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Globalni navigacioni satelitski sistemi

» Globalni navigacioni satelitski
sistemi (Global Navigation
Satellite System — GNSS) —
navigacioni sistemi koji kao
referentne tacke koriste
vestacke Zemljine satelite.

»GNSS sistemi omogucavaju
odredivanje pozicije na povrsi
Zemlje 1 iznad nje na osnovu
prijema signala sa
navigacionih satelita.
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Globalni navigacioni satelitski sistemi

» Arhitektura GNSS sistema:
» kosmicki segment;
» kontrolni segment;

» korisnicki segment.
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Globalni navigacioni satelitski sistemi

» Navigation Satellite with Time and Ranging Global
Positioning System (NAVSTAR GPS), razvijen u
Sjedinjenim Ameri¢ckim Drzavama.

» I'7106anvras HAsueayuonnas Cnymuurkosas
Cucmema — TJIOHACC (GLONASS), razvijen u
Rusiji.

»GALILEO sistem — razvijen od strane Evropske
unije, jos uvek nije potpuno operativan.

» COMPASS (BeiDou-2) je GNSS koji razvija Narodna
Republika Kina.
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NAVSTAR GPS

»NAVSTAR GPS, skra¢eno GPS, razvijen je u periodu od
1973. do 1995. godine.

»Kosmicki segment sistema cine sateliti rasporedeni u sest
orbitalnih ravni na visini od oko 20200 km.

»Sateliti obidu Zemlju za oko 12 casova.

» Orbitalne ravne sa ekvatorijalnom ravni grade ugao od
55°.

» U svakoj orbitalnoj ravni postavljena su po cetiri satelita.

» Broj aktivnih satelita danas je uvek veci od 24.

Konstelacija GPS satelita
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GPS satelit1

» Postoji vise generacija satelita: Blok I, Blok II, Blok IIA,
Blok IIR, Blok IIR-M, Blok IIF i Blok III.

mm— GPS |l

10 satellites under contract

GPS "F = Design life of 15 years

12 satelieslaunched 2010-2016 3 imes more acurate

GPS IIR-M Design ife: 12years f;;?;;ii\”"“m“'“"“‘jam
GPS IIR - dtdisluded sy * SR 1 Global Navigaion Stelte
» w Design life: 7.5 years i Systems (GNSS) compatibility

= Bsatellites launched 1997-2004 « Status: 7 satellites still L5 safety-of-ife signal added DT NI

w Design life: 7.5 years operal New H-code signal added
e perationdl i e current 695 consteliation and the
» Status: 1 satellites sill « L2 Gviliansignal added g:::g :as;:;:;;et:::tm[:mn :

operational . iy ¢
o st ::ITI:«;IWH Military signals TR
= Increased signal reliability « Anti-jam flex power T
= Repgrammable progessors i

onboard e

Kontrolni segment GPS sistema

»Kontrolni segment Sl ///:\\
sastoji se od glavne ED»E-DJ
kontrolne stanice, \\\_-y/ Y
stanica za monitoring i \\J\JJ

zemaljskih antena. - \\\_\\
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Kontrolni segment GPS sistema

Diego
Garcia

Korisnicki segment GPS sistema

»GNSS prijemnik na Zemlji, koji na osnovu prijema
signala sa najmanje 4 satelita odreduje svoju poziciju.
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GLONASS

»GLONASS sistem je razvijen u periodu od 1979. do 1995.
godine.

»Kosmicki segment — 24 satelita na visini od oko
19.100km, rasporedena u tri orbitalne ravne.

»Orbitalne ravne sa ekvatorijalnom ravni zaklapaju ugao
od 64,8°.

»Kontrolni segment ¢ini jedan kontrolni centar i pet
stanica za pracenje.

11

Konstelacija GLONASS satelita

12
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GLONASS satelit1

» Postoji vise generacija GLONASS satelita.
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Princip funkcionisanja GNSS-a

»Osnovna ideja odredivanja polozaja tacke na Zemlji na
osnovu merenja rastojanja do satelita zasniva se na
trilateracionoj metodi.

» Pozicija GNSS prijemnika odreduje se na osnovu merenja
duzina do tri ili vise satelita.

»Sateliti emituju kodirane navigacione poruke koje sadrze:
» taénu poziciju satelita u vreme emitovanja poruke;
* tacno vreme emitovanja poruke.

»Duzina od satelita do prijemnika racuna se na osnovu
vremena potrebnog da navigaciona poruka stigne od
satelita do prijemnika.

14
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Trilateracia

Satellite 1
i g
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Odredivanje pozicije prijemnika

» Rastojanje od prijemnika do i-tog satelita:

Ry =/ (x; — X)?*+(y; — V)?+(z — Z)2,
RLZ =X2+Y2 +Z2 +xlz+y12+212_2x1X_2le_2Z1Z'

gde su x;, y;, z; koordinate satelita (poznate), a X, Y 1Z
koordinate prijemnika (nepoznate).

» Na osnovu prethodnog izraza formira se sistem jednacina:
R? — (x} +y2+2z2)—1% = =20, X — 2y,Y — 22,7,
R — (x3 +y2 +22) — 1% = —2x,X — 2y,Y — 22,7,
R — (x3 +y2 +22) — 1% = —2x3X — 2y3Y — 2237,

gde je r poluprecnik Zemlje.

16

5/17/2024



Odredivanje pozicije prijemnika

» Navedeni princip podrazumeva da su ¢asovnici u svim
satelitima 1 GNSS prijemnicima u potpunosti sinhronizovani.

» Sateliti su opremljeni veoma preciznim atomskim ¢asovnicima,
dok su GNSS prijemnici opremljeni ¢asovnicima na bazi
kristalnih oscilatora znatno manje preciznosti.

» 1z tog razloga svi vremenski intervali u trenutku merenja su
optereceni sistematskom greskom.

» Buduéi da ¢asovnik u prijemniku ima istu vremensku gresku
prilikom merenja rastojanja do svih vidljivih satelita, uvodi se
jos jedno dodatno merenje do cetvrtog satelita.

» Vremenska greska ¢asovnika prijemnika predstavlja
nepoznatu veli¢inu.

17
Odredivanje pozicije prijemnika
» Ukoliko se uzme u obzir odstupanje ¢asovnika At, dobija se
slededi sistem jednacina:
R —(x2+y2+z2)—1r2=c-At—2x,X —2y,Y —22,Z,
R — (x2 +y2+23)—12 =c-At — 2x,X — 2y,Y — 22,7,
R — (x3+y2+22)—r%=c-At —2x3X — 2y3Y — 2232,
R — (x4 yZ+2z2)—12=c-Dt—2x,X — 2y,Y — 22,7,
gde je ¢ brzina prostiranja talasa.
» Navedeni model koristi odreden broj aproksimacija pa se iz tog
razloga ne koristi u praksi.
» Prijem signala sa veéeg broja satelita smanjuje gresku
odredivanja pozicije.
18
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Princip merenja rastojanja od prijemnika
do satelita

»GNSS prijemnik generise kopiju signala i vremenski je
pomera u odnosu na originalni signal koji prima sa satelita.

»Metode merenja rastojanja od satelita do prijemnika:
= kodna merenja;

= fazna merenja.

Agp

Vreme puta Fazna razlika

R=c-At R=N-1+A¢p
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Polozajni raspored satelita

»Za vectu tacnost odredivanja pozicije GNSS prijemnika
potrebno je da raspored satelita bude ravnomeran.

»Polozajni raspored satelita se prati preko PDOP (Position
Dillution of Precision), koji treba da bude Sto manji.

R ]
/N /7\5,5

Povoljan raspored Nepovoljan raspored
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Metode pozicioniranja

»Pod pozicioniranjem se podrazumeva odredivanje
prostornih polozaja stacionarnih ili mobilnih objekata.

» Principijelno postoje dve vrste pozicioniranja:
» apsolutno pozicioniranje ili pozicioniranje tacke;
» relativno (diferencijalno) pozicioniranje.

» U slucaju apsolutnog pozicioniranja polozaj se odreduje u
globalnom elipsoidnom koordinatnom sistemu koji je
vezan za Zemlju, dok se kod relativnog pozicioniranja
polozaj odreduje u odnosu na neku tacku, koja je
usvojena za pocetak lokalnog koordinatnog sistema.

21
Apsolutno pozicioniranje
» Osnovni princip pozicioniranja baziran je na jednostavnom
geometrijskom principu odredivanja nepoznatog vektora
polozaja tacke i (R;), na osnovu poznatog vektora polozaja
satelita j (r/) i merenog vektora polozaja satelita u odnosu
na tacku i (p{ ): Satelit j 4
2
R, =1/ —pl.
» Zbog veoma niske tacnosti
apsolutno pozicioniranja
ne nalazi primenu u geodeziji. /
22
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Relativno pozicioniranje

» U relativnom pozicioniranju neophodna su najmanje dva GNSS
prijmenika, a pozicioniranje jedne tacke se vrsi u odnosu na
drugu tacku:

AR;; =R; =Ry = (rj _Pé) - (rj _P{) = Pé _P{-

53

ARG

23

Relativno pozicioniranje

» Zavisno od nacina na koji su mereni vektori p{ 1 pé primenjuju se:

= staticke metode pozicioniranja — primenjuju se kada je
objekat koji se pozicionira statican;

= kinematicke metode pozicioniranja — primenjuju se kada je
prijemnik montiran na neko vozilo ili se premesta sa tacke
na tacku.

» Metoda relativnog statickog pozicioniranja je bazirana na
odredivanju prostornog vektora izmedu dva prijemnika koji su
postavljeni na dve stanice.

» Metode relativnog kinematickog pozicioniranja zasnivaju se na
odredivanju prostornog vektora izmedu stacionarnog i
pokretnog prijemnika.

24
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Relativno kinematicko pozicioniranje

R,

Bazna stanica ~ Pokretni prijemnik

1 T,
(poznata tacka) (nepoznata tacka)
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Relativno kinematicko pozicioniranje

» Pokretni prijemnik se postavlja na tacke ¢ije je koordinate
potrebno odrediti.

» Stacionarni prijemnik se proglasava baznim prijemnikom
dok pokretni prijemnik ima ulogu rovera.

» Bazni prijemnik ostaje nepomic¢an tokom merenja, dok se
rover pomera od tacke do tacke.

»Vreme zadrzavanja na svakoj tacki se kreée od nekoliko
sekundi do nekoliko minuta.

» Postoje dve metode relativnog kinematic¢kog pozicioniranja:

» relativno kinematicko pozicioniranje sa naknadnom
obradom (Post Processed Kinematic — PPK);

» relativno kinematicko pozicioniranje u realnom vremenu
(Real Time Kinematic — RTK).

26
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Relativno kinematicko pozicioniranje u
realnom vremenu

(poznata tacka) (nepoznata tacka)

27

Relativno kinematicko pozicioniranje
u realnom vremenu

» Da bi se omogudéilo pozicioniranje u realnom vremenu
neophodan je radio modem ili radio stanica sa antenom na
baznoj stanici i radio antena na pokretnom prijemniku.

» Prijemnik na baznoj stanici prima signale sa satelita i na
osnovu registrovanih podataka racuna koordinate tacke,
uporedi sracunate koordinate sa datim koordinatama, sracuna
razlike koordinata i1 racuna korekcije za otklanjanje greske.

» Pokretni prijemnici pored prijema signala sa satelita, povezani
su sa baznom stanicom koja im putem radio veze distribuira
korekeije.

» Koordinate tacaka dobijaju se neposredno na terenu, u realnom
vremenu.

28
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Ocena tacnosti izvrsenih merenja

» U postupku merenja neke veli¢ine potrebno je ne samo da
se odredi ta veli¢ina, ve¢ i da se utvrdi ta¢nost sa kojom je
odredena.

»Ocena tacnosti merenja vrsi se obradom rezultata
merenja i racunanjem razli¢itih parametara koji
karakterisu tacnost izvrSenog merenja.

» Kriterijum za ocenu tac¢nosti merenja jeste greska, koja
se pojavljuje kao neminovni pratilac svih merenja.

» Opste je poznato da kada se izvrse merenja odredene
velicine dobijeni rezultati nece biti tacni i medusobno se
nece podudarati, Sto je posledica gresaka merenja.

29

Greske merenja

»Prema karakteru nastanka greske merenja mogu se
podeliti na:

» sluéajne ili neizbezne greske;
= sistematske ili jednoznacne greske;

= grube greske.

30
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Slucajne greske merenja

»Slucajne greske merenja pokoravaju se normalnoj

raspodelu. )
= Veca verovatnocéa pojave

manjih gresaka nego veéih.

= Ista verovatnoéa pojave

— — ’ . = Verovatnoca pojave velikih
- 3 2 1 o 1 2 3 a gresaka tezi nuli.

» Uzorci pojave slucajnih gresaka su: nesavrsenstvo
instrumenata, operater, spoljni uslovi i sli¢no.

» Otklanjanje slucajnih gresaka merenja vrsi se visestrukim
merenjem iste veli¢ine 1 uzimanjem aritmeticke sredine za
konac¢nu vrednost, izbor uslova pri merenju.

pozitivnih 1 negativnih gresaka.

31

Sistematske greske merenja

» Sistematske greske merenja deluju uvek u istom smeru na
rezultat merenja, ali je nekada taj smer nepoznat.

» Primeri sistematskih gresaka meranja: duza pantljika od
deklarisane, nehorizontalna vizura kod nivelira 1 sli¢cno.

» Uzroci nastanka sistematskih gresaka merenja su:
nesavrsenstvo pribora 1 instrumenata za merenje, operater,
spoljni uslovi 1 sli¢no.

» Otklanjanje sistematskih gresaka:
= rektifikacija instrumenata;
= uvodenje popravke;
= izbor metode merenja;

= izbor spoljnjih uslova za merenje.

32
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Grube greske merenja

» Grube greske merenja je relativnog lako uociti jer
,odskacu® od ostalih rezultata merenja.

»Uzrok nastanka grubih gresaka je iskljucivo ljudski
faktor (permutacija cifara, pogresno ocitavanje,
nedovoljna obucenost).

» Grube greske se otklanjaju ponovnim merenjem uz vecu
koncentraciju ili bolju obucenost operatera.

»Do danas su razvijene brojne metode za detekciju grubih
gresaka u merenjima.

33
Ocena gresaka
» Istinita greska merenja definise se kao:
p=A—=1,
gde je A istinita vrednost, a [; rezultat merenja.
» Najverovatnija greska merenja definise se kao:
6i = L - li,
gde je L najverovatnija vrednost, a [; rezultat merenja.
» Srednja kvadratna greska, koja predstavlja meru tacnosti,
odreduje se na sledeéi nacin:
ERY: — 7132
o=+ X l‘)_l m=+ —Z(L L) . n — broj merenja
n n—1
34
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Aritmeticka sredina

»Posto u vecini slucajeva, prilikom merenja neke velicine,
nije poznata istinita vrednost, na osnovu izvrsenih
merenja odreduje se najverovatnija vrednost kao
aritmeticka sredina.

> Aritmeticka sredina:

ll+lz+ +l, 1 z":l
==

i=1

» Opsta aritmeticka sredina:

=P1'l1+P2'lz+“'+Pn'ln
p1+tp2+-+py

35
Svojstva aritmeticke sredine
»7Zbir odstupanja od aritmeticke sredine je jednak nuli:
n
1
Z6i=ZL—li=O, Lzz'le
i=1
61 =L—- ll'
62 =L - lz,
6p=L—1,,

n n n
25l=n-L—Zli=n —le=o
i=1 i=1 i=1

36
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Svojstva aritmeticke sredine

»Zbir kvadrata odstupanja od aritmeticke sredine tezi nuli:

Y o2=> -1y =min

F(L) = (L = 1L)*+(L = )%+ + (L - 1)?

dF (L)
oL =0
2L —1)+2(L-1)++2(L—-1,)=0,

n-L—

iNM-
NII
o
U
h
Il
S|
1
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Greske funkcije merenih velicina

» U geodeziji se veoma Cesto pojavljuje potreba za
odredivanjem srednje kvadratne greske m, neke funkcije y
koja je u nelinearnoj vezi sa merenim veli¢inama [y, [,,
koje su odredene sa srednjim greskama m; ,my,, ..., m;

y = F(ll, l2, ceey ln)

_|(aFy? 2+6F2 - +6F2 ,
= ) e \er,) M at,)

o by

n

38
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Greske funkcije merenih velicina

»PRIMER

Oceniti tacnost odredivanja povrsine pravougaone
parcele ¢ije su stranice a = 100 m 1 b = 10 m merene sa
tacnoséu m, = m; =1 cm.

oo (P\_p_y [P\, _
=a-b, 3g)=fa=D a5 =h=a

0p = fZ-mi+ fy - mg,
02 = (10m)? - (0.01m)? + (100 m)? - (0.01 m)?,

02 =1.01m* = op=1.00m2

39

Geodetske mreze — baza premera

» Polozajno odredivanje:
» trigonometrijska mreza;
» poligonska mreza;
* linijska mreza.
» Visinsko odredivanje:
* nivelmanska mreza.
» Prostorno odredivanje:
» drzavna referenta mreza Srbije (SREF);

» aktivna geodetska referentna osnova Srbije (AGROS).

40
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Trigonometrijska mreza

» Trigonometrijska mreza — skup tacaka na fizickoj povrsi Zemlje
postavljenih po izvesnim pravilima tako da predstavljaju
temena trouglova koji se jedan na drugi nadovezuju i na taj
nacin ¢ine odredenu geometrijsku osnovu.

41

Trigonometrijska mreza

»Triangulacija — skup svih terenskih i kancelarijskih
radova koji se obavljaju u cilju odredivanja pozicija
trigonometrijskih tacaka.

»Osnovna ideja triangulacije (Willebrand Snellius 1615.),
proistekla je iz teznje da se trigonometrijske tacke
odreduju iskljucivo na osnovu uglovnih merenja.

»Navedeni koncept imao je siroku primenu u praksii bio je
osnovni geodetski metod za stvaranje geodetske osnove
na veéim podrucjima.

» U vreme nastanka ovog koncepta bilo je tesko 1
komplikovano sa zadovoljavaju¢om tac¢noséu meriti
duzine.

42
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Trigonometrijska mreza

»Osnovni parametri trigonometrijske mreze su: oblik,
razmera 1 pozicija.

43

Trigonometrijska mreza

» Oblik trigonometrijske mreze definisan je na osnovu
uglovnih merenja.

»Razmera trigonometrijske mreze definisana je poznatom
duzinom jedne trigonometrijske strane, odnosno jednim
rastojanjem izmedu dve trigonometrijske tacke.

»Primenom sinusne teoreme mogu se izracunati duzine
ostalih trigonometrijskih strana.

» U trigonometrijskoj mrezi se duzine mere izuzetno, na
pogodnim mestima i one se zovu trigonometrijske
osnovice.

44
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Trigonometrijska mreza

» Pozicija mreze je odredena koordinatama pocetne
trigonometrijske tacke i geodetskim azimutom jedne
trigonometrijske strane (odreduju se astronomskim
merenjimay).

»Koordinate ostalih tacaka se odreduju na osnovu merenih
uglova u mrezi.

»Radi smanjenja gomilanja gresaka, postavlja se vise
astronomski odredenih tacaka i vise osnovica.

45

Trigonometrijska mreza

»U sadasnjem trenutku postoje instrumenti za dovoljno
precizno merenje duzina trigonometrijskih strana, tako
da prethodno opisani koncept nije neophodan.

»Danas se trigonometrijska mreza moze razvijati kao:

» triangulacija — odredivanje koordinata
trigonometrijskih tacaka merenjem uglova u
trigonometrijskoj mrezi;

*» trilateracija — odredivanje koordinata
trigonometrijskih tacaka merenjem duzina u
trigonometrijskoj mrezi;

» kombinacija triangulacije 1 trilateracije.

46
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Klasifikacije trigonometrijske mreze

»Kako bi se nagomilavanje neminovnih gresaka koje
nastaju u procesu merenja, osnovna trigonometrijska
mreza, razvija se po opste poznatom principu “od veceg
ka manjem”, gde se polazi od radova veéeg obima i vece
tacnosti ka radovima manjeg obima 1 manje tacnosti.

Red mreze Duzina strane
Ired preko 20 km
II red — osnovni 15-25 km
IT red — popunjavajuéi 9-18 km
IIT red — osnovni 5-13 km
IIT red — popunjavajuéi 3-7 km
IV red 1-4 km
47
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@ Mreza Sebije, Crme Gore
i Makedonije
(2} Tagka Ruj
(3) Tadke Pitulasu i Bobuluj
Mreza Vopvodine
if:.ﬁ;‘. Mreza Srema i dela Bosne
Mreza zapadnog dela drzave
@ Mreza Crne Gore
@ Mreka Slavonije
@ Mreza novoprisajedinjenth oblasti
I_I}I Mrezu "Severni Jadran”
@ Mreza po graniei sa Halijom
Tazka Brezovo polje
(13 Deo mrede MGI koji nije porove meren
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Stabilizacija trigonometrijskih tacaka
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Signalizacija trigonometrijskih tacaka
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Svajcarski signal Piramida
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Poligonska mreza

»Poligonska mreza se razvija da bi se pogustila
trigonometrijska mreze na podrucju radi detaljnog
premera terena.

»Niz tacaka u poligonu povezanih merenjima uglova 1
duzina naziva se poligonski vlak.

» Poligonski vlak je vezan za trigonometrijske tacke ili
poligonske tacke viseg reda (koordinate ovih tacaka su
date velic¢ine).

»Poligonska mreza — skup medusobno povezanih
poligonskih vlakova.
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Poligonska mreza
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Poligonska mreza
» Postoje tri vrste poligonskih vlakova:
* umetnuti poligonski vlak;
» zatvoreni poligonski vlak;
= slepi poligonski vlak.

» Poligonska strana — duz koja se dobija spajanjem
poligonskih tacaka.

» Vezni ugao — ugao koji prva poligonska strana obrazuje sa
datom trigonometrijskom stranom, odnosno poslednja
poligonska strana u vlaku sa datom poligonskom stranom.

» Prelomni ugao — ugao koje zaklapaju dve uzastopne
poligonske strane.
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Umetnuti poligonski vlak
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Zatvoreni 1 slepi poligonski vlak
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Stabilizacija poligonskih tacaka
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Linijska mreza

» Poligonska mreza nema dovoljnu gustinu koja je potrebna
za potpuno snimanje terena u:

» gusto naseljenim mestima;
= uzidanim blokovima;
= uzanim i krivudavim ulicama.

»Zato se postavlja linijska mreza kao neposredna osnova za
snimanje detalja.

» Linijska mreza se oslanja na: poligonsku mrezu,
trigonometrijsku mrezu 1 postojecu linijsku mrezu.

» U linijskoj mrezi se mere samo duzine, a tacke se postavljaju
po pravcima linija, pa se zato nazivaju linijske tacke.
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Linijska mreza

LiniLskcx
X/ __fatka

Poligonska facka
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Nivelmanska mreza
»Skup tacaka na fizickoj povrsi Zemlje medusobno
povezanih merenjima visinskih razlika geometrijskog
nivelmana naziva se nivelmanska mreza.
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Nivelmanska mreza

» Nivelmansku mreze ¢ine:
» geodetske tacke ili reperi;
» visinske razlike geometrijskog nivelmana.

» Nivelmanski vlak — niz repera medusobno povezanih
merenjem visinskih razlika.

»Nivelmanska strana — rastojanje izmedu dva repera po
kojem je izvrseno merenje visinske razlike.

» Postoje tri vrste nivelmanskih vlakova:
= umetnuti nivelmanski vlak;
= zatvoreni nivelmanski vlak;

= slepi nivelmanski vlak.
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Nivelmanska mreza

» Umetnuti nivelmanski vlak — vlak koji se na oba kraja oslanja
na date repere.

» Slepi nivelmanski vlak — vlak koji se samo jednim krajem
oslanja na dati reper.

» Zatvoreni nivelmanski vlak — vlak koji pocinje i zavrsava se na
istom reperu.
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Nivelmanska mreza

»Vise povezanih nivelmanskih vlakova 1 zatvorenih
poligona ¢ine nivelmansku mrezu.

Vrsta nivelmana

Tacnost nivelanja

Duzina strane

1. Nivelman visoke ta¢nosti 1 mm/km 7 -8 km
2. Precizni nivelman 2 mm/km 4 km
3. Tehnicki nivelmav povecéane ta¢nosti 5 mmvkm 2 km
4. Tehnicki nivelman 8 mm/km 1 km
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I Nivelman visoke tacnosti (NVT 1) (1946.-1963.)
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AGROS mreza

»Mreza permanentnih stanica
koja pokriva teritoriju Srbije.

» AGROS mreza emituje RTK
korekcije za precizno
pozicioniranje GNSS prijemnika.

»Permanentne stanice su 7 e

rasporedene na prosecnom
medusobnom rastojanju od 70 km.

» AGROS mreza bazirana je na
VRS (Virtual Reference Station)
konceptu.
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AGROS mreza

VRS (Virtual Reference Station) koncept

66

5/17/2024

33



PITANJA?
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