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M������ ������� �� ��������� 

Nedostaci: samo po ravnom terenu!

Prednosti: ����������� ������������� �������� ������ ����� ������ �� ����������� 
���������� �������� 



S�������� ����� ������� - ������ �� ��������� ��������� ������  

P�������� ����� ������� � �� ���� �� � ����� �������� �� ������ �������� ��� �� 
mogu dobiti visoke performanse

M������ ������� �� ��������� 

S������� balans � potrebn� �� � ����� �������, da je centar gravitacije
(projekcija centra mase u poligonu koje formiraju 3 ����� �������)

Honda UNI-CUB (V2) omnidirectional seated Segway
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Glavni izazovi: 

➢ �������� ����� ������ 

➢ manevrabilnost 

➢ upravljanje/planiranje kretanjem 

➢ stabilnost
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Parametri za razmatranje:

➢ ����� ����� �������

➢ ���� �������

➢ ������������� ��������� ��������

➢ ����� �������
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I���� ����� �������� 

�������� ������     ������� ����������������   �������� �������
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K������������ �������� ������� ��������� � ���� ���������

➢ ���������� �� ������� ����� ����� 

➢ ������� �� ������ � ��������� � ���� �� ����� 
• automobili � ��� ���� ������������� ��� �� ��� ����� �� ������� � ������ ������
• ������ �� ����� �� ����� ������� ��� ���� ����� ������� ������������� ��� ���������



M������ ������� �� ��������� 
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K������������ �������� ������� ��������� � ���� ���������
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Stabilnost/balans mobilnih sistema na to�kovima:

➢ �� �������� ��������� ������� ������� ��� �����
➢ centar gravitacije (projekcija centra mase) bude u okviru oslona�kog poligona

➢ �� �������� ���������� ������� ZMP ������ ���������� ��������

V. Antoska, K. Jovanovic, V. Petrovic, N. Bascarevic, M. Stankoviski� �B������ A������� �� ��� M����� 
Anthropomimetic Robot Under Disturbances � ZMP A��������� International Journal of Advanced Robotic 
Systems, Vol 10(paper 206), 2013, pp 1-10.
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➢ �� �������� ���������� ������� ZMP ������ ���������� ��������

V. Antoska, K. Jovanovic, V. Petrovic, N. Bascarevic, M. Stankoviski� �B������ A������� �� ��� M����� 
Anthropomimetic Robot Under Disturbances � ZMP A��������� International Journal of Advanced Robotic 
Systems, Vol 10(paper 206), 2013, pp 1-10.

➢ Ubrzano kretanje

➢ Neravni-talasast teren

➢ Skretanje

➢ Sila-impulsna

➢ Sila trajna
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Manevrabilnost mobilnih sistema na to�kovima:

➢ Manevrabilnost (MV) � promena pravca kretanja robota i njegove orijentacije

➢ T�� ������� ������������� ������ �� ������ ��������� ����������������

1. Robot sa diferencijalnim pogonom (mobilni roboti - MV��
2. Robot sa Akermanovim pogonom (automobili - MV��
3. R����� �� ��������������� ��������� �Š������ ����� - MV��
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Kontrolabilnost mobilnih sistema na to�kovima:

➢ K�������������� ����������� �� �� ����� ������� �������� ������� � �������������

➢ Glavni problem je proklizavanje!!!
➢ ������� ������� ��� ��������������� �������
➢ ������� ������ � ������� ������ ����� � �������

➢ K������������ �������
������ ���������� ������ 
Akerman Vs. diferecnijalni pogon


