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Sazetak: Dinamicko pozicioniranje sagledano je iz perspektive teorije upravljanja kao i drugih
znanstvenih disciplina. Opisan je razvitak izvrSnih organa (propulzora) koji se najé¢esée koriste kod
dinamickog pozicioniranja, te je rasclanjen problem na njegove sastavne dijelove, kao Sto su na pr.
okruzenje (valovi, morske struje i sl.), alokacija izvr$nih organa, problem njihove kontribucije, i td.
Problem optimalnog izbora propulzora, njihovog smjestaja, proracuna njihovog doprinosa, te osobito
problem singularnih konfiguracija propulzora, koji se u novije vrijeme vrlo intenzivno proucava, kao i
problem energetskih resursa na plovilu za svrhu dinamickog pozicioniranja su obradeni. Pojasnjeni su
i opisani matematicki modeli komponenata za dinamic¢ko pozicioniranje. Tako je dan matematicki
model plovila sa 6 stupnjeva slobode, te pojednostavljeni model sa 3 stupnja slobode. Za matematicki
opis poremecaja koristen je suvremeni pristup preko energetskih spektara, te je ukazano na problem
racionalizacije spektara te njihove linearne aproksimacije. Predlozen je ucinkoviti numericki algoritma
za projektiranje obojenih filtera. Propulzori su opisani preko svojih dinamic¢kih modela, te su opisane
pojave medudjelovanja propulzora i trupa plovnog objekta. Mjerenje je opisano stacionarnim
stohastickim modelom. Objasnjena je viSekriterijalnost zadace dinamickog pozicioniranja te su
navedeni neki od postojecih pristupa u rjeSavanju toga problema. Postupak kovarijansnog pridruzenja
i postupak ograni¢enog kovarijansnog upravljanja izdvojeni su kao postupci prikladni za ovu primjenu.
Medutim, kandidat ukazuje na odredene nedostatke ovih postupaka kada se radi o dinamickom
pozicioniranju i predlaze novi postupak — postupak optimalnog ogranic¢enog kovarijansnog upravljanja,
Cije prednosti pokazuje na konkretnom ilustrativnom primjeru. Za potrebe simultane stabilizacije
sustava u vise radnih tocaka primijenjen je postupak optimizacije zasnovan na linearnim matri¢nim
nejednadzbama. Za potrebe postoptimalne analize ucinkovitosti rada predloZenog sustava dinamickog
pozicioniranja, a u svrhu kriticke ocjene polaznih zahtjeva (to¢nosti drZzanja pozicije), predloZena je
metoda koja se inace koristi u ekonomiji pod nazivom teorije prikrivene cijene. Primjenom te metode
moZe se pokazati da neznatna promjena u zahtjevu na to¢nost drZanja pozicije moZe rezultirati u
znatnim ustedama energije, Sto je za svako plovilo s ograni¢enim resursima energije vrlo znacajno.
Primjena predlozenog postupka optimalnog ogranicenog kovarijansnog upravljanja zajedno sa
predloZenim postupkom postoptimalne analize daju projektantu sustava upravljanja mocéan alat za
projektiranje ne samo sustava dinamickog pozicioniranja. Znanstveni doprinosi disertacije su u novom
originalnom postupku numericke optimizacije pri racionalizaciji spektralnih karakteristika Pierson-
Moskowitz spektra valova. PredloZeni postupak prikladan je za sustave upravljanja plovilom koji rade
u stvarnom vremenu. PredloZen je novi postupak numerickog projektiranja regulatora za dinamicko
pozicioniranje koji se zasniva na optimalnom ograni¢enom kovarijansnom upravljanju. Ovaj postupak
ima univerzalni karakter, jer ga je mogucde primijeniti za stabilizaciju stohastickih sustava, kod kojih se
regulator projektira s prakti¢nim i pragmati¢nim opisom Zeljenog ponasanja sustava. Konstruiran je i



primijenjen postupak “ prikrivene cijene” za postoptimalnu analizu projektiranog sustava upravljanja.

Time je pokazano da je uobicajeni postupak iz ekonomske analize moguée korisno primijeniti i na
tehnicke sustave.
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