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• Smatra se da vozilo vrši ravansko kretanje – nema vertikalnih pomeranja ni naginjanja oko 
uzdužne (“valjanje”) i poprečne (“galopiranje”) ose

• 3 stepena slobode – dve koordinate težišta i jedna rotacija oko vertikalne ose (“vijuganje”)

• Koristi se model sa jednim tragom (žarg. “bicikl-model”) – levi i desni točak jedne osovine 
svode se na “efektivni točak”, kinematički parametri ekvivalentni stvarnom vozilu

• Pojednostavljuje se analiza; moguće naknadno uzimanje u obzir većeg broja stvarnih 
uticajnih faktora
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Jednačine ravanskog kretanja krutog tela – opšti oblik:
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Geometrija, kinematika i sile
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Geometrija, kinematika i sile

l – osovinski razmak

lP, lZ – položaj težišta

A – napadna tačka bočne aerodinamičke sile

lA – položaj tačke A

C – centar mase

TP – trenutni pol brzina

 – apsolutni ugao zakretanja vozila

 – “ugao plivanja”

v, aN i aT – brzina, normalno i tangencijalno ubrzanje

 – trenutni radijus trajektorije centra mase

RK – radijus centra mase u odnosu na trenutni pol brzina vozila

FX, FY – uzdužna i bočna sila na točku (prednjem i zadnjem – P i Z)

FA – aerodinamičke sile (u x i y pravcu)

 – ugao povođenja

 – ugao zakretanja upravljačkih točkova

m – masa vozila

JCz – moment inercije vozila za vertikalnu osu kroz centar mase

Ilustrativni primer za   RK:

 = , RK < 
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Jednačine kretanja u opštom obliku

sin(-) = -sin
cos(-) = cos
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FY = FY()

= (t)

FX, v(t) – pretpostavke...


