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PATENTNI ZAHTJEVI

1. Postupak za odredivanje kut valjanja vodenog i uglavnom ili djelomiéno na valjanje stabilnog projektila (9) koji
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sadrZzi kontrolni sustav (4), prijemnik radijskog pozicioniranja (7) i senzor za mjerenje kutne brzine valjanja (6), pri
¢emu su obuhvaceni sljedeci koraci:

(a) aktiviranje upravljackih dijelova projektila (9) pomocu kontrolnog sustava (4), sadrzanog u projektilu (9),
radi manevriranja projektilom (9) ;

(b) procjenjivanje prvog signala, kontrolne sile projektila, na temelju kontrolnog sustava (4) sadrZzanog u
projektilu (9);

(c) mjerenje drugog signala, brzinu projektila u odnosu na fiksni zemaljski koordinatni sustav, s prijemnikom
radijskog pozicioniranja (7) postavljen u projektilu (9) ;

(d) mjerenje tre¢eg signala, rotacijske brzine, sa senzorom za kutnu brzinu valjanja (6) postavljen u projektilu
(9); navedeni postupak je naznacen time da je nadalje obuhvacen slijedeci korak:

(e) izraCunavanje kuta valjanja na temelju prvog, drugog i1 treeg signala, procijenjene kontrolne sile
projektila, izmjerene brzine projektila i izmjerene rotacijske brzine, zbrajanje apsolutne promjene kuta,
gdje je apsolutna promjena kuta postavljena da odgovara rezultirajuéem kutu od promjene vektora brzine
za kut propinjanja projektila i promjene vektora brzine za kut skretanja projektila, s ponderiranjem
procjene kuta, gdje se procjena kuta odreduje kao srednja vrijednost procjene upadnog kuta, gdje je
procjena srednje vrijednosti upadnog kuta postavljena da odgovara srednjoj vrijednosti rezultirajuceg kuta
kontrolne sile projektila koja kontrolira komponentu skretanja, 3, upadnog kuta i kontrolnu silu projektila
koja kontrolira komponentu propinjanja, o, upadnog kuta.

Postupak za odredivanje kuta valjanja vodenog 1 uglavnom ili djelomi¢no na valjanje stabilnog projektila (9) koji
sadrZzi kontrolni sustav (4), prijemnik radijskog pozicioniranja (7) i senzor za mjerenje kutne brzine valjanja (6), pri
¢emu su obuhvaceni sljedeci koraci:

(a) aktiviranje upravljackih dijelova projektila (9) pomocu kontrolnog sustava (4), sadrzanog u projektilu (9),
radi manevriranja projektilom (9);

(b) procjenjivanje prvog signala, kontrolne sile projektila, na temelju kontrolnog sustava (4) sadrZzanog u
projektilu (9);

(c) mjerenje drugog signala, brzine projektila (9) u odnosu na fiksni zemaljski koordinatni sustav, s
prijemnikom radijskog pozicioniranja (7) postavljenim u projektilu (9);

(d) mjerenje tre¢eg signala, rotacijske brzine, sa senzorom za kutnu brzinu valjanja (6) postavljen u projektilu
9);

navedeni postupak je naznacen time da je nadalje obuhvacen slijedeci korak:

(e) izraunavanje kuta valjanja na temelju prvog, drugog i1 treeg signala, procijenjene kontrolne sile
projektila, izmjerene brzine projektila i izmjerene rotacijske brzine, zbrajanje apsolutne promjene kuta,
gdje je apsolutna promjena kuta postavljena da odgovara rezultirajuéem kutu od promjene vektora brzine
za kut propinjanja projektila i promjene vektora brzine za kut skretanja projektila, s ponderiranjem
procjene kuta, gdje se procjena kuta odreduje kao srednja vrijednost kuta procjene kuta kontrolne sile,
gdje je srednja vrijednost procjene kuta kontrolne sile postavljena da odgovara srednjoj vrijednosti
rezultirajuceg kuta kontrolne sile projektila koja kontrolira komponentu skretanja vektora brzine i
kontrolnu silu projektila koja kontrolira komponentu propinjanja vektora brzine.

Postupak za odredivanje kuta valjanja prema bilo kojem od prethodnih zahtjeva, naznacen time da je izracun
napravljen filtriranjem.

Postupak za odredivanje kuta valjanja prema bilo kojem od prethodnih zahtjeva, naznacen time da senzor za
mjerenje kutne brzine valjanja (6) je Ziroskop.

Postupak za odredivanje kuta valjanja prema bilo kojem od prethodnih zahtjeva, naznafen time da prijemnik
radijskog pozicioniranja (7) je GPS prijemnik.

Postupak za odredivanje kuta valjanja prema bilo kojem od prethodnih zahtjeva, naznacen time da se kut
propinjanja, 0, izraunava zbrajanjem rezultante od komponenata brzine projektila mjerenim pomocu radijskog
sustava pozicioniranja i procjenom kontrolne sile projektila koja kontrolira komponentu propinjanja, ¢, upadnog
kuta.

Postupak za odredivanje kuta valjanja prema bilo kojem od prethodnih zahtjeva, naznacen time da se kut
propinjanja, 0, izratunava zbrajanjem rezultante od komponenata brzine projektila mjerenim pomocu radijskog
sustava pozicioniranja i procjenom kontrolne sile projektila koja kontrolira komponentu propinjanja vektora
brzine.

Postupak za odredivanje kuta valjanja prema bilo kojem od prethodnih zahtjeva, naznacen time da se kut
skretanja, y, izracunava oduzimanjem procijenjene kontrolne sile projektila koja kontrolira komponentu skretanja,
{3, upadnog kuta od rezultante komponenata brzine projektila mjerenih pomocu radijskog sustava pozicioniranja
().

Postupak za odredivanje kuta valjanja prema bilo kojem od prethodnih zahtjeva, naznacen time da se kut
skretanja, \, izraunava oduzimanjem procijenjene kontrolne sile projektila koja kontrolira komponentu skretanja
vektora brzine od rezultante komponenata brzine projektila mjerenih pomocu radijskog sustava pozicioniranja (7).
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GNC sustav vodenja, navigacije 1 kontrole (1, 1') za vodeni projektil (9) koji sadrzi kontrolni sustav (4), radijski
sustav pozicioniranja (7) i senzor za mjerenje kutne brzine valjanja (6) za odredivanje kuta valjanja, pri ¢emu :

(a) ugradeni kontrolni sustav (4) radi manevriranja projektilom (9) je postavljen za aktiviranje upravljackih
dijelova projektila (9);

(b) kontrolni sustav (4) sadrzan u projektilu (9) je postavljen za procjenjivanje prvog signala, kontrolne sile
projektila;

(c) prijemnik radijskog pozicioniranja (7) postavljen u projektilu (9) je postavljen da mjeri drugi signal,
brzinu projektila u odnosu na fiksni zemaljski koordinatni sustav;

(d) senzor za kutnu brzinu valjanja (6) postavljen u projektilu (9) je postavljen da mjeri treci signal, rotacijsku
brzinu; navedeni GNC sustav je naznacen time da:

() GNC sustav je postavljen za izraCunavanje a kut valjanja na temelju prvog, drugog 1 treCeg signala,
procijenjene kontrolne sile projektila, izmjerene brzine projektila i izmjerene rotacijske brzine, zbrajanje
apsolutne promjene kuta, gdje je apsolutna promjena kuta postavljena da odgovara rezultirajuéem kutu od
promjene vektora brzine za kut propinjanja projektila i promjene vektora brzine za kut skretanja
projektila, s ponderiranjem procjene kuta, gdje se procjena kuta odreduje kao srednja vrijednost procjene
upadnog kuta, gdje je procjena srednje vrijednosti upadnog kuta postavljena da odgovara srednjoj
vrijednosti rezultiraju¢eg kuta kontrolne sile projektila koja kontrolira komponentu skretanja, 3, upadnog
kuta 1 kontrolnu silu projektila koja kontrolira komponentu propinjanja, o, upadnog kuta.

GNC sustav vodenja, navigacije i kontrole (1, 1') za vodeni projektil (9) koji sadrzi kontrolni sustav (4), radijski
sustav pozicioniranja (7) i senzor za mjerenje kutne brzine valjanja (6) za odredivanje kuta valjanja, pri cemu:

(a) ugradeni kontrolni sustav (4) radi manevriranja projektilom (9) je postavljen za aktiviranje upravljackih
dijelova projektila (9);

(b) kontrolni sustav (4) sadrzan u projektilu (9) postavljen je za procjenjivanje prvog signala, kontrolne sile
projektila;

(c) prijemnik radijskog pozicioniranja (7) postavljen u projektilu (9) postavljen je da mjeri drugi signal,
brzinu projektila (9) u odnosu na fiksni zemaljski koordinatni sustav;

(d) senzor za kutnu brzinu valjanja (6) postavljen u projektilu (9) postavljen je da mjeri tre¢i signal, rotacijsku
brzinu; navedeni GNC sustav je naznacen time da:

() GNC sustav je postavljen za izraunavanje kuta valjanja na temelju prvog, drugog i treéeg signala,
procijenjene kontrolne sile projektila, izmjerene brzine projektila i izmjerene rotacijske brzine, zbrajanje
apsolutne promjene kuta, gdje je apsolutna promjena kuta postavljena da odgovara rezultirajuéem kutu od
promjene vektora brzine za kut propinjanja projektila i promjene vektora brzine za kut skretanja
projektila, s ponderiranjem procjene kuta, gdje se procjena kuta odreduje kao srednja vrijednost kuta
procjene kuta kontrolne sile, gdje je srednja vrijednost procjene kuta kontrolne sile postavljena da
odgovara srednjoj vrijednosti rezultiraju¢eg kuta kontrolne sile projektila koja kontrolira komponentu
skretanja vektora brzine i kontrolnu silu projektila koja kontrolira komponentu propinjanja vektora brzine.

GNC sustav (1, 1) za vodeni projektil (9) prema bilo kojem od zahtjeva 10 - 11, naznaden time da izracun je
napravljen filtriranjem.

GNC sustav (1, 1) za vodeni projektil (9) prema bilo kojem od zahtjeva 10 - 12, naznacen time da senzor za
mjerenje kutne brzine valjanja (6) je Ziroskop.

GNC sustav (1, 1) za vodeni projektil (9) prema bilo kojem od zahtjeva 10 - 13, naznacen time da prijemnik
radijskog pozicioniranja (7) je GPS prijemnik.

GNC sustav (1, 1") za vodeni projektil (9) prema bilo kojem od zahtjeva 10 - 14, naznalen time da se kut
propinjanja, 0, izratunava zbrajanjem rezultante od komponenti brzine projektila (9) mjerene pomocu radijskog
sustava pozicioniranja (7) 1 procjenom kontrolne sile projektila (9) koja kontrolira komponentu propinjanja, o,
upadnog kuta.

GNC sustav (1, 1") za vodeni projektil (9) prema bilo kojem od zahtjeva 10 - 15, naznaden time da se kut
propinjanja, 0, izratunava zbrajanjem rezultante od komponenti brzine projektila (9) mjerene pomocu radijskog
sustava pozicioniranja (7) i procjenom kontrolne sile projektila (9) koja kontrolira komponentu propinjanja vektora
brzine.

GNC sustav (1, 1") za vodeni projektil (9) prema bilo kojem od zahtjeva 10 - 16, naznalen time da se kut
skretanja, v, izracunava oduzimanjem procijenjene kontrolne sile projektila (9) koja kontrolira komponentu
skretanja, 3, upadnog kuta iz rezultante komponenata brzine projektila (9) mjerene pomocu radijskog sustava
pozicioniranja (7).

GNC sustav (1, 1") za vodeni projektil (9) prema bilo kojem od zahtjeva 10 - 17, naznaden time da se kut
skretanja, v, izracunava oduzimanjem procijenjene kontrolne sile projektila (9) koja kontrolira komponentu
skretanja vektora brzine iz rezultante komponenata brzine projektila (9) mjerene pomocu radijskog sustava
pozicioniranja (7).
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