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B.1 lentelé. Valdymo metody savybiy apibendrinimas
Table B.1. Summary of the properties of the control methods

Metodas Privalumai Trikumai
Nesudétingas taikymas, mazas
kompiuteriniy resursy poreikis, | L L 5
Judéjimo link | trumpa atliekamy skaiciavimy Tmlfaml’ tik kalJUdelmO mars-
tasko metodas | trukmé, suformuluotas bendrasis | futai yra elementarts, neuztik-
valdymo désnis, valdomo para- | N2 tikslaus '1r' patikimo ATP
metro reik§més néra tolydzios | valdymo, derinimas néra siste-
— - . mingas, tinkami tik, kai ATP ju-
Nesudetingas taikymas, mazas | gsjimas vyksta salyginai mazu
_ kompiuteriniy resursy pv(?relkls, greic¢iu, tinkami tik vairuojamuyjy
Gry1.10Jo trumpa} atliekamy ska1c1av1mq raty pasukimo kampo valdymui,
sekimo trukmeé, suformuluotas bendrasis | net ir suderinus gali tapti neefek-
metodas \{aldymo désnis, atsparumas ne- tyviais
tikslumams, valdomo parametro
reik§meés yra tolydzios
Nesudétingas taikymas, mazas
kompiuteriniy resursy poreikis, | Efektyvumas stipriai priklauso
trumpa atlieckamy skai¢iavimy | nuo derinimo proceso rezultaty,
trukmé, suformuluotas bendrasis | tinkamas tik vairuojamyjy raty
Stanlio valdymo désnis, tinkamas esant | pasukimo kampo valdymui, val-
metodas tieck maziems ir dideliems ATP | domo parametro reikSmés gali
judéjimo greiCiams, tiek esant | pradéti svyruoti, neatsparumas
skirtingiems judéjimo marsru- | suplanuotojo marsruto netikslu-
tams, tikslus ir patikimas valdy- | mams
mas
Nesuc!etmgqs taikymas, Mazas | rinkamas tik, kai ATP judéjimas
kompiuteriniy resursy poreikis, L . o
. O vyksta salyginai mazu greiciu,
. . .. | trumpa atliekamy skaiCiavimy ; 2T
Kinematiniai . . A bendrasis valdymo désnis néra
trukmé, tinkamas tiek vairuoja- .
valdymo . . : suformuluotas, valdymo tikslu-
. muyju raty pasukimo kampo, tiek . . .
metodai LT oy . mas ir patikimumas priklauso
judéjimo greicio valdymui, jver- . . .
S .. nuo kinematinio modelio deta-
tinami kinematiniai ATP para- . .
. lumo ir derinimo proceso
metrail
Tinkamas tiek vairuojamuyjy raty | Didelis kompiuteriniy resursy
Dinaminiai pasukimo kampo, tiek judéjimo | poreikis ir ilga atliekamy skai-
valdymo grei¢io valdymui, jvertinami di- | ¢iavimy trukmeé, bendrasis val-
metodai naminiai ATP parametrai, tinka- | dymo désnis néra suformuluotas,
mas esant maziems ir dideliems | reikalingas didelis papildomy
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Metodas Privalumai Trakumai
ATP judéjimo grei¢iams, tikslus | parametry kiekis, sudétingas de-
ir patikimas valdymas rinimo procesas
Valdymas paremtas valdomos
Nesudetingas taikymas, tinka- sistemos matematiniu modeliu,
mas tiek vairuojamujy ra,tq pasu- valdymo tikslumas ir patikimu-
Kimo kampo. tiek iudéiimo | MaS priklauso nuo valdomos sis-
PID valdymo Lo po, Juce] temos matematinio modelio de-
grei¢io valdymui (atskirai), su- .
metodas . talumo, laikoma, kad valdoma
formuluotas bendrasis valdymo sistema vra tiesine. ATP iude-
désnis, galima taikyti klasikinius | °. o ’ J
derinimo metodus jimo rezimams esant Kkinta-
miems, derinimo procesas tampa
sudétingu
Nesudétingas taikymas, atsparu- Bendrasis Valdymo d.esnls hera
mas jvairiems netikslumams, tin- suformuluotas, reikalinga suda-
Kintan¢ios Kkamas tick vairuoiamui rat’ a ryti funkcija, kuri aprasyty pa-
biisenos sukimo kampo ) tielzul'!u dél'!iﬁlo geidaujama valdomos sistemos
valdymo reicio vald Iiu’i tinka él as ésant biisena, valdomos sistemos reali
metodas ﬁn aziems ir Zi deliems ATP iude- biisena svyruoja apie pageidau-
S0 ereiciams J jama valdomos sistemos biisena,
J & reikalingas derinimas
A mas jvairiems netikslu- . L
mtasll;intli nliasué;]?iekeva?ruoe;nfl'l Bendrasis valdymo désnis néra
Intelektiniai at ;sukimo Kampo tiei .uéuélf suformuluotas, sudétingas taiky-
valdymo raty pasui PO, UK JUCE™ | s, didelis kompiuteriniy re-
- jimo greic¢io valdymui, tinkami o . o
metodai esant maziems ir dideliems ATP | SUWSY poreikis, netinkami tikry
N o ATP valdymui
judéjimo greic¢iams
Valdymas paremtas valdomos
sistemos matematiniu modeliu,
Atsparumas jvairiems netikslu- | valdymo tikslumas ir patikimu-
mams, tinkamas tiek vairuoja- | mas priklauso nuo valdomos sis-
Modeliu prog- myjy raty pasukimo kampo, tiek | temos matematinio modelio de-
nozuo'altjna;g judéjimo grei€io valdymui, tin- | talumo, bendrasis  valdymo
val d)J/mas kamas esant maziems ir dide- | désnis néra suformuluotas, reika-

liems ATP judéjimo grei¢iams,
jvertinami valdomos sistemos
apribojimai

linga sudaryti optimizavimo uz-
davinio tikslo funkcija, didelis
kompiuteriniy resursy poreikis ir
ilga  atliekamy skai¢iavimy
trukmé




