu-
kimo kampo, tiek judėjimo  
greičio valdymui (atskirai), su-
formuluotas bendrasis valdymo 
dėsnis, galima taikyti klasikinius 
derinimo metodus 

Valdymas paremtas valdomos 
sistemos matematiniu modeliu, 
valdymo tikslumas ir patikimu-
mas priklauso nuo valdomos sis-
temos matematinio modelio de-
talumo, laikoma, kad valdoma 
sistema yra tiesinė, ATP judė-
jimo režimams esant kinta-
miems, derinimo procesas tampa 
sudėtingu 

Kintančios 
būsenos  
valdymo  
metodas 

Nesudėtingas taikymas, atsparu-
mas įvairiems netikslumams, tin-
kamas tiek vairuojamųjų ratų pa-
sukimo kampo, tiek judėjimo 
greičio valdymui, tinkamas esant 
mažiems ir dideliems ATP judė-
jimo greičiams 

Bendrasis valdymo dėsnis nėra 
suformuluotas, reikalinga suda-
ryti funkciją, kuri aprašytų pa-
geidaujamą valdomos sistemos 
būseną, valdomos sistemos reali 
būsena svyruoja apie pageidau-
jamą valdomos sistemos būseną, 
reikalingas derinimas 

Intelektiniai 
valdymo  
metodai 

Atsparumas įvairiems netikslu-
mams, tinkami tiek vairuojamųjų 
ratų pasukimo kampo, tiek judė-
jimo greičio valdymui, tinkami 
esant mažiems ir dideliems ATP 
judėjimo greičiams 

Bendrasis valdymo dėsnis nėra 
suformuluotas, sudėtingas taiky-
mas, didelis kompiuterinių re-
sursų poreikis, netinkami tikrų 
ATP valdymui 

Modeliu prog-
nozuojamas 
valdymas 

Atsparumas įvairiems netikslu-
mams, tinkamas tiek vairuoja-
mųjų ratų pasukimo kampo, tiek 
judėjimo greičio valdymui, tin-
kamas esant mažiems ir dide-
liems ATP judėjimo greičiams, 
įvertinami valdomos sistemos 
apribojimai 

Valdymas paremtas valdomos 
sistemos matematiniu modeliu, 
valdymo tikslumas ir patikimu-
mas priklauso nuo valdomos sis-
temos matematinio modelio de-
talumo, bendrasis valdymo 
dėsnis nėra suformuluotas, reika-
linga sudaryti optimizavimo už-
davinio tikslo funkciją, didelis 
kompiuterinių resursų poreikis ir 
ilga atliekamų skaičiavimų 
trukmė 

   


