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NOVE TEHNOLOGIJE

WUpotieba

Roboti se masovno koriste za izradu auto-
mobila, bojanje aviona i Sivanje odjece u tvor-
nicama, ali sastavljanje mikroskopskih kompo-
nenata, poput onih za biomedicinsku primjenu,
jo$ nije automatizirano. Laseri bi mogli biti rje-
Senje. Istrazivaci koji izvjeStavaju u ACS Applied
Materials & Interfaces upotrijebili su lasere za
stvaranje minijaturnih robota mjehuri¢a koji
podizu, spustaju i upravljaju malim djeli¢cima u
medusobno povezanim strukturama.

Pogledajte video mikrorobota mjehurica u
akciji: https.//youtu.be/ebxqh2YuoBY

Kako se proizvodnja minijaturizirala, sada
se konstruiraju predmeti koji su dugacki samo
nekoliko stotina mikrometara ili priblizno deblji-
ne lista papira. No, tako male predmete tesko
je smijestiti ru¢no. U prijadnjim istrazivanjima
znanstvenici su stvarali mikroskopske mjehu-
rice pomocu svjetla ili zvuka za sastavljanje
2D-predmeta. Takoder, u nedavnom eksperimen-
tu, mikromjehurici proizvedeni laserom, fokusi-
rani i snazni snopovi svjetlosti, mogli su rotirati
oblike u 3D-prostoru.
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Tiskars tvoR T

0Od davnina Covjek je nastojao misli i rijeci
prenijeti na neki medij koji bi se mogao lako
umnoziti i distribuirati. U poCetku, prije razvoja
tiskarskih tehnika tekstovi su se umnoZzavali
prepisivanjem na papirus, poslije na pergament,
a naposljetku i na papir. Ozbiljna prekretnica i
nagli razvoj tiskarstva dogodio se 1455. nakon
izuma Gutenbergove prese, odnosno prvog sluz-
benog pojavljivanja tiskarskog stroja. Tiskarska
se boja na slog nanosila tamponom, na njega
bi se stavljao navlazeni papir, koji se otiskivao s
pomocu tiskarske preSe. Na taj je nacin otisnuta
Biblija (sveta knjiga zidovstva i kr$¢anstva, odno-
sno zbirka raznovrsnih spisa koji su nastajali tije-
kom vise od 1000 godina prije Krista pa do kraja
. stoljeca) u nakladi od 100 do 200 primjeraka.
Izmedu ostalog, i senjska tiskara,druga najstarija
tiskara na podru¢ju danasnje Hrvatske, 1494.
objavila je prvu knjigu na starohrvatskom jeziku
i glagoljskim pismom, svoj Misal. Prva hrvatska
knjiga tiskana latinicom, tiskana je 1495. u
Veneciji, koja se u to doba smatrala najvaznijim
tiskarskim sredistem za Hrvate. Oni europski
narodi koji posjeduju inkunabule (knjige tiskane
prije 1500. godine) ponose se njima kao najve-
¢im dometima vlastite kulturne bastine.

Nakon Gutenbergove tehnike koja se poslije
nazvala knjigotisak, uslijedio je brz razvoj unutar
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graficke tehnologije s raznim nacinima otiski-
vanja i vrstama strojeva: pojavljuju se tehnike
dubokoga tiska (bakrorez, bakropis, bakrotisak),
krajem XVIII. stoljeca koristi se litografija (plo3ni
tisak) iz koje se pocetkom XX. stoljeca razvio
ofsetni tisak, danasnja prevladavajuca tiskarska
tehnika. Kraj XX. stoljeca obiljezen je pojavom
digitalnih tehnika tiska. U danasnje se doba
razvoj tiskarstva u znanstvenom i stru¢nom
smislu odvija u okviru graficke tehnologije. Ona
podrazumijeva postupke oblikovanja, reproduk-
cije i umnozavanja teksta i ilustracija, odnosno
graficku pripremu, tisak i graficku doradu.
Graficka priprema podrazumijeva obradu i
oblikovanje teksta i ilustracija, njihovo povezi-
vanje u cjelinu i izradu tiskovne forme. Danas
se neki grafi¢ki proizvodi pojavljuju samo kao
elektronicka izdanja (zbog ustede troskova i sve
CeSceg koristenja racunala i pametnih telefona),
krajnjem korisniku izravno dostupna na zaslonu
njegova racunala, s mogucnoscu daljnje obrade
ili ispisa pisatem. lzmedu ostalog, i ¢asopis ABC
tehnike ve¢ je duze vrijeme dostupan i u elek-
tronitkom obliku. Tisak je postupak kojim ce se
tekst i ilustracije prenositi na odabranu podlogu
u zeljenom broju primjeraka, a ovisi o tiskar-
skim tehnikama: visoki (npr. knjigotisak), duboki
(npr. bakrotisak) i propusni (npr. sitotisak) tisak
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Slika 1. Njemacki tiskar i izumitelj tipo-
grafije Johann Gutenberg sredinom XV.
stoljeca udario je temelje suvremenoga
tiskarstva na nacin da je poceo primje-
njivati pomicna slova i presu za tisak

Slika 2. Pocetkom XX. stoljecéa razvio se
ofsetni tisak koji je danas prevladavaju-
Ca tiskarska tehnika, izmedu ostalog i
na postanskim markama

ABGC
—tehnike 3

Slika 3. Zahvaljujuéi novim tehnolo-
gijama i inovacijama, krajem proslog
stolje¢a pojavila se nova tehnologija
tiska pod nazivom 3D



te digitalne tiskarske tehnike. Grafi¢cka dorada
zavr$ni je dio procesa graficke proizvodnje u
kojem graficki proizvod poprima uporabni oblik.

| tiskarstvo, djelatnost koja se bavi postupci-
ma oblikovanja i izrade tiskanih proizvoda kao
Sto su knjige, Casopisi, novine, plakati, vrijednosni
papiri i sl., poprili¢no je zastupljena na markama:
Latvija 2013.: 425 godina od prvog tiska u Latviji;
San Marino 2015.: 3D-tisak; Portugal 2018.: 250.
obljetnica drzavne tiskare; Bjelorusija 2017.: 500
godina od tiska prve knjige u Bjelorusiji; BiH
2016.: 150 godina od tiska prvih novina u Bosni
i Hercegovini i sl.

PoStanske marke kakve se najceSce vidaju na
pismima, u izvornom obliku nalaze se na arku
(osim blokova), a tiskaju se na tiskarskim arcima,
po njih nekoliko ovisno o velicini arka maraka
kakav daje narucitelj, najceSce poStanska uprava.

Stop rasizmu i diskriminaciji

U povodu Medunarodnog dana borbe protiv
rasne diskriminacije (engl. The International Day
for the Elimination of Racial Discrimination) koji
je obiljezen 21. ozujka, Ujedinjeni narodi pustili
su u promet marku pod nazivom Ujedinjeni u
borbi protiv rasizma i diskriminacije. Koordinator
ove svetanosti je Organizacija Ujedinjenih
naroda za obrazovanje, znanost i kulturu (engl.
United Nations Educational, Scientific and Cultural
Organization, UNESCO), a provodi se radi istre-
bljenja zrtava rasnog uznemiravanja i govora
mrznje, zbog boje koze, etnitkog podrijetla ili
vjeroispovijesti. Dan se obiljezava od 1966. godi-
ne u spomen na 69 ljudi koji su poginuli tijekom
mirnog prosvjeda protiv rasistickog zakonodav-
stva u Juznoj Africi 1960. godine. Ta je tragedija
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Slika 4. Razli¢itim pravnim izrazima, poput medunarod-
nih konferencija, nastoji se eliminirati svaki oblik rasne
diskriminacije
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Slika 5. Bilo koji oblik diskriminacije u demokratskim drza-
vama nije dopusten

oznacila vazan korak u borbi protiv rasizma te
usmjerila medunarodnu pozornost na potrebu
da se nastavi borba protiv rasne diskriminacije.

Borba protiv rasizma dobila je pravni izraz
u Medunarodnoj konvenciji o eliminaciji svih
oblika rasne diskriminacije iz 1966. Potpisnica
ove konvencije je i Republika Hrvatska, a pod
pojmom ‘“rasna diskriminacija” podrazumijeva se:
svako razlikovanje, isklju¢ivanje, ograni¢avanje
ili davanje prvenstva koji se zasnivaju na rasi,
boji, precima, nacionalnom ili etnickom porije-
klu i koji imaju za svrhu ili za rezultat unistiti
ili ugroziti priznavanje, uzivanje ili vrienje, pod
jednakim uvjetima, prava Covjeka i osnovnih
sloboda na polititkom, ekonomskom, socijalnom
i kulturnom polju ili na svakom drugom polju
javnog zivota.

Vise globalnih ciljeva Ujedinjenih naro-
da u okviru Programa odrzivog razvoja (engl.
Sustainable Development Goals) do 2030. podu-
pire ciljeve Konvencije. Izmedu ostalih, 10. cilj
nastoji osnaziti i promovirati socijalnu, ekonom-
sku i politi¢ku uklju€enost svih, bez obzira na
starost, spol, invalidnost, rasu, etni¢ku pripad-
nost, porijeklo, religiju, ekonomski ili neki drugi
status, te osigurati jednake mogucnosti i smanjiti
nejednakosti.

Kao i u brojnim temama od opcedrustve-
ne vaznosti, u borbu protiv rasizma i diskri-
minacije uklju¢ile su se i poStanske marke:
Andora 2013.: Borba protiv diskriminacije;
Juznoafri¢ka Republika 2001.: Svjetska konferen-
cija protiv rasizma u Durbanu; Bugarska 1978.:
Medunarodna godina borbe protiv aparthejda;
Francuska 1982.: Medunarodni dan borbe protiv
rasne diskriminacije i dr.

Ivo Ascic



U danasnje vrijeme opce informatizacije broj-
nih procesa na prakticki svim razinama ljudske
djelatnosti i umrezavanja sustava, iznimno je
interesantno osvrnuti se i na njihove ekvivalente
prisutne svagdje u prirodi. lako su informaticki
sustavi i procesi novitet ljudske evolucije, jedna
mnogo suptilnija forma komunikacije i “umre-
Zavanja” radi prijenosa informacija prisutna je
odvajkada i u zivotinjskom svijetu! Naime, obra-
da informacija u skupinama zivotinja dogada se
ne samo u njihovu mozgu, vec i u njihovoj “drus-
tvenoj mrezi’, a ovaj ¢lanak posvecen je upravo
tim fenomenima!

Kako bismo Sto smislenije zapoceli ovaj cla-
nak, a da vam se ne ucini da ulazimo u sferu
Cistog SF-a, ispri¢at ¢u vam jednu istinitu pricu,
na temu koje su snimljeni i brojni dokumentarci.
U davno doba - a u odredenim izoliranim zajed-
nicama i danas - svi su lovci bili trackeri (tragaci).
Praiskonski trackeri, medutim, nisu slijedili samo
Zivotinjske tragove koje bi one fizicki ostavljale
u blatu, na stablima drveca, u obliku fecesa i sl.
vec su slijedili i tzv. silver line,energetsku srebrnu
nit, kojom su s odredenom zivotinjom stupali i u
duhovni kontakt, Sto im je omogucavalo i odre-
deni vid izravne komunikacije s njom.

Naravno, tu moramo nuzno uba-
citi i pokoju notu kvantne fizike,
kako bismo barem donekle obja-
snili kako cijela stvar funkcioni-
ra. Osnovna pretpostavka iza cijele
price jest, naravno, ona da smo
svi mi satkani od (Ciste energije.
Ukratko, ukoliko rastavimo bilo koje
Zivo bice, kao i nezivu tvar, na one
najsitnije, osnovne cestice, pa nasta-
vimo cjepkati na jo$ manje Cestice
od toga, znanstvenim putem dolazi-
mo do istih onih spoznaja do kojih
su drevni mudraci, $amani, jogiji i
drugi posvecenici dosli intuitivnim
putem stotinama godina prije!

Zasigurno ste gledali film Avatar,
zar ne? E sad, ona prekrasno prika-
zana povezanost svih zivih bi¢a na
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mjesecu/planetu Pandori, zapravo je realisticnija
nego $to smo se, barem donedavno, usudili i
nadati! Zahvaljuju¢i najsuvremenijim istraziva-
njima, medunarodni timovi znanstvenika konac-
no nam pruzaju dokaze o obradi informacija koja
se dogada ne samo u fizi¢koj strukturi pojedine
Zivotinje vec i u strukturama citavih zivotinjskih
skupina.

Tko se, dakle, u odredenoj skupini Zzivotinja
bavi novim informacijama koje dolaze iz okoli-
$a? Istrazivaci sa SveuciliSta Konstanz i Instituta
“Max Planck” otkrivaju nam da odgovor ne leZi u
pitanju tko,vec u pitanju gdje: naime, informacije
mogu obradivati ne samo pojedine Zivotinje
vec i nevidljive veze izmedu njih! Vidite, njiho-
va studija pokazuje da Zivotinje mogu kodirati
informacije o svom okoliSu u samoj strukturi
svojih skupina te pruza rijedak uvid u to kako
su zivotinjski kolektivi sposobni prilagoditi se
svijetu koji se mijenja.

Naravno, prva bihevioristi¢a pretpostavka jest,
kako bi nam odredeno ponasanje bilo od koristi,
treba se modulirati prema onome 5to se dogada
u svijetu oko nas. To mozda najlakSe uo¢avamo
na sebi samima kada reagiramo na iznenadnu
buku: u prepunoj ulici usred bijela dana, buku




vjerojatno ne¢emo ni primjetiti, no u nepoznatoj
uli¢ici u tami “zastat” ¢e nam srce! Ovakva modi-
fikacija ponasanja ovisna o kontekstu - poznata
i kao plasti¢nost ponasanja - vrlo je dobro pro-
ucena na pojedinim Zivotinjama, no ono 5to je
mnogo manje poznato jest kako se ovaj proces
odvija u vec¢im skupinama zivotinja, odnosno,
kako znaju da se npr. priblizava neka opasnost
i u sluCajevima kada su dobrano udaljeni od
nje?! Opasnost je svakako jedna od najvaznijih
pojava na koje Zivotinje trebaju odgovoriti, ako
Zele prezivjeti.

No, kako ispada, izuzev one fizicke osnove
koja im sluzi za pravodobno signaliziranje poput
vida, sluha, njuha, prijenosa vibracija u tlu i sl. u
samom tkanju prirode postoje i mnogo suptilniji
mehanizmi komunikacije medu zivim bi¢ima - a
svode se na prijenos informacija svojevrsnim
energetskim otiskom.

Vec se proteklih nekoliko desetljeca u znan-
stvenim krugovima vode polemike o moguc-
nosti telepatske komunikacije medu Zivotinjama,
pri ¢emu su najbanalniji primjer psi. Naime,
nova studija objavljena u Zurnalu Learning &
Behaviour otkriva da se psi najvjerojatnije radaju
s telepatskim sposobnostima. Pritom bih Zeljela
posebno istaknuti da, kada koristimo termin
"pas”, ne mislimo samo na domaceg psa (Canis
lupus familiaris) ve¢ i na ostale pripadnike poro-
dice Canida, konkretno, i vukove (Canis lupus)!
Monique Udell, diretkotica Human-Animal
Interaction Laboratoryja, i njen tim znanstvenika
sa SveuciliSta Florida istrazivao je kako domaci
psi uspijevaju detektirati obi¢no dobro skrivena,
osobna stanja ljudi. Jesu Li psi rodeni s takvim
sposobnostima ili ih stjeCu s vremenom i isku-
stvom?

Da bi dobili odgovore na ova pitanja, dr. Udell
i njen tim pristupili su izvodenju dvaju ekspe-
rimenata u koje su ukljucili domace pse, ali i
vukove.

U eksperimentima su Zzivotinjama dali dvije
mogucnosti: da “Zicaju” hranu od osobe sklone
Zivotinjama ili od osobe koja nije privrzena
Zivotinjama. Zanimljivo je da su vukovi, ba$
poput domacih pasa, uvijek prilazili osobi sklo-
noj zivotinjama, bez obzira na cinjenicu da
je ne poznaju. To je demonstriralo da su obje
vrste - pripitomljena i divlja - imale mogucnost
uskladivanja ponasanja s ljudima koji su gajili
odredene pozitivne osjecaje prema njima.

Po tome su zakljucili da su navedeni Canidi
najvjerojatnije rodeni s telepatskim sposobno-
stima; naime, vukovi koriSteni u eksperimen-
tu nisu imali nekog prethodnog doticaja niti
iskustva s ljudima, za razliku od tipi¢nih kucnih
pasa koji su toliko sinkronizirani s nama, da su
“Zicanje” uzdigli na razinu umjetnosti (s ¢ime
Cete se zasigurno sloziti ukoliko ste barem jed-
nom u zivotu imali psa!)

Osobno, osim s divljim Zivotinjama, radim i
sa psima svaki bogovetni dan zadnjih 13 godina,
kao pet sitter, trener i groomer, i s ovim se ite-
kako mogu sloziti! Uzmimo nekoliko primjera:
posjecujete veterinara sa psom prvi put u nje-
govu zivotu. Velik ¢e ih broj, nevezano uz to $to
nemaju apsolutno nikakvih prethodno steCenih
negativnih iskustava, na ulazu u kliniku reagirati
strahom! Cak i ukoliko u datom trenutku oko njih
nema ama ba$ niti jednog ustrasenog psa! Ili,
pas prvi put dolazi na grooming tretman (kupanje
i SiSanje). Grooming ukljuCuje dosta postupaka
koji mogu biti krajnje stresni, pa ¢ak i opasni za
nenavikle pse, poput ispuhivanja vlage iz dlake
tzv. blasterima (izuzetno jakim i bu¢nim stro-
jevima nalik na usisava¢, koji ispuhuju snazan
mlaz zraka, umjesto da ga usisavaju), rukovanje
masinicama, $karama, nail-cliperima i sl. Rekacija
nenavikla psa na ovakve postupke uvijek je,i bez
iznimke, strah, zbog Cega je i mogucnost ozljede
(i psa i groomera) velika. Ujedno, do sada nisam
srela psa koji se nije smirio jednostavnim prije-
nosom umirujuce energije, ¢ak i kada se radilo o
“divljacima” iz azila!

Medutim, barem po mome iskustvu, animalna
telepatija, kako je ja volim nazivati, nije raciona-




lan proces, kao $to nije niti racionalna komuni-
kacija. Racio nastupa tek poslije, i to samo kod
nas ljudi. Animalna telepatija Cista je empatija,
¢iji dojmovi posredstvom intuicije poprimaju
odredeni smisao, koji potom racionalni um moze
(ali i ne mora, u slu¢aju Zivotinja) prevesti u svo-
jevrstan “jezik”, odnosno sredstvo komunikacije.
Vrlo suptilne, doduse, ali nedvosmislene komu-
nikacije. Naravno, dodamo li tome standardnu
komunikaciju prirodenu svim zivim bi¢ima - onu
neverbalnu, koju nazivamo i ‘govorom tijela” —
kao i onu verbalnu (bilo da se radi o ljudskom
govoru ili psecem lavezu, rezanju, cviljenju i sl
dobivamo jednu sasvim novu dimenziju razumi-
jevanja interspecijalne komunikacije, odnosno,
komunikacije medu vrstama!

E sad, da vam ne bajam dalje o suptilnom
prijenosu informacija iz vlastita iskustva i na
makrorazini, predstvaila bih vam i jednog znan-
stvenika dCiji rad doslovno mijenja nasu per-
cepciju i otkriva fantasti¢cnu komunikaciju na
mikrorazini - dr. Pjotra Garjarjeva koji je uspio
presresti komunikaciju izmedu molekula DNK
uz pomo¢ fotona UV-svjetla! Stovise, Garjarjev je
prije kojih tridesetak godina cijelu znanstvenu
zajednicu ostavio u ¢udu kada je uspio prenijeti
poruke DNK jednog organizma u embrij drugog
- konkretno, uz pomo¢ laserske zrake prebacio
je poruku iz zabljeg DNK u DNK embrija daz-
devnjaka, nakon Cega se ciljani embrij razvio
u - zabu! Garjarjev je, nadalje, otkrio i da takva
komunikacija nije nesto Sto se dogada iskljucivo
unutar individualne stanice, vec i izmedu skupina
stanica. Naime, dr. Garjarjev tvrdi da organizmi
koriste “svjetlo” kako bi “komunicirali” s drugim
organizmima, Sto objasnjava telepatiju i ESP
(ekstrasenzorna percepcija). Drugim rije¢ima, sva
Ziva bica satkana od stanica na ovome svijetu,
daleko prije pojave racunala, imaju svoj vlastiti
bezi¢ni internet baziran upravo na svojoj nevje-
rojatnoj DNK!

U nadi da smo vas zainteresirali za temu i
potaknuli znatiZelju u pravcu ovih jo$ neistraze-
nih smjerova punih potencijala, ostavljamo vas
podjednako i masti i znanosti jer, ne zaboravite
- masta je jedna od najvaznijih i najpotrebnijih
osobina ljudske psihe, bez koje ne bi bio mogu¢
ni napredak znanosti ni umjetnosti!

Ivana Jankovic
Croatian Wildlife Research
and Conservation Society
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nastavak s 2. stranice

Minijaturni roboti nacinjeni od mjehurica mogu spajati
male djelice u medusobno povezane strukture

lako su ovi mikroroboti mjehuri¢i mogli uprav-
ljati 2D- i 3D-objektima, nisu mogli povezati
neovisne komponente, a zatim ih premjestiti kao
pojedinacni entitet. Niandong Jiao, Lianquing
Liu i njihovi kolege Zeljeli su nadograditi svoj
prethodni rad laserima kako bi razvili mjehurice
mikrorobote koji mogu formirati nerazdvojne
oblike i kontrolirati njihovo kretanje.

Istrazivaci su stvorili mikromjehuri¢e u vodi
fokusirajuci laser ispod malog dijela napravlje-
nog od smole. Veli¢ina mjehurica kontrolirala
se brzim ukljucivanjem i iskljucivanjem lasera,
s duzim vremenom u poloZaju “ukljuceno”, $to
je rezultiralo ve¢im mjehuri¢ima. Tada je tim
napravio pokretni mjehuri¢ robot pomicanjem
lokacije lasera. Nakon 3to se laser iskljucio, mje-
huri¢i su se polako rastvarali, ispustajuci smolu
na odgovarajuce mjesto.

Tim je tada spojio viSe mjehurica s razli¢itim
funkcijama kako bi proizveo mikrorobote koji bi
mogli podizati i ispustati dijelove, premjestati
pojedinacne dijelove u za to predvidene poloza-
je,djelovati kao rotacijska os ili gurati sklopljene
predmete.

Neraskidive poveznice napravljene su s
razli¢itim spojevima, proizvodeci zupcanike s
tri i Cetiri zuba, zmijoliki lanac i minijaturno
3D-vozilo. Postoje izgledi da ce se mijehurici
mikroroboti u buducnosti koristiti u proizvodnji,
izmedu ostalog u bioloSkom inzenjerstvu tkiva,
kazu istrazivaci.

lzvor: www.scitechdaily.com

lzvor: American Chemical Society

Snjezana Krémar
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Zavrsen dugotrajan posao rekonstrukcije

letjelica i obrade podataka

Autonomne bespilotne letjelice Astronomske
udruge Vidulini HISTRION 108 i HISTRION 110
poletjele su u bliski svemir (stratosfera) 12.listo-
pada 2020. Uzletjele su s lansirnog poligona L-2
Svemirske luke Herman Potoc¢nik, Pula, pomocu
specijalnog balona punjenog helijem. Polijetanje
je izvrSeno u 16:03:11 (UT+1), maksimalna visina
dosegnuta je u 18:00:12, a slijetanje na more
dogodilo se u 18:37:14. Ukupno vrijeme trajanja
leta iznosilo je 2 h 34 m 3 s, gotovo pola sata
duze od planiranog.

Prema planu lansiranje je bilo predvideno
u vremenu od 14:00 do najkasnije 15:00 sati.
Niz okolnosti utjecao je na kasnjenje lansiranja
$to je u konacnici dovelo do slijetanja u vode
Kvarnerskog zaljeva umjesto na Siri lokalitet
Cepi¢ polja. Shodno planu slijetanja na kopno,
letjelice nisu bile pripremljene (“hermetizirane”)
za slijetanje na vodu, te im se nakon 37 minuta
plutanja na olujnom moru s visokim valovima u
Kvarneru gubi radiosignal (prodor vode u elek-
tronicke komponente). Spasilacki timovi bili su
te noc¢i nemocni. Dan nakon lansiranja krenula je
desetodnevna aktivna potraga ¢amcem, dronom
i pjeSacenjem uz obalu. Bez rezultata. Nakon 15
dana, 18 sati i 28 minuta, u fazi pasivne potra-
ge dojavljeno nam je kako su dijelovi letjelica
pronadeni na jugu Istre, nedaleko Liznjana. Po
dolasku spasilatkog tima razocarenje je bilo
preveliko. Letjelice su “zahvaljujuci odgovornim
i savjesnim pojedincima” brutalno razbijene i
bahato pokradene. Nakon trodnevne potrage
pronadeno je tek dvadesetak pojedinacnih arte-
fakata iz letjelica od ukupno stotinu i pedeset
njih. Uslijedio je tezak put obrade telemetrijskih
podataka koji su dobiveni tijekom leta, a para-

H108 i H110 rekonstrukci-
ja, pogled dolje

H108 i H110 sklapanje na
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H108 i H110 nakon rekonstrukcije
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H108 i H110 astrobiologija

lelno s tim i rekonstrukcija samih letjelica te
nadogradnja nedostajucih dijelova. Za vrijeme
leta zabiljezeni su sljedeci maksimalni parame-
tri. Penjanje najve¢om brzinom od 57,49 km/h.
Najvec¢a horizontalna brzina od 107,12 km/h.
Brzina spustanja u trenucima kada su H108 i
H110 bile u povratku na Zemlju, s polovice puta
prema mezosferi, u jednom je trenutku iznosila
402,09 km/h. Minimalne zabiljezene tempera-
ture unutar letjelica -37,92°C, a izvan letjelica
-62,10°C. Izolacija letjelica i rad elektronike
omogucavaju da temperature unutar letjelica
budu za 24,18°C “toplije” od vanjskog ambijenta.
Ukupno vrijeme leta iznosilo je 154 m 3 s, od
toga u penjanju 117 m 1 s, u slijetanju 37 m 2 s.

Vrijeme misija H108 i H110 racuna se od tre-
nutka polijetanja do trenutka njihova pronalaska
i ono je iznosilo petnaest dana, osamnaest sati,
dvadeset osam minuta. Prema planu, trajanje
misija bilo je predvideno na Sest do osam sati s
rezervom za jo$ jedan dan (24 h).

Dostizanje planirane maksimalne visine od
33000 m do 35000 m uz rezervu za jo$ 2000 m
vise na srecu (ili kako se naposljetku pokazalo
- na nesrecu) uvelike je premaseno s obzirom
na dosegnutu maksimalnu visinu od 42 585,10
m. Kasnjenje prilikom lansiranja od najmanje 1h
3m, dostizanje znatno vece maksimalne visine
(5000 m vise je od maksimalno planirane tocke),
prebrza promjena intencije smjera visinskih vje-
trova doveli su do slijetanja na more umjesto u
sigurnost slijetanja na kopno.

S tehnicke strane dekodirani su svi para-
metri koji su s letjelica u realnom vremenu
odasiljani prema tri prijemne zemaljske postaje.
Podaci s nekoliko drugih senzora spremani su na
memorijske kartice koje su trebale biti oCitane
naknadno, po slijetanju. Nazalost one su zajedno
s video- i fotomaterijalima kamera, mnoStvom
drustvenih, fizikalnih, kemijskih, bioloskih, agro-
nomskih, tehni¢kih i drugih eksperimenata i
uredaja ukradene.

H108 i H110 test elektronike ~ H108 i H110 kontrola leta u Puli

Da nam je samo znati ¢emu ce “drustvenoj
kremi”, u naravi — kriminalcima koji su razbili i
opljackali letjelice, primjerice set mikroba i bak-
terija, sjemenke jorgovana ili pak krusni moljci
i zohari, odnosno specijalni elektronicki uredaji
koji su osmisljeni i napravljeni samo za let u
bliski svemir, a za sve ostalo su neupotrebljivi.

Sveukupno, zakljuCujemo kako su letjeli-
ce HISTRION 108 i HISTRION 110 uspjesno
odradile svoje misije. Na njima je od pocletka
do kraja sudjelovalo gotovo stotinu i pedeset
ljudi iz nekoliko desetaka institucija kako iz
zemlje tako i inozemstva. Letjelice su sada
konzervirane i spremljene kako bi 2021. postale
muzejski eksponati Istarskog svemirskog pro-
grama - Prvog hrvatskog svemirskog progra-
ma u Centru za istrazivanje svemira, Pula koji
Astronomska udruga Vidulini formira u partner-
stvu s Industrijsko-obrtnickom Skolom Pula na
Vidikovcu.

0Od 2017. naovamo sagradeno je ukupno pet
autonomnih bespilotnih letjelica tipa HISTRION
101. Najzaposlenija je svakako bila letjelica
oznake H104,sluzila je brojnim testovima u radi-
onicama, na zemlji, na moru i u zraku, iako sama
nikada nije poletjela ka stratosferi. Letjelice
oznaka H107 i H109 lansirane 23.8.2019. u
potpunosti su odradile svoje misije u bliskom
svemiru. Posljednje dvije letjelice ovog tipa bile
su upravo H108 i H110.

Stecena iskustva, prikupljeni podaci i obavlje-
ni eksperimenti omogucavaju nam da na letove
u bliski svemir ve¢ 2021. krenemo s novim tipo-
vima letjelica (H201 i H301). Prostor na dvadese-
tak, tridesetak i viSe tisu¢a metara iznad nas bez-
malo je neistrazeno podrucje. Pravi “dijamantni
rudnik” za znatiZeljne pripadnike ljudske vrste,
bilo iz svijeta drustvenih, tehnickih, znanstvenih
ili gospodarskih podrucja interesa i rada.

AUV Marino Tumpic



BBC micro:biti IS

PoStovani Citatelji, u proSlom je nastavku
obraden integrirani sklop L293D te je na kraju
teksta predlozen zadatak za samostalan rad
koji glasi: mobilnoj aplikaciji dodajte potrebne
elemente i blokove kako biste dobili mogu¢nost
mijenjanja brzine vrtnje vratila elektromotora.
U nastavku proucite i isprobajte ponudeno rje-
Senje.

U MIT Al, kao $to znate, nema blokova kao
“forever”, “pause”, “wait”, a u ekstenziji “Microbit_
lo_Pin_Simple1” nema bloka “PWM” pa ste pri-
siljeni koristiti blok “clock”. Nazalost, taj je blok
u sprezi sa sistemskim satom samog mobitela
gdje operativni sustav mobitela odlucuje o pri-
oritetima. S obzirom da se u mobitelu istovre-
meno odvija nekoliko pozadinskih procesa i
aplikacija dolazi do znatnih ka3njenja kod bloka
‘clock”, prvenstveno zato jer taj blok nije na
vrhu liste prioriteta. Zakljucak, u MIT Al moguce
je programirati “PWM” upotrebom dva bloka
‘clock”, no rezultat je vrlo neizvjestan, odnosno
nemoguce je dobiti ujednacenu vrtnju vratila
elektromotora. Radi toga, kako biste ipak ostva-
rili zeljeno usporavanje vrtnje vratila elektro-
motora, ponudeno je rjeSenje gdje se to postize
padom napona. Kako biste to iskusili prepravite
postojecu aplikaciju “ELEKTROMOTOR”. Do virtu-
alnog mobitela najprije dovucite dva nova ele-
menta te im ugodite svojstva. Za novi element
“Label2”, kod “Width” upisite 100 percent, a kod
“Text” upisite UGADANJE BRZINE. Za novi ele-
ment “Slider1”, kod “Width” oznacite “Fill parent”,
kod “MaxValue” upisite 255.0, kod “MinValue”
upisite 0.0 te kod “ThumbPosition” upisite
255.0. U prozoru “Blocks” unutar bloka “when
BluetoothLE1. Connected..” pronadite i prepravi-
te postavke bloka “call Microbit_lo_Pin_Simplel.

)
z1 [ Microbit_lo_Pin_Simple1 - B&T VI &0
pinNumber

ConfigurePin” tako da kod “analog” upisete “true”,
Slika 18.1.

Zatim dodajte blokove za “Slider1” prema Slici
18.2.

Nakon svega nadopunite postojece blokove za
vrtnju ulijevo, stop i vrtnju udesno prema Slici
18.3., Slici 18.4. i Slici 18.5.

Aplikaciju isprobajte. Ako je sve kako valja,
osim promjene smjera vrtnje vratila elektromo-

([N Microbit_lo_Pi SRS WriteOutputPinData

pinNumber

pinValue

call WriteOutputPinData
pinNumber

pinValue

(=l Microbit lo Pin Simple1 - BRI TiElbE =]

pinNumber
[EITEREN = | global BRZINA -

Slika 18.3. Prema ovoj slici nadopunite postojeéi blok
“when Button5ULIJEVO. Click do...”

when GG (Ol Click

WriteOutputPinData

pinNumber

pinvalue
call [ TNNETNETT -iRe WriteOutputPinData
pinNumber

pinValue

Slika 18.4. Prema ovoj slici nadopunite postojeci blok
“when Button6STOP. Click do...”

intialize global (G to | EEE)
when ELEEES PositionChanged

analog thumbPosition

input ( EEERS

\Eet global BRZINA - [0 (=0 thumbPosition -

Slika 18.1. U bloku “call Microbit_lo_Pin_Simplel. Slika 18.2. Imenujte novu promjenljivu “BRZINA” te dodajte

ConfigurePin” kod “analog” upisite “true”

10

blok “when Slider1. PositionChanged do...” koji ¢e promjenlji-
vu puniti brojevima od 0 do 255
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77 Button7UDESNO - JKe]
do st (EEFE  OEEEE to MR
set EZED to
F=4 Gutton7UDESNO ~ [N Visible - Il | faise -
B2 GutonsULIEVO -] o
| call WriteOutputPinData
pinNumber

pinValue

(=W Microbit lo Pin_Simple1 ~ RilrEeltiznlsE =}
pinNumber

pinValue |

(=W Microbit lo Pin Simple1 -~ RUGIEeT i TizllpE ]
pinNumber

RV T giobal BRZINA -

Slika 18.5. Prema ovoj slici nadopunite postojeci blok
“when Button7UDESNO. Click do...”

tora, moci cete mijenjati i brzinu. Ovdje valja
napomenuti da BBC micro:bit moze analogne
izlaze ugadati u rasponu od 0 do 1023, no
ekstenzija za MIT Al dozvoljava raspon od 0 do
255.Radi toga nece biti moguce dobiti maksima-
lan broj okretaja vratila elektromotora.

Akcelerometar

U MIT Al ostalo je jo$ nekoliko elemenata
unutar ekstenzije “SimpleMicrobit.aia” koje valja
prouciti. U ovom nastavku serije naucit cete kori-
stiti “Microbit_Accelerometerl”.

Sto je to akcelerometar? Akcelerometar je
instrument koji se koristi za mjerenje ubrzanja.
A 3to je ubrzanje? Ubrzanje je fizikalna veli¢ina
kojom se iskazuje povecdanje brzine u jednoj
sekundi. Na primjer, ubrzanje automobila prili-
kom pritiska papucice gasa. No vazi i obrnuto
gdje prilikom pritiska papucice kolnice dolazi
do smanjenja brzine, a to je usporenje. Ubrzanje
i usporenje naziva se akceleracija i oznacava se
znakom a. Jedinica za akceleraciju je metar u
sekundi za sekundu ili krace m/s%. Drugim rije-
¢ima, to je brzina (za koju vec otprije znate da
se izrazava u m/s) koja se povecava ili smanjuje
svake sekunde za onoliko koliko iznosi broj¢ana
vrijednost akceleracije.

Postoji jo$ neSto $to morate znati, a rijeC je
0 ubrzanju sile teze, odnosno akceleracija slo-
bodnog pada ili jednostavno gravitacija, koja se
oznacava znakom g. O tome se podosta uci u
Skoli pa vise-manje svi o njoj nesto znaju. Ovdje
valja napomenuti da veli¢ina Zemljine gravitaci-
je ovisi o mjestu gdje se vrSe mjerenja jer gra-
vitacija je to veca Sto ste blize sredistu Zemlje,
odnosno gravitacija se smanjuje udaljavanjem
od sredista. Pa tako na razini mora nije ista kao

ABGC
—tehnike

na vrhu neke planine, a radi Zemljine spljosteno-
sti gravitacija na njenim polovima nije ista onoj
na ekvatoru. Zbog svega navedenog prihvacena
je njena srednja vrijednost koja iznosi g = 9,81
m/s? (u Skoli se to Cesto zaokruzuje na 10 m/
s?), a usporedbe radi kod Zagrebacke katedrale
izmjerena je gravitacija g = 9,8067621 m/s>.

Za mjerenje akceleracije na plocici
BBC micro:bita ugraden je integrirani sklop
MMA8653FC.

Integrirani sklop MMA8653FC

Osnovu Cine tri promjenljiva kondenzatora
kao osjetila akceleracije koja su pojedinacno
orijentirana prema X, Y, i Z osima koordinatnog
sustava. Nacelo rada takvog osjetila akcelera-
cije mozete pogledati na internetskoj stranici
https://youtu.be/byngcwjO51U.

Koristi se u raznim uredajima kao S$to su
mobiteli (za otkrivanje orijentacije za pejzaz-
-portret, gore-dolje, lijevo-desno...), raunala (za
pravovremeno otkrivanje mozebitnog pada kako
bi se sprijecili kvarovi na tvrdom disku), kod
3D-igracih konzola (radi odredivanja orijentaci-
je korisnika), kod sportskih satova (za brojanje
koraka), kod raznih strojeva (za pracenje udara
i vibracija)...

Na Slici 18.6. prikazano je kako su orijentirane
osi osjetila u odnosu na kuciSte samog integri-
ranog sklopa.

z

MMA8653FC

x

¥

Slika 18.6. Unutar kucista
integriranog sklopa veli¢ine 2

x2 X'l mm nalaze se <3sjeti|a Slika 18.7. Raspored koordinatnih
za mjerenje akceleracije, po ogj akcelerometra u odnosu na

jedno osjetilo za svaku os plogicu BBC micro:bita

Prema proizvodackim tablicama maksimalna
akceleracija koju podnosi ovaj integrirani sklop
iznosi @ = 10 g (kod viSih vrijednosti sklop se
trajno oStecuje). Programski je moguce ugoditi
tri razli¢ite skale mjerenja, +/-2 g,+/-4 gi +/- 8
g. Ovisno o izabranoj skali osjetljivost je 3,9 mg
(miligravitacija), 7,8 mg i 15,6 mg uz toleranciju
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on start

set accelerometer range 1g »

od +/- 2,5%. Osjetila su tvornicki bazdarena, no
nazalost nigdje nije navedeno kolika je refe-
rentna vrijednost (je li 9,81 m/s? ili neka druga
vrijednost). Na plocici BBC micro:bita integrirani
sklop nalazi se s donje strane, ispod LED-matrice
pa to treba imati na umu jer su tako dobivene
drugacije orijentacije, Slika 18.7.

Na ovoj slici plusevi i minusi ne oznacavaju
ubrzanje i usporenje, ve¢ plus pokazuje da ste
ploCicu usmijerili prema centru Zemljine gravi-
tacije, a ako se kod mjerenja pokaze minus znaci
da ste plocicu okrenuli naopako.

Doslo je vrijeme da sve to isprobate i ispitate.
Pokrenite MC E te prepiSite programski kod sa
Slike 18.8.

forever

set x w to acceleration (mg) x w

serial write value o

cu po x-osi. Ako ste stresali dovoljno energi¢no
trebali biste dobiti broj 4096. Kratkotrajno priti-
snite tipke A i B kako biste ugodili akcelerometar
na skalu mjerenja 8 g. Ako ste stresali dovoljno
energicno trebali biste dobiti broj 8192.

Sto znage ti brojevi? Prema specifikacijama
za ekstenziju (pogledajte internetsku stranicu
http://iot.appinventor.mit.edu/#/microbit/micro-
bitaccelerometer ) dobiveni brojevi jesu gravi-
tacija izrazena u mg. Drugim rijeCima 2048 je
malo viSe od a = 2 g,a 8192 je malo vise od a =
8 g. Ako Zelite, mozete eksperiment ponoviti za
preostale dvije osi. Dovoljno je da u program-
skom kodu sa Slike 18.8. zamijenite svaki x u y,
odnosno u z,a plocicu tresete u smjeru novoupi-
sane osi. Rezultati bi za sve tri osi trebali biti isti.
Ovdje valja primijetiti kako skale mjerenjazalg
i za 2 g daju potpuno jednake rezultate.

Kod eksperimenta koji slijedi ispitat cete
koliko su precizno bazdarena osjetila. Pokrenite

MC E te prepisite programski kod sa Slike 18.10.

Plocicu uzmite u ruke tako da njena LED
-matrica gleda prema gore (prema stropu pro-
storije). Bez trzanja lagano ju zakrecite kako
biste za x-0s i za y-os dobili brojeve 0. U tom tre-
nutku trebali biste dobiti najmanji broj za z-os,

on button A v pressed

[EUEEN( )N 500 v

set accelerometer range 2g v

on button B ¥ pressed on button A+B v pressed

set accelerometer range 4g v

set accelerometer range 8g w

Slika 18.8. Program za mjerenje akceleracije po x-osi

Program preuzmite i otpremite do BBC
micro:bita. Na ra¢unalu pokrenite i ugodite apli-
kaciju Tera Term (ako ste zaboravili kako se apli-
kacija ugada pogledajte ABC tehnike broj 631).
Plocicu BBC micro:bita uzmite u ruku i zatresite
po x-osi. Pritom nastojte dobiti najveci mogudi
broj, Slika 18.9.

Ako niste dirali tipke A i B plocice, akcele-
rometar je ugoden na skalu mjerenja do 1 g.
Maksimalan broj koji biste trebali vidjeti je
2048. Kratkotrajno pritisnite tipku A kako biste

. ugodili akcelerometar
na skalu mjerenja 2
g te nanovo zatresite
plocicu po x-osi. Trebali
biste dobiti broj 2048.
Kratkotrajno pritisnite
tipku B kako biste ugo-
dili akcelerometar na
Slika 18.9. Stresanjem skalu mjerenja 4 g te

plocice po x-osi moguée nanovo zatresite ploci-
je dobiti najvise 2048

File Edit Setup Control
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odnosno -1024. Plocicu zakrenite tako da njena
LED-matrica gleda prema dolje (prema podu
prostorije). Bez trzanja lagano ju zakrecite kako
biste za x-o0s i za y-os dobili brojeve 0. U tom
trenutku trebali biste dobiti najveci broj za z-os,
odnosno 1024. Prije je receno da je 1024 otpri-
like 1 g. Isto ponovite za x-os, no sada plocicu
okrenite tako da je tipka B dolje, a tipka A gore
(pogledajte Sliku 18.7. kako biste znali usmjeriti

forever

set x v to acceleration (mg) x w

serial write value ° = X

set y * to acceleration (mg) y *

serial write value o = -

set z » to acceleration (mg) z ¥

serial write value o = zw

pause (ms) @R

Slika 18.10. Programski kod za ispitivanje preciznosti
bazdarenja
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plocicu kod koje +x treba usmjeriti prema podu
prostorije). Bez trzanja lagano zakredite plocicu
kako biste za y-os i za z-os dobili brojeve 0. U
tom trenutku trebali biste dobiti najveci broj za
x-0s, odnosno 1024. Plocicu okrenite tako da je
tipka A dolje, a tipka B gore. Bez trzanja lagano
zakrecite plocicu kako biste za y-os i za z-o0s
dobili brojeve 0. U tom trenutku trebali biste
dobiti najmanji broj za x-o0s, odnosno -1024. Sve
to jo$ jednom ponovite za z-os. Zakljucak, ako
su osjetila dobro bazdarena za sve tri osi trebali
biste dobiti vrijednost 1024, odnosno -1024.
Radi usporedbe, autor ovih redaka mjerio je s tri
razli¢ita BBC micro:bita i polucio rezultate koji
su vidljivi u tablici.

I.BBCveguz Il. BBC pezep Ill. BBC pagov
x -1040/+1056 -1024/+1040 -1008/+1024
y -1008/+1040 -1024/+1040 -1008/+1040
z -1008/+1072 -1024/+1024 -1008/+1040

Zakljucak, kod drugog i treceg BBC micro:bita
dobiveni su brojevi unutar deklarirane toleranci-
je, kod prvog BBC micro:bita odstupanja su iznad
ocekivanja pa se moze zakljuciti da nije dobro
bazdaren. Integrirani sklop MMA8653FC omogu-
¢ava naknadno bazdarenje, no nazalost na plo-
Cici BBC micro:bita ta mogucnost nije uklju¢ena.

Jo$ nesto provjerite, podjelu skale mjere-
nja. Resetirajte ploCicu kako biste ugodili skalu
mjerenja 1 g. Provjerite u kojim se koracima
mijenjaju brojevi na skali. Kako cete to uciniti?
Koncentrirajte se na jednu os, na primjer na x-os.
Laganim pomicanjem plocice ugodite nulu. Kad
ste to postigli, lagano pomicite plocicu kako
biste dobili prvi veci broj. Koji je to broj? Za skalu
mjerenja 1 g dobit cete broj 16. Postupak pono-
vite za skalu mjerenja 2 g. | ovdje cete dobiti broj
16. Isto ucinite za skalu mjerenja 4 g,a potom za
8 g. Dobit cete najprije broj 32,a potom broj 64.
Sto ti brojevi zna¢e? Sto je broj vedi, osjetljivost
je manja. Ovdje valja jo$ jednom istaknuti kako
izmedu skale mjerenja 1 g i 2 g nije uocena
nikakva razlika.

Brojac koraka, pedometar

Cilj je napraviti mobilnu aplikaciju koja moze
brojati i prikazivati broj ucinjenih koraka. Neka
se na zaslonu mobitela ispisuje ukupan broj
koraka. Trebat Cete tri virtualne tipke, za start, za
stop i za reset. Trebat cete i dva labela, jedan za
brojeve koji stizu s BBC micro:bita, a drugi za broj
koraka, Slika 18.11.
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Ovdje je najprije
potrebno dogovoriti
se $to Ce se toCno
mjeriti, odnosno
Sto je to korak. Za
potrebe ove aplika-

ISkemrzl Zaustaviskeniranje  Spoi  Odvoji

[Trenutno stanje: nije spojeno

cije smatrajte da je
— u¢injen jedan korak
Kgda ;akoramte

lijevom i desnom

nogom. Drugim rije-
¢ima, brojat Ccete
pune korake, a ne
polu-korake.

Prilikom brojanja
najbolje je da plo-
¢icu BBC micro:bita
omotate elasti¢cnom
gumicom oko gle-
Znja i usmjerite tako da osjec¢a Zemljinu gravita-
Ciju po y-osi, Slika 18.12.

Najveci broj dobit
Cete u trenutku kada
stopalo udari o tlo.
Naravno, na vama je
da samostalno odre-
dite potreban prag (o
pragu se raspravlja- ‘
lo u ABC tehnike broj | Sera= g
631). slika 18.12. Ploticu BBC

Na slikama koje sli-  micro:bita i pripadajucu
jede mozete pronadi bateriju omotajte elastic-
jedno moguce rjeSe- nom gumicom oko gleznja
nje programa.

LU BluetoothLE1 ~ BT i

Non-visible components

BluetoothlET Microbit Accelerometer] Notifier]

Slika 18.11. Na slici su vidlji-
vi elementi koje trebate za
aplikaciju BBC_pedometar

oy sot [ETEIED - AETEA to

when Button8IZLAZ |7 APLIK
when Notifier1 AfterChoos...

Slika 18.13. U suzenom obliku prikazani su uobicajeni blo-
kovi za povezivanje Bluetoothom i blokovi za sko¢ni pro-
zor upozorenja izlaska iz aplikacije. Izvucite ih iz ruksaka
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LU BluetoothLE1 ~ EGLELES]

G0 set to
(=l Microbit_Accelerometer1 = BUICEWE S0l B ET RG]

riod
& pen@

L N ButtonSSTART - eI 8
do \_call IMicrobit Accelerometer] = JEE TN ) = 5 1 E10 ol Bl

LU CL N ButtonBSTOP - BETS
do \_tall R e S Caie -StopAccelerometerDataUpdates

LIl Button7RESET ~ e Td
do  call [HEEWEECC RS StopAccelerometerDatalpdates
| "~ global koraci - | s/ I 0]

Re1 [0l -1 global koraci -

inifialize global EXEECEENte [
initialize global [Fcoto [
L= Microbit_Accelerometer1 celerometerDataReceived
do | -~ global akceleracija - |1 gel Accelerometer Y -
= | abel2y -] 0N - global akceleracija -

(=] if = global akceleracija - . @

LR giobal koraci - KNGS oo I 1 )
et P | global koraci -

Slika 18.14. Ovo je dio programa zaduZen za brojanje
(dvije strelice nisu dijelovi programa)

Na Slici 18.14. primijetite crvenu strelicu.
Ukazuje na broj 160 kod bloka ‘call Microbit_
Accelerometerl. WriteAccelerometerPeriod peri-
od”. Promjenom broja moguce je mijenjati vrije-
me koje ¢e proci izmedu svakog Citanja podatka
s akcelerometra. Smijete upisati 1, 2, 5 10, 80,
160 i 640. To je vrijeme izrazeno u milisekun-
dama. Kod zelene strelice primijetite broj 1400.
To je prag koji je izabrao autor ovih redaka.

bluetooth accelerometer service

on bluetooth connected

Slika 18.15. Programski kdd za BBC micro:bit

Slobodno eksperimentirajte s ta dva broja kako
biste dobili ispravno ocitanje broja koraka.

Za BBC micro:bit trebate program sa Slike
18.15.

Zadatak za samostalan rad:
Prosirite mobilnu aplikaciju tako da se osim
koraka prikazuju i prijedeni metri.

Za ove ste vjezbe trebali:

+ BBC micro:bit,

USB-kabel,

baterije za BBC micro:bit,

mobitel (dlanovnik, tablet) sa sustavom
Android,

e elasti¢nu gumicu.

Marino Cikes, prof.

Medell jedsilice) duzing) 27/0)

Ovaj model male jedrilice namijenjen je nasim
modelarima koji su ve¢ u Skoli ucili tehnicko
crtanje i znaju raditi s osnovnim modelarskim
alatom. Za izradu treba nabaviti Sper debljine
3mm, zatim balzu ili vrlo tanak furnir za oplatu
debljine 1,5 mm, dvije okrugle letvice za jarbol,
platno za jedro od odbacenog kiSobrana, ljepilo
za drvo, nitrolak i uljane ili akrilne boje.

Nacrt ima dva lista. Na prvom su prikazani
svi dijelovi jedrilice. Na drugom su listu paluba
i dno. Ovaj list treba kopirati, uvecati i izrezati
konturu palube i dna te ih onda ocrtati na Sper
koji treba izrezati.
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150 (mm)

paluba

Jedrilica nema kobilicu, tako da se nakon
demontaze kormila moze koristiti kao igracka
u sobi.

Svi dijelovi imaju broj pozicije koji ce se
javljati u tekstu koji slijedi. Izrada moze poceti
izrezivanjem palube (1) i dna (2) iz Spera debljine
3 mm.Zatim se rade pramcana statva (3), krmeno
zrcalo (4), prednje rebro (6), klupa (7), oslonci
klupe (8), uporiste jarbola (9) i jarbol (10) s
jedrom (11). Sve se ove dijelove Cisti finim brus-
nim papirom i medusobno lijepi. Pri tome treba
biti strpljiv i paziti da dijelovi budu medusobno
okomiti ili paralelni. Zalijepljeno treba ostaviti
susiti preko noci.

Bocna oplata nije prikazana na nacrtu. Izradit
¢emo ju tako da na gotov trup prislonimo komad
tankog kartona i ocrtamo konturu oplate. Taj se
nacrt prenese na balzu ili furnir i izreze skalpe-
lom.

Sklop kormila radimo tako da se kroz dno (2)
i klupu (7) probuse rupe u vertikali. Kroz njih se
provuce mesingana cjev€ica 5x1 mm (15). Rupu
kroz dno treba zalijepiti s malo dvokomponen-
tnog ljepila ili uljanom bojom tako da voda ne
moze ulaziti u trup.

Zbica kotata bicikla sluzi kao osovina kormila
(12). S jedne strane zbica ima navoj M 3, na koji
se pomocu dvije matice M 3 (14) pricvrsti poluga
kormila (13). List kormila (16) je od dva dijela

16

u kojima se radi utor za osovinu kormila. Obje
polovice medusobno se zalijepe. Mesingana
cjevtica (15) mora biti do iznad palube, tako da
voda kod nagiba jedrilice ne ulazi u jedrilicu.

Stalak ima dva oslonca (17) koji se medusob-
no spajaju letvicom.

U unutrasnjost gotove jedrilice treba uliti
malo bezbojnog laka i zakretanjem jedrilice
osigurati da sve unutarnje povrsine budu prema-
zane. Postupak ponoviti jo$ dva puta.

Vanjsku oplatu obojimo onim $to imamo. U
vecim trgovackim kucama prodaju se akrilne
boje u tubama, i nisu skupe.

Jedro je od komada platna starog kiSobrana.
Na palubi treba na viSe mjesta uvrnuti vijke s
ocicom, za vezanje jarbola i jedra. Za probu na
vodi treba izabrati neku mirnu baru ili jezero.
Pri ruci treba imati manji ribarski Stap s udicom
za izvlaCenje modela, ako otplovi na dio obale
kojem se ne moze prici.

Zadnje napomene: Ako je problem saviti balzu
ili furnir bo¢ne oplate, taj se pramcani dio moze
raditi od traka Sirine desetak milimetara, koje se
nakon susenja obrade finim brusnim papirom.

Ideju za ovu jedrilicu nasao sam na stranici
aero-naut.de pa predlazem svima da pogledaju
$to oni nude.

Modelarima zelim ugodnu zabavu u izradi
modela i pri odlasku na vodu.

Bojan Zvonarevic
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MALA SKOLA FOTOGRAFIJE

PiSe: Borislav Bozi¢, prof.

MASKIRANIJE U
PHOTOSHOPU

U ovom tekstu pojam maskiranje ima znacenje preoblikovanja slikovnog dijela foto-
grafije u neki drugi oblik osim pravokutnog, kao npr. ovalni, okrugli, srcoliki... oblik.
Za ovakve postupke Cesto se koristi i pojam vinjetiranje, iako taj pojam u fotografiji
oznacava nesto sasvim drugo i tesko bi se mogao poistovjetiti s ovim postupcima

maskiranja.

Razli¢iti su motivi i potrebe za ovakvim
postupcima i manipulacijama fotografijom.
Kad fotografiramo u gradskom ambijentu,
Cesto nemamo dovoljno mjesta da nas osnov-
ni motiv obuhvatimo u kadar kako mi zelimo,
a isto tako, kada ga hocemo snimiti u ova-
kvim urbanim strukturama, ¢esto nam sme-

taju kojekakve druge zgrade koje ne mozemo
izbjeci zbog skucenosti prostora pa iz tih
razloga radimo maskiranje. Maskiranje ne
mora biti motivirano niti jednim nabrojanim
razlogom, ve¢ moze proizlaziti iz nasih emo-
cionalnih ili estetskih razloga. Odabrao sam
primjer Gradske ure, vaznog motiva i objekta
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fotografirati iz nekih pozicija jer smetaju
okolne zgrade.

Kad otvorimo fotografiju u Photoshopu,
najprije pomoc¢nim linijama oznacimo
Sto zelimo maknuti, tj. koji dio slike
zelimo obraditi i sacuvati, slika desno
gore. Nakon 3to smo oznacili prostor
obrade, u alatnoj traci biramo Eliptical
Marquee Tool, slika desno ispod. Kada
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smo postavili nasu elipsu, tj. odredili

Sto Zzelimo maskirati ili izrezati, idemo u

izbornik Select i u padajucem izborniku
biramo Refine Edge. Aktiviranjem ovog
alata izbrisan je prostor slike izvan nase
elipse, nepozeljan okolni sadrzaj, kako to
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Svi programi za uredivanje fotografija, pa tako
i Photoshop kao referentni program, uvijek imaju
nekoliko mogucnosti za rjeSavanje odredenog
problema. To znaci da odredeni postupak u ure-
divanju fotografija moZemo napraviti na nekoliko
nacina. Koji cemo nacin odabrati ovisi o nasem
poznavanju programa i o tome koliko razumijemo
sto zelimo u konacnici dobiti.

Ovim alatom ne samo da uklanjamo
nepozeljni dio slike ve¢ nam se i nudi
mogucnost uredivanja karaktera ruba
naseg oblika. MoZzemo urediti tako da rub
bude oStro odrezan ili ga u odredenoj
mjeri mozemo omek3ati (zamutiti) tako
da prijelaz od ruba prema unutrasnjosti
slike bude postepen.

Nastavljamo u sljedecem broju.

View Window Help | [ [ Fv

[Refoe Etod

View Hode

G| e =

[C]show orginsl (7)

[EE.

Edge Detectior
Radius: @ Ea

Decontaminste Colors

Amounts @ ERCS

OUPLTS New Layer with Layer ask v

[ Remamber Setngs
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POGLED UNATRAG

Maskiranje se u analogno fotografsko
doba nije Cesto radilo ili je bolje reci da je
u kreativnoj autorskoj fotografiji bilo manje
prisutno. Ovaj je postupak vise raden u
primijenjenoj fotografiji, npr. na razgledni-
cama ili nekim obiteljskim fotografijama.
Priprema procesa maskiranja podrazumijeva-
la je poznavanje nekoliko prakticnih vjestina.

Kad smo odabrali negativ iz kojeg Zelimo
napraviti fotografiju koju c¢emo maskirati
u neki oblik, povecamo ga na odredenu
veliCinu i na taj povecani negativ stavljamo
tvrdi papir i na njemu obiljezavamo oda-
brani oblik, u ovom slucaju ovalni, tj. elipsu,
sli¢ica na vrhu lijevo. Nakon toga pazljivo
skalpelom pravilno izrezemo taj obiljezeni
oblik koji ¢e nam sluziti kao maska kod pro-
svjetljavanja negativa. Kako bi ovaj izrezani

MASKIRANJE U ANALOGNO!

FOTOGRAFUI

ovalni karton imao svoju funkciju, na njega
trebamo zalijepiti komad tanke, ali Cvrste
Zice koja c¢e nam sluziti kao drza¢/rucka
kako to prikazuje treca slic¢ica u nizu iznad
ovoga teksta. Najprije prosvijetlimo negativ
na papiru koliko treba, zatim uzmemo nasu

masku i na odredenoj visini iznad fotopapira
njome lice drzimo zasticeno, a okolo maske
svjetlo prolazi i preeksponira papir tako da je
taj dio potpuno crn. Rezultat postupka vidljiv
je na fotografiji gore desno.



ANALIZA FOTOGRAFUA

Darija Nonveiller Sesto

te njena strast i ideja dovode do toga da se rada novo
autorsko ime na fotografskom nebu — Darija Nonveiller
Sesto. Na3a autorica vrlo brzo shvac¢a da nije dovoljno
imati dobar fotoaparat, vec¢ je potrebno i znanje o upo-
trebi aparata, znanje o specifi¢nostima vizualnoga govora
fotografske slike tako da se ona aktivno ukljucuje na teca-
jeve i Skole fotografije. Intenzivno fotografira, sudjeluje

Darija je po zanimanju lijecnica. 3 j;|o3bama i iza nje je niz skupnih izlozbi i nekoliko

Sada je u mirovini i u potpunosti
je posvecena fotografiji. Premda
se fotografijom ozbiljno bavi od
2007. godine, prva saznanja i prve
poduke stjece joS kao dijete od
oca, strastvenog fotografa. Dakle,
jos je u djetinjstvu osjetila strast
stvaranja slike, ali, kako to obi¢no
biva, Zivot nas odvuce na neku
drugu stranu, a nase Zelje i strasti
ostaju skrivene i u iScekivanju
da se probude i ostvare. U svo-
jim zrelijim godinama ona kupuje
digitalni fotoaparat i spoj ove jed-
nostavne, a pouzdane tehnologije

samostalnih. Za svoj je rad
kontinuirano nagradivana
i pohvaljivana, tako da je
nositeljica najviSega A FIAP
zvanja. Inspiracija ili poticaj
za rad su joj priroda ili samo
detalji te iste prirode, ali
Cesto snima i uli¢nu i por-
tretnu fotografiju. Kako sama
kaze, najljepSe se osjeca
kada snima makrofotografi-
ju. I ova dva primjera koja
ovdje objavljujemo dokazuju
visok stupanj Darijinog ori-
ginalnog kreativnog statusa.




Roeboetskil medeli za ucenje; kroZligRUEEEATS AN

u STEM:nastavil - Fischertechnik: (38)) siike; u

Uporaba edukacijskih modela robota u nas-
tavnom procesu olak3ava i ubrzava razvija-
nje i usvajanje znanstvenih spoznaja iz svih
STEM-podrucja. Razmatranje i promisljanje
jednostavnih i kompleksnih problemskih situ-
acija uz pomoc¢ edukacijskog robota osigu-
rava usvajanje koncepata i znanja potrebnih
za razvoj racunalnog razmisljanja. Robotika i
upravljanje automatiziranim procesima sustav-
no omogucavaju postepen i kontinuiran razvoj
inzenjerskog nacina razmisljanja. Svakodnevna
primjena u svim podrucjima ljudskih djelatnosti
i aktivnosti osigurava uspjesno rjeSavanje prob-
lemskih izazova.

Mobilni robotski sustav omogucava uspjesnu
edukaciju i olakSava proces usvajanja infor-
macijskih vjestina potrebnih za obavljanje sva-
kodnevnih poslova. Model robotskog vozila
pomocu dodirnih senzora neprekidno ocitava
digitalne ulazne podatke. Elektronicki sklop
povezan je racunalom s programskom opre-
mom, suceljem. Kontrola upravljanja ulaznim i
izlaznim elementima automatiziranog robotskog
modela odvija se pomocu razli¢itih programskih
algoritama.

Edukacijski robot

Robotsko vozilo sastavljeno je od pogon-
skog mehanizma (elektromotora), prijenosnog
mehanizma (getriba) i gonjenog mehanizma
(kotaci). Na prednjem dijelu robotskog vozila
pozicionirani su dodirni senzori koji detekti-

raju prepreku u prostoru ispred linije kretanja.

Detektiranjem prepreke autonomno robotsko
vozilo izvrSava dio programa promjenom smjera
kretanja zaobilazeci je.

Slika 1. RV brzi

Edukacijsko robotsko vozilo osigurava razvoj
procedura koje olakSavaju autonomno uprav-

ljanje uporabom dodirnih senzora (tipkala).

Izradivanje i sastavljanje mobilnog robotskog
modela omogucava popis konstrukcijskih blo-
kova i elektrotehnickih elemenata i potrebno ga
je projektirati postupno u koracima.

Model robotskog vozila graden je od pogon-
skog mehanizma (dva elektromotora), prijeno-
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snog mehanizma (dvije getribe) i gonjenog
mehanizma (dva kotaca).

Robotsko vozilo - konstrukcija automatiziranog
modela

Izradivanje konstrukcije robotskog vozila,
povezivanje i upravljanje suceljem, dodirnih
senzora, elektromotora za vrtnju kotaca i signal-
nih lampica.

Konstrukcijski izazov pri izradi modela je rav-
nomjerno rasporedivanje mase robotskog vozila
i uredno povezivanje elektrotehnickih elemena-
ta s vodi¢ima i suceljem.

Faze izrade konstrukcije autonomnog robot-
skog modela:

e izradivanje funkcionalne konstrukcije modela
robotskog vozila,

 postavljanje upravljackih elemenata (tipkala),

e postavljanje svjetlosne signalizacije (lampice),

» povezivanje elektri¢nih elemenata voditima,
suceljem i izvorom napajanja,

e izradivanje algoritama i ratunalnog programa

s potprogramima za upravljanje.

Napomena: Duljina vodi¢a sa spojnicama
odredena je udaljeno3c¢u elektri¢nih elemena-
ta na robotskom vozilu od sucelja, ulaznim i
izlaznim utorima spojnica i pozicijom izvora
napajanja (baterija).

Model autonomnog robotskog vozila graden
je od dva elektromotora (M1 i M2),dvije lampice
(05 i 06) i upravljatkog sklopa s dva dodirna
senzora (tipkala I1 i 12).

Konstrukcijski i inzenjerski izazovi: gradiv-
nim elementima izraditi stabilnu i funkcional-
nu konstrukciju autonomnog robotskog vozila,
elektricne elemente povezati vodi¢ima, suceljem,
izvorom napajanja i racunalom.

Slika 2. FT elementi 1

Istosmjerni elektromotor osigurava pokre-
tanje prijenosnog mehanizma koji je povezan s
osovinom koja se rotira zajedno s kotac¢ima. U
bocne utore umetnute su dvije male jednostruke
spojnice. Polozaj spojnica koje su medusobno
okrenute za 180° omogucava sigurnu i &vrstu
vezu dva elektromotora pozicionirana uspored-
no s rotorima u istom smjeru.
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Slika 3. konstrukcija A

Slika 4. konstrukcija B

Pogonski elektromotor povezan je s prijen-
osnim mehanizmom koji osigurava promjenu
smjera rotacije pomocu niza medusobno spoje-
nih zupcanika. Osovina puznog oblika istosmjer-
nog elektromotora vrti se kada kroz njegove
polove prolazi struja iz izvora napajanja. Vrtnja
osovine puznog vijka elektromotora neposredno
se prenosi na pogonski mehanizam i rotira
zuptanike unutar pogonskog mehanizma. Puzni
navoji elektromotora dodiruju zupcanik koji je
direktno povezan s nizom zupcanika razlicite
veli¢ine prijenosnog mehanizma. Mala osovina
sa zupcanikom umetnuta je s vanjske strane i
¢vrsto je uglavljena unutar prijenosnog meha-
nizma. Ovime je omogucen kontinuiran prijenos
pri pokretanju zupcanika povezanog s osovinom
lijevog i desnog kotaca. Kotaci su ucvrsceni
steznim maticama okrenutima prema prijenos-
nom mehanizmu.

Napomena: Nuzno je jako pritegnuti stezne
matice kotaca radi stabilnosti robotskog vozila
pri kretanju i promjeni smjera rotacije elektro-
motora. Krajnji polozaj stezne matice na osovinu
zuptanika omogucava Cvrstocu spoja pri rotaciji
kotaca.

Spajanje zupcanika s dijelovima prijenosnog
mehanizma odvija se preko osovine, pri ¢emu

dolazi do prijenosa gibanja na kotace vozila.

Spajanje oplate kotata s gumom i steznom
maticom osigurava povezivanje u funkcionalnu
cjelinu pomocu elementa za sastavljanje lijevog
i desnog kotaca (stezna matica).

Napomena: Prijenos kruznog gibanja (rotaci-
je) elektromotora na prijenosni mehanizam
zupcanika ostvaren je ¢vrstom vezom. Posljedica
je nemogucnost vrtnje elektromotora dok ga ne
spojimo na sucelje i izvor napajanja (bateriju).

Slika 5. konstrukcija C

Slika 6. konstrukcija D

Slika 7. konstrukcija E

Druga faza izrade autonomnog robotskog
vozila definirana je pozicioniranjem dodirnih
senzora na nosivu konstrukciju koja je spojena
s prijenosnim mehanizmima na prednjoj strani
robotskog vozila. Odabir gradivnih blokova, spoj-
nih elemenata i dodirnih senzora olakSava nji-
hov broj¢ani popis.

Slika 8. FT elementi 2
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Mali dvostrani jednostruki kutni spojni ele-
menti umetnuti su na prednji dio prijenosnih
mehanizama okrenutih u smjeru podloge kojom
se robotsko vozilo giba. Veliki trostrani kutni
elementi umetnuti su ispod malog jednostrukog
dvostranog kutnog elementa. Njihova pozicija
omogucava povezivanje nosata s dvostranim
malim crnim gradevnim blokom smjeStenim u
sredinu izmedu lijevog i desnog prijenosnog
mehanizma.

Slika 9. konstrukcija F

Slika 10. konstrukcija G

Slika 11. konstrukcija H

Spojni crveni element s Cetiri utora pozi-
cioniran je okomito na podlogu. Dodirni sen-
zori (tipkala 11 i 12) umetnuti su i pozicionirani
usporedno s podlogom cijelom duzinom tijela
prema smjeru kretanja robotskog vozila. Mala
crvena jednostruka spojnica umetnuta je iznad
desnog dodirnog senzora zajedno sa spojnim
crvenim elementom s Cetiri utora pozicioniranim
usporedno s njim. Iznad lijevog dodirnog senzora
umetnut je spojni crveni element s Cetiri utora.

Slika 12. konstrukcija |

Slika 13. konstrukcija J

Slika 14. konstrukcija K

Slika 15. konstrukcija L

Izrada pokretnog mehanizma za pokreta-
nje i pritisak dodirnih senzora omogucava tre-
nutnu detekciju prepreke koja je ispred pros-
tora gibanja robotskog vozila. Spojni elementi
razli¢itih veli¢ina s elementima nagiba (kut
15°) olaksavaju pritisak dodirnih senzora pri
kontaktu s objektom ili preprekom. Tanki trostra-
ni pravokutni element umetnut je na kutni
element pozicioniran ispred robotskog vozila.
Velika povrSina tankog trostranog pravokutnog
elementa olak3ava aktivaciju dodirnih senzora i
detekciju prepreke.

Slika 16. konstrukcija U

Slika 17. konstrukcija M

Slika 18. konstrukcija N

Slika 19. konstrukcija NJ

Slika 20. konstrukcija O

Izrada dijela konstrukcije za pozicioniranje
treceg kotaCa smjeStenog sa straznje strane
robotskog vozila je treca faza. Odabir gradevnih
blokova i spojnih elemenata olakSava njihov
brojcani popis.

Slika 21. FT elementi 3



Na straznju stranu elektromotora umetnut je
dugacki spojni element (30 mm) koji povezuje
robotsko vozilo s postoljem malog kotaca. Treci
kotac osigurava stabilnost pri gibanju robotskog
vozila i omogucava promjenu smjera pri skre-
tanju i voznji unatrag. Veliki crni jednostruki
gradevni blok povezuje robotsko vozilo s kon-
strukcijom treceg kotaca.

Napomena: Spojni element treceg kotaca
umecemo u rupu manjeg otvora koja je okrenuta
prema podlozi. Mala osovina provucena
kroz otvore postolja i sredinu malog kotaca
omogucuje rotaciju. Osigura¢ umetnut s vanj-
ske strane osovine dodatno ucvrscuje poziciju
osovine.

Slika 22. konstrukcija P

Slika 23. konstrukcija R

Slika 24. konstrukcija S

Slika 25. konstrukcija S

Iznad velikog crnog jednostrukog gradevnog
elementa umetnut je veliki jednostruki spojni
element pozicioniran okomito na njega. Ovime je
osigurana jednostavna izmjena izvora napajanja
(baterije). Baterijski je blok masivan i osigurava
stabilnost robotskog vozila.

Slika 26. konstrukcija T

Slika 27. konstrukcija U

Zavrsna Cetvrta faza definira precizne korake
u postavljanju sucelja, lampica i vodica sa spoj-
nicama na robotsko vozilo koje se autonomno
krece u radnom prostoru. Broj konstukcijskih i
elektrotehnickih elemenata sa spojnicama pri-
kazuje detaljan popis.

Slika 28. FT elementi 4

Pozicija sucelja odredena je veli¢inom kon-
strukcije robotskog vozila. 1znad elektromotora
umetnuti su kutni elementi (30°) na malu jed-
nostruku spojnicu. Unutar elektromotora (M1 i
M2) umetnuta je mala spojnica koja omogucava
podesavanje sucelja.

Napomena: Raspored mase smjestene
na robotskom vozilu olak38ava ravnomjerno
opterecenje na pogonski dio konstrukcije.

Slika 29. konstrukcija V

Slika 30. konstrukcija Z

Slika 31. konstrukcija X

Slika 32. konstrukcija Y

Slika 33. konstrukcija W

Redosljed ozi¢enja elektrotehnickih elemena-
ta (elektromotora M1 i M2) zapocinje s lijeve na
desnu stranu robotskog vozila. Spajanje vodica
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olakSava podeSavanje i kontrolu ispravnosti
elektrotehnickih elemenata tijekom provjere i
izrade algoritama programa.

Spajanje elemenata s TXT-suceljem:

 elektromotori (M1 - lijevi, M2 - desni) na
izlaze,

 dodirni senzori (I1 - lijevi i |2 - desni) na ulaze,

e lampice (05 - lijeva i 06 - desna) na izlaze,

e izvor napajanja - baterija (U = 9V).
Napomena: Duljine vodita podesiti na uda-

ljenost radi preglednosti spojeva elektromotora,

dodirnih senzora (tipkala) i sucelja s vodic¢ima.

Pregledno i uredno povezati vodie nuzno je

grupirati radi izbjegavanja uplitanja s rotira-

ju¢im dijelovima robotskog vozila (kotacima i

zupcanicima).

Slika 34. TXT

Ispravnost rada elektronickih elemenata pro-
vjerava se prije izrade algoritma i programa
pomocu alata Test:

e ispravljanje nedostataka na robotskom vozilu,

e povezivanje TXT-suCelja s racunalom (USB,
Bluetooth, Wi-Fi) s izvorom napajanja (bateri-
jomU=9YV),

e provjeravanje rada spojenih elemenata: moto-
ra, tipkala i lampica s programom RoboPro.
Slika 35. RV brzi 1
Zadatak_1: Konstruiraj model i napravi pro-

gram robotskog vozila koji se autonomno giba

prema naprijed i konstantno provjerava prostor.

Elektromotori (M1 i M2 = cw) pokrecu vozilo

prema naprijed dok dodirni senzori (11, 12) ne

detektiraju prepreku. Robotsko vozilo mijenja
smjer kretanja ovisno o detekciji dodirnih sen-
zora (11, 12): natrag, lijevo i desno.

Slika 36. RV1 P

Programsko rjesenje prikazuje tablica koja
olakSava razumijevanje kretanja robotskog vozi-
la i izradu algoritama.

Tablica stanja ulaznih/izlaznih elemenata

DODIRNI SENZORI AKTUATORI (motori)

(tipkala)

11 12 M1 (lijevi) M2 (desni)

1 1 ccw (natrag)  ccw (natrag)
1 0 ccw (natrag)  cw (naprijed)
0 1 cw (naprijed) ccw (natrag)
0 0 cw (naprijed) cw (naprijed)
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Napomena: provjera rada dodirnih senzora (I1
i 12) i smjera vrtnje elektromotora obavezna je
prije izrade programa. Ukoliko je smjer vrtnje
elektromotora razlicit, potrebno je zamijeniti
mjesta vodi¢ima (polaritet).

Zadatak_2: Konstruiraj model i napravi pro-
gram robotskog vozila koji se autonomno giba
prema naprijed i konstantno provjerava prostor.
Pokretanjem program ukljuci i isklju¢i lampice
(05 i 06) na 1 sekundu. Elektromotori (M1 i M2
= cw) pokrecu vozilo prema naprijed, dok dodirni
senzori (11, 12) ne detektiraju prepreku. Robotsko
vozilo mijenja smjer kretanja ovisno o detekciji
dodirnih senzora (11, 12): natrag, lijevo i desno.

Slika 37. RV2 PP

Napomena: Glavni program podijeljen je u pet
potprograma: Lamp_on_off, Auto_fw, Auto_bw,
Auto_lt, Auto_fd, radi preglednosti.

Pokretanjem programa lampice (05, 06 = 1)
se ukljuce i isklju¢e u periodu od 1 sekunde.
Robotsko vozilo ukljuCuje elektromotore i giba
se naprijed (M1 i M2 = cw). Istovremeno dodirni
senzori konstantno ocitavaju stanje tipkala. Kada
dodirni senzor detektira prepreku (11, 12 = 1)
robot mijenja smjer kretanja.

Zadatak_3: Konstruiraj model i napravi pro-
gram robotskog vozila koji se autonomno giba
prema naprijed i konstantno provjerava prostor.
Elektromotori (M1 i M2 = cw) pokrecu vozilo
prema naprijed i lampice (05 i O6 = 0) su isklju-
Cene, dok dodirni senzori (11, 12) ne detektiraju
prepreku. Robotsko vozilo mijenja smjer kreta-
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nja ovisno o detekciji dodirnih senzora (11, 12):
natrag, lijevo i desno te ukljucuje ili iskljucuje
lampice.

Slika 38. RV3 Lamp

Programsko rjeSenje prikazuje tablica koja
olakSava razumijevanje kretanja robotskog vozi-
la i izradu algoritama.

Tablica stanja ulaznih/izlaznih elemenata

DODIRNI
SENZORI AKTUATORI (motori), LAMPICE
(tipkala)
11 12 M1 (lijevi), 05 M2 (desni), 06
1 1 ccw (natrag), ON  ccw (natrag), ON
1 0 ccw (natrag), ON  cw (naprijed), OFF
0o 1 cw (naprijed), OFF ccw (natrag), ON
0 0 cw/(naprijed), OFF cw (naprijed), OFF
Napomena: Glavni program podijeljen je u osam
potprograma: Auto_fw, Auto_bw, Auto_Lt, Auto_fd,
05_off, 05_on, 06_off, 06_on, radi preglednosti.

Pokretanjem programa robotsko vozilo uklju-
Cuje elektromotore, giba se naprijed (M1 i M2 =
cw) i lampice su isklju¢ene. Istovremeno dodirni
senzori konstantno ocitavaju stanje tipkala. Kada
dodirni senzor detektira prepreku (I1, 12 = 1)
robot mijenja smjer kretanja i ukljucuje jednu
lampicu koja signalizira smjer skretanja. Druga
je lampica iskljuCena. Kada robot ide unatrag,
lampice su ukljucene.

Petar Dobric, prof.



ELEKTRONIKA

Shield;A, ucilo za programiranje; mikroupravljaca (14)

U 13. programskom zadatku ukljucivali smo
jednu po jednu RGB-diodu ili smo na svima
njima istovremeno aktivirali istu boju - to je
zadatak koji mozemo rijesiti na "obi¢an" nacin,
postavljanjem pinova mikroupravlja¢a u odre-
dena stanja. Medutim, zelimo li na RGB-diodama
D8-D11 u istom trenutku prikazati razlicite boje,
moramo posegnuti za postupkom koji zovemo
multipleksiranje. O samom postupku visSe smo
govorili u 12. nastavku, a sada cemo ga realizirati
u praksi.

Dijagram tijeka na Slici 41. prikazuje kako
programski realiziramo postupak multipleksira-
nja. Program redom provjerava koja je RGB-dioda
trenutno ukljucena, zatim je ugasi, pripremi
kombinaciju boja koju treba ukljuciti na sljede-
¢oj diodi i ukljuci tu sljedec¢u diodu. Postupak
¢emo izdvojiti u potprogram kojem smo dali
ime D8 D11. U takvom nacinu rada RGB-diode

PRIPREMI UKLJUCT
D9 D9

PRIPREMI UKLJUCT
D10 D10

PRIPREMI UKLJUCT
D11 D11

Slika 41. Shematski prikaz postupka multipleksiranja
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D8-D11 uklju¢uju se jedna po jedna pa, da bismo
zavarali oko i dobili utisak da svijetle istovreme-
no, potprogram moramo Cesto izvoditi, barem
200 puta u sekundi.

Bilo bi preveliko opterecenje za na$ glavni
program da mora voditi ra¢una o pravovreme-
nom "prekapéanju” dioda. Zato smo taj posao
prepustili sklopu mikroupravljaca koji se naziva
vremenski sklop ili tajmer (timer). Tajmer broji
impulse i u odredenim situacijama moze pro-
mijeniti stanje nekog izlaznog pina ili pak pozva-
ti na izvrSenje pridruzeni potprogram (u ovom
slu€aju, potprogram se zove prekidna rutina).
Jednom kad ga iz naSeg programa konfiguriramo
na Zeljeni nacin, tajmer radi samostalno pa pro-
gram moze nesmetano obavljati $to treba.

Mikroupravlja¢ ATmega328P s plocCice Arduino
Uno ima tri tajmera, od kojih ¢emo mi koristiti
8-bitni Timer2. Konfigurirat ¢emo ga kako pri-
kazuje shema na Slici 42. Mikroupravljac radi na
frekvenciji od 16 MHz, koju dijelimo faktorom
64 kako bismo na izlazu iz djelila dobili impulse
frekvencije 250 kHz. Timer2 broji te impulse na
nacin da svaki impuls poveca stanje brojila za
1. Kada stanje brojila naraste do 255, sljedeci
impuls resetirat ce brojilo i ono ¢e nastaviti
brojati od 0. U tom ce trenutku Timer2 izazvati
prekid (interrupt): mikroupravlja¢ e trenutno
prestati izvrSavati glavni program i poceti izvr-
Savati naredbe pridruzene prekidne rutine. U
nasem slucaju to je potprogram D8 D11, a
Timer2 ce ga pozvati na izvrSenje priblizno 976
puta u sekundi. Potprogram pri svakom izvrSenju
uklju¢i samo jednu RGB-diodu, pa ce svaka od
njih "do¢i na red" u svakom cetvrtom izvrSenju
potprograma, tj. oko 244 puta u sekundi: to je
upravo ono Sto smo trebali! Uocite da "plavi”
oblici na Slici 42. prikazuju ono $to odraduju
sklopovi unutar mikroupravljaca, a programski
dio (prekidna rutina) krije se iza "zutog" oblika.

Napomenimo jo$ ovdje kako svi potprogrami
zavrSavaju naredbom povratka, koja ce vratiti
kontrolu glavnom programu ¢im se potprogram
zavrsi. Ako se radi o prekidnoj rutini, prekid se
moze dogoditi u bilo kojem trenutku, Cesto i
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Slika 42. Ovako konfigurirani Timer2 poziva na izvrSenje potprogram D8_D11 976 puta u sekundi

usred izvrSenja neke instrukcije glavnog progra-
ma. Svi programski jezici, pa tako i Bascom-AVR
i Arduino, imaju mehanizme koji osiguravaju da
ovakvi prekidi ne narusavaju integritet glavnog
programa.

14. programski zadatak: Na RGB-diodama
D8-D11 postaviti sljedece kombinacije boja:

- D8 = crvena, D9 = zelena, D10 = plava, D11 =
narancasta, u trajanju 1 s,

- D8 =zelena, D9 = plava, D10 = crvena, D11 =
modrozelena, u trajanju 1 s,

- D8 = plava, D9 = crvena, D10 = zelena, D11 =
ljubicasta, u trajanju 1 s,

- D8 = bijela, D9 = isklju¢ena, D10 = iskljuena,
D11 = bijela, u trajanju 0,5 s,

- D8 = iskljuena, D9 = bijela, D10 = bijela,D11
= iskljucena, u trajanju 0,5 s.

Dodatno, na RGB-diodama mijenjati boje slu-
¢ajnim redoslijedom svakih 100 ms.

RjeSenje Bascom-AVR-a (program Shield-
A_l4a.bas)

Najprije ¢emo sve pinove mikroupravljaca na
koje su spojeni izvodi RGB-dioda konfigurirati
kao izlazne:

Config Portb = &B00001111

Config Portd = &B11100000

Zatim c¢emo konfigurirati Timer2 i djelilo u
skladu s uvodnim opisom:

Config Timer2 = Timer , Prescale = 64

Tajmeru ¢emo pridruziti prekidnu rutinu D8_
D11:

On Timer2 D8 d11

Enable Timer2

Enable Interrupts

Od ovog trenutka prekidna rutina D8 D11
poCet ce se izvrSavati 976 puta u sekundi.
Prekidnu rutinu piSemo na samom kraju
programa:
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D8 di1:

If Led8 = 0 Then
Led8 =1
Crvena = D9.0
Zelena = D9.1
Plava = D9.2
Led9 =0

Ovdje su Led8 i Led9 alternativni nazivi pinova
kojima uklju¢ujemo D8 i D9, pri ¢emu logicka
nula odgovara stanju ukljuceno, a logitka jedini-
ca stanju isklju¢eno. D9 je ime varijable u kojoj je
zapisano koju boju Zelimo prikazati na RGB-diodi
D9. Koristimo samo bitove 0 (crvena), 1 (zelena)
i 2 (plava boja); logitka jedinica odgovara stanju
ukljuceno, a nula stanju iskljuceno. Istu logiku
imamo za ostale RGB-diode, pa varijable D10,
D11 i D8 sadrze "Sifru" boje koju zelimo ukljuciti
na istoimenim diodama:

Elseif Led9 = 0 Then
Led9 =1
Crvena = D10.0
Zelena = D10.1

Plava = D10.2
Led10=0
Elseif Led10 = 0 Then
Led10=1
Crvena = D11.0
Grn=D11.1
Plava = D11.2
Led11 =0
Else
led11 =1
Crvena = D8.0
Zelena = D8.1
Plava = D8.2
Led8 =0
End If
Return
ABGC
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Naredba Return zavrSava prekidnu rutinu i
vraca nas u glavni program. Glavni program
nalazi se unutar beskonacne petlje Do-Loop i u
njemu samo postavljamo zeljene boje u varijable
D8-D11 u skladu s postavljenim zadatkom:

Dim D8 As Byte

Dim D9 As Byte

Dim D10 As Byte

Dim D11 As Byte

Do
D8 =1 'crvena
D9 =2 'zelena
D10 =4 'plava
D11 = 3 'narancasta
Wait 1
D8 =2 'zelena
D9 =4 'plava

D10=1 tcrvena

D11 = 6 'modrozelena
Wait 1

D8 =4 'plava

D9=1 ‘crvena

D10 =2 'zelena

D11 =5 'ljubicasta
Wait 1

Ocigledno, vrijednosti 1, 2 i 4 odgovaraju
redom crvenoj, zelenoj i plavoj boji, a ostale
vrijednosti njihovim kombinacijama. Na kraju,
slijedi mala animacija s bijelim diodama:

D8 =7 'bijela

D9 =0 'iskljucena
D10 =0 'iskljucena
D11 =7 'bijela
Waitms 500

D8 =0 'isklju¢ena
D9 =7 'bijela

D10 =7 'bijela
D11 =0 'iskljucena
Waitms 500

Loop

RjeSenje dodatnog zadatka Bascom-AVR-a
(program Shield-A_14b.bas)

Zelimo li boje mijenjati slu¢ajnim redoslijedom,
iskoristit ¢cemo funkciju Bascom-AVR-a Rnd().
Petlja Do-Loop sada je puno jednostavnija:

Do

D8 = Rnd(999)
D9 = Rnd(999)
D10 = Rnd(999)
D11 = Rnd(999)
Waitms 100

Loop

Svaki Rnd generirat ¢e 16-bitni binarni broj,
koji bi trebao biti nepredvidiv. Nama trebaju
samo zadnja tri bita toga broja, jer njihove
kombinacije pokrivaju sve boje koje mozemo
reproducirati RGB-diodama. To je vidljivo u pot-
programu D8_d11 koji je, kao i ostatak programa,
istovjetan programu Shield-A_14a.bas!

Rjesenje Arduina (program Shield-A_14a.ino)

Arduino IDE definira faktor dijeljenja frekven-
cije mikroupravljaca za Timer2 bas kao na shemi
sa Slike 42.; na nama ostaje da omoguc¢imo
koristenje tog prekida, koji u Arduino IDE ima
naziv TIMERZ_OVF vect. Sada nam samo preo-
staje napisati funkciju koja ce se izvrsiti kada je
prekid aktiviran. Za to ¢emo koristiti specijalnu
prekidnu rutinu (Interrupt Service Routine ili skra-
¢eno /SR). Kada piSemo takve rutine, moramo se
pridrzavati nekoliko vaznih pravila koje ovdje
necemo detaljnije obrazlagati. Naglasimo samo
kako /SR-rutine moraju biti $to krace, a varijable
koje se koriste i u glavnom programu i u /SR-
-rutini moraju biti oznacene kao volatile.

Kod pisanja naziva prekida moramo paziti na
velika i mala slova — ukoliko slu¢ajno neko slovo
napisemo malo umjesto veliko ili obratno, kom-
pajler nece javiti gresku, ali se prekidna rutina
nece izvrSavati kada ocekujemo.

Sada smo saznali dovoljno da mozemo pristu-
piti rjeSavanju zadatka. Najprije ¢emo definirati
sve varijable:

byte led8 = §;

byte led9 = 9;

byte led10 = 10;

byte led11 = 11;

byte crvena = 5;

byte plava = 6;

byte zelena = 7;

volatile byte D8 = 0;

volatile byte D9 = 0;

volatile byte D10 = 0;

volatile byte D11 = 0;

Nakon toga ¢emo u funkciji setup() sve pinove
mikroupravljaca na koje su spojeni izvodi RGB-
-dioda konfigurirati kao izlazne i sve pinove na
koje su spojene katode RGB-dioda postaviti u
stanje logicke jedinice:

void setup() {

DDRD = B11100000;
DDRB = B00001111;
PORTB = B0O0001111;
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Prije bilo kakvih izmjena u registrima koji su
povezani s prekidima, moramo zaustaviti izvrsa-
vanje prekida:

nolnterrupts();

Jo§ moramo postaviti bit TOIE2 u registru
TIMSK2 u stanje logicke jedinice, kako bismo
aktivirali prekid kada se vrijednost brojaca
Timera2 resetira sa 255 na 0.

TIMSK2 |= (1 << TOIE2);

i onda mozemo dozvoliti izvrSavanje prekida:

interrupts(); //omoguci prekide

}

Od ovog trenutka, prekidna rutina ISR(TIMERZ_
OVF_vect) potet ce se izvrSavati 976 puta u
sekundi. Prekidnu rutinu piSemo na samom kraju
programa, koristeci algoritam sa Slike 41.:

ISR(TIMER2_OVF_vect){

if (!digitalRead(led8)){
digitalWrite(led8, HIGH);
digitalWrite(crvena, bitRead(D9, 0));
digitalWrite(plava, bitRead(D9, 1));
digitalWrite(zelena, bitRead(D9, 2));
digitalWrite(led9, LOW);

} else if (!digitalRead(led9)){
digitalWrite(led9, HIGH);
digitalWrite(crvena, bitRead(D10, 0));
digitalWrite(plava, bitRead(D10, 1));
digitalWrite(zelena, bitRead(D10, 2));
digitalWrite(led10, LOW);

} else if (!digitalRead(led10)){
digitalWrite(led10, HIGH);
digitalWrite(crvena, bitRead(D11, 0));
digitalWrite(plava, bitRead(D11, 1));
digitalWrite(zelena, bitRead(D11, 2));
digitalWrite(led11, LOW);

}else {
digitalWrite(led11, HIGH);
digitalWrite(crvena, bitRead(D8, 0));
digitalWrite(plava, bitRead(D8, 1));
digitalWrite(zelena, bitRead(D8, 2));
digitalWrite(led8, LOW);

}

}

Primijetite da za oCitanje stanja pojedinog
bita u varijablama D8, D9, D10 i D11 koristimo
funkciju bitRead() koja koristi dva argumenta:
varijablu iz koje Zelimo procitati stanje pojedi-
nog bita i redni broj toga bita.

Glavni program piSemo unutar funkcije loop()
koristeci isti algoritam kao u rjeSenju Bascom-
-AVR-a:
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void loop() {
D8 =1; //crvena
D9 = 2; //zelena
D10 = 4; //plava
D11 =3; //narancasta
delay(1000);
D8 = 2; //zelena
D9 = 4; //plava

D10 =1; //crvena
D11 =6;  //tirkizna
delay(1000);

D8 = 4; //plava
D9 =1; //crvena

D10 = 2; //zelena
D11 =5; //ljubicasta
delay(1000);

D8 =7; //bijela
D9 =0; //iskljucena

D10=0; //isklju¢ena
D11=7; //bijela
delay(500);

D8 =0; //iskljucena
D9 =17, //bijela
D10=7;  //bijela
D11=0; //iskljutena
delay(500);

}

RjeSenje dodatnog zadatka Arduina (program
Shield-A_14b.ino)

Zelimo li boje mijenjati slu¢ajnim redoslijedom,
iskoristit cemo funkciju random(). Funkcija loop()
sada je puno jednostavnija:

void loop() {

D8 = random(0,999);
D9 = random(0,999);
D10 = random(0,999);
D11 = random(0,999);
delay(100);

}

Funkcija random() nije savrSena i kod svakog
novog pokretanja programa generira isti niz
slu¢ajnih brojeva. Postoje nacini kojima bismo
tome mogli doskociti, ali za nase potrebe bit ce
dovoljno dobro i ovakvo rjesenje.

Ostatak programa istovjetan je programu
Shield-A_14a.ino.

Napomena: Programi Shield-A_14a.bas,
Shield-A_14a.ino, Shield-A_14b.bas i Shield-
A_14b.ino mogu se besplatno dobiti od urednis-
tva Casopisa ABC tehnike.

Vladimir Mitrovic i Robert Sedak




OPTICKE NAPRAVE

Svjetlila il svjetiljke; (1)

Opticke naprave razna su pomagala, instru-
menti i uredaji koji primjenjujuci opticke
pojave imaju vrlo Siroku primjenu. Sastavljene
su od optickih sastavnica (zrcala, leca, prizmi,
svjetlovoda i dr). Obi¢no se razvrstavaju na
opticka pomagala kao jednostavnije naprave,
opticke instrumente za promatranje predmeta,
opticke mjerne instrumente za mjerenje svje-
tlosnih pojava i posredno optic¢kih svojstva
tvari, opticke uredaje ili aparate za obradivanje
optickih slika (prikazivanje, prenosenje, obli-
kovanje, pohranjivanje) te svjetlila kao izvore
svjetlosti za osvjetljavanje i rasvjetu. Vazni
dijelovi mnogih suvremenih optickih naprava
su optoelektronicke sastavnice i uredaji (foto-
diode, fototranzistori, svjetlece diode, poka-
znici, kamere, laseri i dr.).

Svjetlila su izvori svjetlosti, krace svjetla, koji
sluze za osvjetljavanje ili za rasvjetu. Razlikuju
se prirodna i umjetna svjetlila. Prirodna svje-
tlila su Sunce, Mjesec (koji reflektira Suncevu
svjetlost), zvijezde, a umjetna su svjetlila koja
je izradio Covjek: plamena svjetlila (oganj, baklje,
uljanice, svijece i dr.), elektri¢na svjetlila (elektric-
ni luk, Zarulje, svjetlece cijevi) i kvantna svjetlila
(svjetlece diode i laseri).

Svjetiljka, razgovorno i lampa (njem. Lampe;
prema gré. ldmpa; lat. lampas, lampada: lU¢,
zublja, baklja), mjesno i feral (tal. ferale, fanale:
svjetiljka) i laterna (gr¢. lampter; lat. lanterna:
svjetiljka), naprava je ili uredaj koji sadrzi svje-
tlilo i druge potrebne sastavnice za rad svijetlila,
ponajprije izvor ili dovod energije, mehanic¢ko
kuciste, poneke prozirnu kuglu i sjenilo te napra-
vu za rukovanje svjetiljkom ili stalak za postav-
ljanje svjetiljke.

Posebno, visece sobne svjetiljke nazivaju se i
lusterima (njem. Luster; prema lat. lustrare: ras-
vijetliti), svjetiljke za javnu rasvjetu dijalektalno
se nazivaju kandelaber (lat. candelabrum: svijec-
njak), prijenosna svjetiljka obi¢no se naziva lam-
pas, fenjer (tur. fener, fenar, prema novogrc. fanari:
svjetiljka), lampion i dr.

Najdojmljivije svjetiljke svakako su pomorski
svjetionici, tornjevi sa svjetlilima na vrhu, koji
se postavljaju uz opasna mjesta na pomor-
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Drevni aleksandrijski svjetionik na poluotoku Faru (rekon-
strukcija)

skim putovima. Najslavniji svjetionik bio je na
poluotoku Faru (gr¢. Pharos) ispred ulaza u
Aleksandrijsku luku. Izgraden je 287. godine pr.
Kr. Bio je visok mozda i 160 m, najvisi svjetio-
nik koji je ikada izgraden. Ispod vrha plamtjela
je vatra od drva i smole, uz koju je bilo veliko
zrcalo za signalizaciju. Njegova svjetlost mogla
se vidjeti na udaljenosti vecoj od 50 km. Uvrsten
je medu sedam Cuda drevnoga svijeta. Sruden je
nizom potresa, kona¢no potpuno 1375. godine.
Njegov je trag u nazivu far za reflektor.

U svijetu su izgradeni brojni svjetionici za
osiguranje plovidbe. Kroz povijest su se mije-
njala njihova svjetlila, od ognja, preko, uljnih i
plinskih do elektri¢nih svjetlila. Prvi svjetionici
elektrificirani elektricnim lukom 1863. godine
izgleda su bila dva jednaka svjetionika La Héve
u francuskoj luci Le Havre, na obali La Manchea.

Na Jadranu je prvi od danas postojecih svje-
tionika 1818. godine izgraden Svjetionik Rt
Savudrija, na prilazu u TrS¢anski zaljev. Njegovu
vaznost za sigurnu plovidbu pokazuje i to 3to je
prvom paljenju svjetala 17.travnja 1818. nazotio
Franjo I., tadasnji austrijski car i hrvatski kralj.
Svjetiljke su mu prvotno napajane plinom nasta-
lim destilacijom labinskog kamenog ugljena kao

7 i | |
Dvjestotu godiSnjicu Svjetionika Rt Savudrija (1818.—
2018.) obiljezio je Radioklub Hrvatska Flora Fauna poseb-
nom pozivnom oznakom i prigodnom QSL-kartom
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prvom u svijetu, potom plinificiranim petrolejom,
a elektrificiran je 1956. godine.

Na ulazu u svjetionik stoji natpis: Cursibus
navigantium nocturnis dirigendis - Franciscus
| - E. I. = MDCCCXVIII (Upravljanje putovanja
no¢nom plovidbom - Franjo |. — E[mperator]
I[llyricum] - 1818.).

Svjetla svjetionika kodirana su bojom i obli-
kom svjetlosnih impulsa. Danas je u hrvatskom
dijelu Jadrana u uporabi 46 svjetionika, od toga
samo 16 s posadom, ostali su automatizirani.
Pomorsku plovidbu na Jadranu osiguravaju uz
svjetionike i stotine obalnih i luckih svjetala i
svjetlecih plutaca. Uvodenjem satelitske navi-
gacije smanjena je vaznost svjetionika u pomor-
skom prometu, ali su svjetionicke zgrade ostale
kao kulturna bastina, bez obzira na uporabu.

Plamena svjetlila

Svjetlila s izravnim plamenom primjenjuju
burnu oksidaciju neke tvari, tzv. goriva, pri ¢emu
se zrace svjetlost i druga zraCenja, ponajprije
infracrveno zracenje, dakle toplina. Stoga su ta
svjetlila redovito vruca, $to se ne moze izbjeci.
Takoder luc¢e produkte izgaranja: dim, cadu,
pepeo i mirise.

Oganj (praslav. ognes, istog podrijetla kao lat.
ignis: oganj) i vatra (tratansko-ilirskog podrije-
tla), odnosno njihov plamen najstarije je svje-
tlilo koje rabi Covjek. Vatru je poznavao jo3
pracovjek prije viSe od milijun godina, a ¢ovjek
vjerojatno od kada postoji. Ognjista su nadena
u nastambama starim nekoliko desetaka tisuca
godina. Oko ognjista okupljalo se i grijalo, na
njemu se pripremala hrana, a vatrom se svjetlilo,
rastjerivalo ljudske strahove i divlje Zivotinje,
na ognjistu ili uz njega pocela je prva obradba
uporabnih predmeta. | danas je domace ognjiste
pjesnicki izri¢aj za ljudsko okupljanje i obiteljsko
skloniste. Priprema hrane na otvorenom ognjistu,
znameniti razanj, rostilj i peka, opceljudska je i
svevremenska navika.

Plamen ognja, prvo umjetno svje-
tlilo Prijenosna olimpijska baklja

Nagoreni komadi ogrjeva na lozistu od dav-
nina su bile prve prijenosne svjetiljke, koje se
razli¢ito nazivaju, a u posebnim prilikama rabe
se i danas.

Buktinja (prasl. buxteti: naglo izgarati) na jed-
nom je kraju razgoreni komad ogrjeva, koji se
moze izvaditi iz ognjiSta i nositi dalje.

Lu¢ (prasl., luce, istog podrijetla kao lat. lux:
svjetlo) na jednom je kraju razgoreni komad
nasmoljenog drveta, koji se moze drzati ili nositi
da sluzi kao svjetiljka.

Zublja (od prasl. zobw: zub) na jednom je kraju
razgoreni komad nasmoljenog drveta, koji se
moze negdje zataknuti kao zub, da sluzi kao
svjetiljka.

Baklja (prema lat. facula, facla: zublja) na jed-
nom je kraju raskoljen drveni Stap, a u raskol je
umetnuta neka nasmoljena ili namastena tvar
(mahovina, slama, kudjelja i sl.), koja zapaljena
dobro gori. Danas je obi¢no na vrhu Stapa posu-
dica s gorivom.

U suvremenom jeziku razgovorni su nazivi
buktinja, lu¢, zublja i baklja sli¢noznacnice, i jedva
se razlikuju.

Takve su se primitivne svjetiljke rabile u
zatvorenim prostorima i na otvorenom te na
putovanju po mraku. | danas se rabe u iznimnim
sveCanim prigodama: u procesijama, povorkama,
na okupljanjima, za prijenos olimpijskog plame-
nai sl

Gorivi Stapic¢i i dimni Stapi¢i od smolastog
drveta ili stabljika nekih biljki potomci su tih
prvotnih svjetlila. Rabe se pojedinac¢no ili u
snopi¢ima kao pcelarsko pomagalo, za mirise
pri osvjezenju prostorija, a u obredne svrhe kao
Zrtve paljenice u kultu nekih azijskih religija (kao
svijece u kr§¢anstvu).

Svjetlila sa stijenjem zrace svjetlost plamena
na vrhu stijenja napajanog nekim tekucim gori-
vom. Gorivo je neka mast, loj, ulje, vosak, stearin,
parafin ili derivat nafte.

Stijenj ili fitilj (arap. fatil, tur. fitil: upredena
vrpca), dijalekt. stenka ili Znora (njem. Schnur,

Jednostavna uljna svjetiljka  Drevna uljanica
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uzica, vrpca, konopac) upredeno je vlakno pamu-
ka, konoplje, lana i sl. Stijenj je umocen u
gorivo koje otopljeno kapilarno u njega prela-
zi. Paljenjem postupno izgaraju pare goriva, a
postupno i stijenj. Izgaranjem stijenja ostaje na
vrhu njegov pougljenjeni dio koji se povremeno
morao ukloniti, reklo se kresati ili usekivati. Za
to su usavrSavanjem svjetiljki sluzile posebne
Skare koje su se
nazivale usekac
ili  razgovorno
Snajcer (prema
zast. njem. sch-
neuzen: useknuti
nos; prenese-
no: skratiti sti-
jenj). Brojne su
izvedbe svjetilj-
ki nacinjene sa
svjetlilima sa
stijenjem.
Svijecica,
i "“Fﬂmﬂgmr lucerna  (prema
lat. lux: svjetlo),
Reklamni plakat za stearinsku dusica, dijalekt.
svije¢u de I'Etoile s kraja XIX. sto-  Crip (prema
lieca prvotnom zna-
Cenju crijepa: krhotina, odlomak loncanice), dija-
lekt. leserba ili lescrba (prema njem. Lichtscherbe:
svjetleca krhotina) vjerojatno je najstarija svje-
tiljka sa stijenjem. Bila je to posudica od pece-
ne gline, Cesto krhotina takve posude (odakle
su spomenuti nazivi), u koju se stavljala neka
masnoca, ponajprije loj, pa su se nazivale i lojani-
cama. U to se umakao komadic tkanine ili stijen;.
Zapaljeni stijenj koji je virio iz masnoce otapao
je mast, Cije su pare izgarale dajuci svjetlost. Pri
tome je stijenj relativno sporo izgarao. Takve su
se svjetiljke rabile u davnoj proslosti, Sto potvr-
duju arheoloski nalazi. Jednostavno se izraduju
od priru¢noga materijala (mast ili loj i stijenj od
nekih niti), pa su se u nedostatku drugih rabile
donedavno u iznimnim prilikama (rat, katastrofe).
U Prvom svjetskom ratu njemacki su ju vojni-
ci Saljivo nazivali Hindenburgovo svjetlo (njem.
Hindenburglicht), prema Paulu von Hindenburgu,
svom vrhovnom zapovjedniku, a rabila se u nas
u oba svjetska rata u bunkerima i skloniStima.
| danas se na trziStu nalaze takve svjecice ili
dusice u metalnim posudicama s parafinom, a
rabe se pri intimnoj rasvjeti na veCerama, terasa-
ma te u kultne svrhe u crkvama i na grobljima.
Osim za svijetljenje rabe se za podgrijavanje
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posuda s picem ili hranom na stolu, pa se nazi-
vaju i cajnom svijecom ili reSo-svijecom (njem.
Teelicht ili Rechaudkerze, prema franc. réchaud:
kuhalo, Stednjak).

Uljna svjetiljka, uljanica,mjesno i lumeta (prema
lat. lumen: svjetlo) svjetiljka je s nekim uljem kao
gorivom u zemljanoj ili metalnoj zatvorenoj
posudi, na kojoj je izdanak iz kojega izvire stijenj,
uronjen u ulje. Takve su se svjetiljke rabile vec
prije nekoliko tisu¢a godina. Na Sredozemlju
se rabilo maslinovo ulje, pa je u antici njegova
potrosnja za rasvjetu bila veca nego za prehranu.
Uljanica je bila toliko rasprostranjena, da se u
starim tekstovima jednostavno nazivala samo
svjetiljkom.

Uljna svjetiljka se prilicno dimi, pa joj je tek
u XVIII. stolje¢u Frangois Pierre Ami Argand
(1750.-1803.), Svicarski izumitelj, dodao oko
stjenja stakleni valjak bez osnova, tzv. cilindar
(lat. cylindrus; njem. Zylinder: valjak) u kojem
stijenj zbog strujanja zraka bolje i mirnije izgara,
a svjetiljka zbog veceg plamena znatno bolje
svijetli.

Kandilo (prema lat. candela, novogr¢. kandelos:
svijeca), lampica, poseban je oblik uljanice. To
je metalna ili staklena ¢aSica s uljem na vodi u
kojem je na plovku mali stijenj, tzv. dusa, dusica
ili Zizak donekle uronjen u ulje. Kandilo se done-
davno rabilo u katolickim crkvama kao tzv. vjecno
svjetlo uz svetohraniste (danas su to mahom
elektricne svjetiljke),a u crkvama isto¢nog obre-
da uz ikone i raspelo. U baroku su kandila, kao
i kadionice, bile umjetnicki izradivane, pa su i
danas vrijedan dio crkvenoga inventara.

Svijeca je naziv niza jednostavnih svjetlila. To
je stijenj omotan nekim ¢vrstim gorivom. Dva su
osnovna postupka proizvodnje svijec¢a: uzasto-
pno umakanje stijenja u rastaljeno gorivo ili iz-
lijevanje otopljenog goriva u kalup oko stijenja.
Razlikuju se prema gorivu.

Lojna svijeca, lojanica, svijeca je nacinjena od
zivotinjskoga loja. Razmjerno je mekana, pri
izgaranju ostaci loja cure po svijeci, plamen je
dosta nemiran, proizvodi puno dima i neugodan
miris. Uz sve te nedostatke rabila se od drevnoga
Egipta, a industrijski su se pocele proizvoditi u
Engleskoj jo$ u XlI. stoljecu.

Vostana svijeca, vostanica, dijalekt. bokstiklec
(prema njem. Wachsstiick: vostani komad) naci-
njena je od pcelinjeg voska, pa je prili¢tno skupa.
Proizvodi se umakanjem stijenja u rastaljeni
vosak, razmjerno je tanka i savitljiva. Da bi bile
kruce neke se lijevane voStanice proizvode sje-
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dodatkom parafina. Pri izgaranju ugodno mirisi.
Danas se rabi u crkvama u obredne svrhe.

Sojina svijeca nalinjena je od sojinog voska.
Soja sadrzava pesticide koji se rabe u njezinu
uzgoju, a tom se vosku moraju dodati konzer-
vans i otvrdnjivaci. Stoga u njezinu dimu ima tih
nezdravih tvari.

Stearinska svijeca nacinjena je od stearina
(gr¢. stear: mast), smolaste tvari koja je smjesa
stearinske i palmitinske kiseline, a dobiva se iz
Zivotinjskih i biljnih masti. Stearinske svijece
je 1825. godine izumio i patentirao Michel
Eugene Chevrel (1786.-1889.), francuski kemi-
Car, nakon $to je razradeno dobivanje stearina
i oleina iz loja. Stearinske svije¢e je poceo
1830. godine proizvoditi Louis-Adolphe de Milly
(1779.-1876.), francuski izumitelj, osnivanjem
male tvornice u Parizu, pokraj Place de UEtoile
(Zvjezdani trg), pa su te svijece prvotno nazivane
franc. bougies de [’Ftoile. Godine 1837. otvorio
je tvornicu pokraj Beca, a ubrzo su se stearin-
ske svijece pocele proizvoditi u cijelom svijetu.
Stearinske su se svijece po proizvodacu prvotno
nazivale franc. bougies de Milly, a njem. Milly-Kerz,
pa je otuda u nekim nasim krajevima za bolju
svijecu bio dijalekt. naziv milikerc.

Parafinska svijeca nacinjena je od parafina,
razgovorno parafinskog voska, frakcijskog desti-
lata nafte te bituminoznih Skriljaca ili katra-
na. Postupak proizvodnje parafina razvijen je
sredinom XIX. stoljeca. Parafinska svijeca gori
dosta stabilno, gotovo bijelim plamenom, s malo
dima i mirisa. Nisko taliste parafina popravlja
se dodatkom stearina. Stoga se danas svijece
ve¢inom proizvode od takve smjese. Nakon
izuma elektri¢cnih svjetlila svije¢e se opcenito
iznimno rijetko rabe za rasvjetu, ali se rabe za
neke posebne svrhe.

Ukrasne svijece rabe se za ukrasno svijetljenje
u posebnim prigodama, za postizanje poseb-
nog ugodaja pale se na sveCanim stolovima,
na rodendanskim tortama i sl. Takve su svijece
obi¢no ukrasene ili oblikovane u neke likove,
cvijece, brojke i sl.

Liturgijske ili crkvene svijece danas su obi¢no
parafinske s dodatkom pcelinjega voska. Rabe se
u obredne svrhe u crkvama, gdje se pale u litur-
gijske svrhe ili kao zrtveni prikaz pred raspelom,
svetackim slikama ili kipovima te na grobljima.
Posebno ukrasene svijece rabe se na krstenju,
prvoj pricesti, krizmi i dr.

Grobljanske svijece namijenjene su za paljenje
na grobljima, na spomenicima i u sli¢ne svrhe.
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Proizvode se pod razgovornim nazivom lampioni
ili lampasi kao mjesavina dusica i svijeca, u pla-
sticnim prozirnim, ve¢inom bijelim ili crvenim
posudama, s metalnim perforiranim poklopcem,
$to omogucava gorenje i na vjetru. Stoga su u te
svrhe gotovo potpuno potisnule obi¢ne svijece
i duSice. Zadnjih godina i tu se parafinske svije-
¢e zamjenjuju trajnijim, elektri¢nim svjetlilima,
smjestenima u jednake posude.

Mirisne svijece ili aromatske svijece su svijece s
dodatkom raznih tvari koje daju mirisan dim, pa
se danas rabe za osvjezavanje zraka i u poseb-
nim prilikama. Pri tome valja imati na umu kako
njihov dim, osobito zbog mirisnih dodataka, nije
bezopasan.

Petrolejska svijetiljka ili petrolejka posebno je
konstruirana svjetiljka u kojoj je gorivo jedan
od destilata prirodne nafte, koji se u hrvatskom
naziva petrolej (petroleum, prema grl. petros:
stijena, + lat. oleum: ulje), podrobnije rasvjetni
petrolej (rabi se i za motorni pogon, za grijanje i
kao otapalo).

Osnova petrolejske svjetiljke bila je destila-
cija nafte kojom je dobiven destilat s velikom
kapilarnoS¢u Sto omogucava njegovo penjanje
u stijenju, potom Argandov izum staklenog cilin-
dra, koji je on rabio za uljanicu, te mehanizam
za pomicanje stijenja. Ti su izumi sredinom XIX.
stoljeca slozeni u petrolejsku svjetiljku.

Petrolejska svjetiljka sastoji se od posude s
tekuc¢im gorivom (kapaciteta deset do dvadeset
sati svijetljenja), plamenika s pomi¢nim stije-
njom uronjenim u gorivo i staklenog, posebno
oblikovanog cilindra koji okruzuje plamenik.
Ubrzo je izumljen plosnati stijenj, a na njega je
stavljena kuglasta kapica s popre¢nim prorezom,
¢ime se dobiva veci plamen. Svijetli znatno
bolje i mirnije od svijeca, zbog dobrog izgaranja
u cilindru s malo dima i neugodnog mirisa, a
mehanizmom za pomicanje stijenja svjetlom se
moze donekle i upravljati.

Petrolejke su ubrzo potisnule svijece i znatno
bolje osvjetljavale prostorije i slobodan prostor,
te su se rabile jo$ desetlje¢cima nakon uvodenja
elektri¢ne rasvjete, sve dok nije elektri¢na ener-
gija dosla u gotovo sva naselja sredinom XX.
stoljeca. | nakon toga su petrolejke zadrzane kao
“prituvne svjetiljke” u nestanku elektri¢ne ener-
gije, te kao prijenosne svjetiljke, osobito na selu
popularni lampasi.

Plinska svjetlila zraCe svjetlost plamena na
vrhu cjevtice s mlaznicom na kojoj izgara gorivi
plin (raznolike smjese vodika, ugljikovodika i
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Klasi¢na parafinska
svijeca koja se i

danas prigodno .
rabi Plinska uli¢na svjetiljka svjetiljka

drugih primjesa). U tu se svrhu rabe tri vrste gori-
vog plina: prirodni plin (stariji naziv zemni plin)
sadrzan u Zemljinoj kori, umjetni, tzv. generator-
ski (zracni) plin i vodeni plin koji nastaju suhom
destilacijom ugljena ili drva u plinarama (stoga
razgovorno gradski plin), te acetilen koji nastaje
od karbida u samoj svjetiljci.

Prirodni plin izbija iz zemljine kore,a obitno je
vezan uz lezista nafte. Crpi se u spremnike na tzv.
plinskim poljima, te cijevima ili bocama razvodi
potro$acima. Prirodni gorivi plin bio je poznat
jo$ u drevnoj Kini, a rabio se za rasvjetu velikih
prostorija te za grijanje u solanama.

Umjetni gorivi plin proizvodi se suhom desti-
lacijom, te cijevima razvodi potro$acima. Vodeni
plin prvotno je nastajao kao nekorisni nusproi-
zvod pri preradi ugljena u koks i katran. Sredinom
XVIII. stolje¢a poCeo se u Engleskoj rabiti za
rasvjetu. William Murdoch (1754.-1839.), engle-
ski industrijalac, sagradio je 1789. godine prvu
plinaru u Sohou pokraj Birminghama. Smatra
ga se izumiteljem plinske rasvjete. Slijedila je
u Genovi 1802. godine prva trzna uporaba plina
za javnu rasvjetu. Potom su tijekom XIX. stoljeca
podizane plinare u ve¢im europskim gradovima.

Prve plinske svjetiljke imale su otvoreni pla-
menik koji se lako gasio na vjetru. Ubrzo su
uvedene tzv. Aureove svjetiljke s plamenikom
zasSticenim mrezicom, koje su svjetlile i do Cetiri
puta jace.

U Zagrebu je 1863. godine izgradena Gradska
plinara. Zagreb je rijedak grad u kojem do danas
u najstarijem dijelu, kao tradicija i poseban ugo-
daj jo3 svijetli 246 plinskih svjetiljki, a ru¢no ih
pale i gase naZiga¢i u posebnim odorama, $to je
turisticka atrakcija.

Acetilenske svjetiljke svijetle izgaranjem plina
acetilena (bezbojan, zapaljiv i otrovan) na mla-
znicama na izlazu dovodne cijevi. Razlikuju se
obitne svjetiljke i sigurnosne svjetiljke.

Obic¢na acetilenska ili karbidna svjetiljka, dija-
lekt. centilena, plinska je svjetiljka u kojoj se
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Rudarska karbidna

Popularni prije-
nosni petrolejski
pocetka XX. st. lampas

Petrolejska svjetiljka s

rabi plin acetilen, dobiven iz reakcije kalcijevog
karbida (trg. naziv i karabit) i vode. Sastoji se od
zatvorenog spremnika u koji se u donji dio stav-
lja karbid, a u gornji voda. Ru¢kom se pusta voda
da kaplje po karbidu i tako se razvija acetilen. Iz
spremnika izlazi cijev s ventilom za ispustanje
plina i mlaznicom. Na mlaznici zapaljen plin gori
burnim svijetlim plamenom, gotovo bez dima,
uz Sum i neSto karakteristi¢cnog mirisa. Razvija
visoku temperaturu, stoga se acetilen rabi i za
autogeno zavarivanje. Karbidne svjetiljke rabile
su se za osvjetljenja pri radovima na otvorenom
prostoru, a nekada na prvim automobilima i na
svjetionicima.

Sigurnosna acetilenska svjetiljka, rudarska sigur-
nosna svjetiljka ili Davyjeva svjetiljka konstrui-
rana je za primjenu u eksplozivnoj atmosferi,
na primjer u rudnicima u kojima ima metana.
Izumio ju je 1813. godine, potaknut nizom veli-
kih nesre¢a u rudnicima, William Reid Clanny
(1776.-1850.),irski fizicar,a 1815. godine pobolj-
Sali su ju George Stephenson (1781.-1848.),
britanski inZenjer i izumitelj, i sir Humphry Davy
(1778.-1829.),znameniti britanski kemicar i fizi-
Car, po kojemu je i nazvana.

U toj svjetiljci plamenik je zatvoren metalnom
mrezicom, koja preuzima toplinu i sprjecava
zapaljenje atmosfere izvan svjetiljke. Stoga se,
do pojave elektri¢nih svjetiljki, rabila u rudnici-
ma i speleologiji. Osim za rasvjetu u eksplozivnoj
atmosferi Davyjeva svjetiljka sluzi i za otkrivanje
zapaljivih plinova i smanjenje kisika u okolnoj
atmosferi, za $to se i danas rabi.

Zanimljivost je kako je 1890-ih godina ace-
tilensku svjetiljku za nocni ribolov konstruirao
Ivan Dellaitti, hrvatski izumitelj i ribar iz Senja,
a poboljsao ju je 1898. godine Jakov Kuljis iz
Komize, te ju je 1903. godine patentirao u SAD-u,
za $to je proglasen poc¢asnim gradaninom SAD-a.
Nacrt te svjetiljke ¢uva se u Hrvatskom prirodo-
slovnom muzeju u Zagrebu.

Dr. sc. Zvonimir Jakobovic
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|lm,% n@b@ta SVIET ROBOTIKE

Robotizirani strojevi s prijelaza stoljeca postu-
pno su napravili nejasnima razlike u osobinama
pripisivanim isklju¢ivo organizmima ili strojevi-
ma: izmedu prirodnog i umjetnog tijela i lica, pri-
rodnog i umjetnog uma ili onoga $to se organski
samorazvijalo i onoga 5to je proizvod izvanjskog
dizajna. Zbog toga ljudi ve¢ danas imaju potes-
koce s jednoznac¢nim odredenjem $to su roboti u
odnosu na Ziva bica.

Najveci broj ljudi ponasa prema stroju intui-
tivno kao da je ziv, dok su racionalno svjesni (ili
znaju) da, u bioloskom smislu, nije ziv. Ljudi s
robotima nesvjesno uspostavljaju odnos kao i s
drugim ljudima, ali takav odnos svjesno poricu.

Studije iz 1984. (naknadno potvrdene 1996.)
otkrile su da se ljudi prema racunalima odnose
kao prema netemu Sto je istovremeno Zivo i
nezivo i da se to razlikuje od svih dotada zabilje-
Zenih iskustava. Stovige, ljudi su skloni antropo-
morfizaciji strojeva u smislu da na njih prenose
dio vlastitog identiteta.

Posebno se to uocava kroz bliskost natjecate-
lja s robotima s kojima se natje¢u na mnogobroj-
nim roboti¢kim natjecanjima. To je potaknulo
detaljnije istrazivanje tih odnosa. Posebno je
bila zanimljiva rasirena pojava davanja imena
natjecateljskim robotima.

Broj tih natjecanja danas je nemoguce to¢no
utvrditi pa su istrazivanja uglavnom provodena
na najvec¢im i najstarijim. S obzirom na motive
i ciljeve zbog kojih su pokrenuta, natjecanja
se dijele na obrazovna (kojih je i najvise i
odvijaju se na razinama od osnovnog do Vviso-
kog obrazovanja), entuzijasticka (koja pokrecu
udruge ili bogati sponzori) ili razvojno-istrazi-
vatka na odredenu temu koje pokrecu agencije
poput NASA-e, americke vojne agencije za razvoj
(DARPA), sveucilista i sl.

Primjer takvog natjecanja je, u odnosu na
druga sadrzajem ponesto raznovrsniji, ROBOCUP
gdje poduzetni timovi inZenjera zajedno s robo-
tom ostvaruju kroz natjecanje partnerski odnos.
Iz tog odnosa, smatraju neki psiholozi i robo-
ti¢ari, postupno nastaje nova vrsta ili bice koje
se kroz natjecanje socijalno rada, stje¢e ime i
potvrduje.

Naizgled nema niceg neobi¢nog u davanju
imena robotu izradenom za natjecanje. Svi
Roboti u Capekovom romanu R.U.R. imaju imena
(Damon, Radius itd.). | slavni sajamski androidi iz
30-ih godina XX. st. imali su imena: Vili Vocalite,
Electro, Sparco... Bez imenovanja osoba, stvari ili
pojava drustvena komunikacija bila bi teza, neja-
sna, pa i nemoguca. Davanje imena ljudima sma-
tra se prvim i vaznim obicajem u nizu formalnih

- N i 3 e -

PRATECA VRSTA NA NATJECANJIMA ROBOTA. Davanje imena robotu pokazuje koliko su odnosi ¢ovjeka i robota posebni u

odnosu na primjerice imenovanje drugih vrsta strojeva, ali i kuénih ljubimaca ili robova. Ti odnosi odrazavaju snaznu drustve-
nu partnersku povezanost izmedu ¢ovjeka i stroja. Roboti na natjecanjima robota imaju funkciju pratece vrste, bila ta vrsta
zZiva ili ne, pa davanje imena robotima upucuje da se radi o ne¢em $to je vise od zanimljive sociokulturne pojave.
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ZIVO | NEZIVO dva su nasuprotna temeljna
svojstva kojima se opisuje (zivo) bice i (nezi-
va) stvar. Cak i mala djeca to¢no raspoznaju i
razlikuju ta svojstva. No primjecuju se potes-
koce koje i djeca i odrasli imaju s robotima
koji se ne mogu jasno smjestiti niti u jednu
grupu.

odredivanja drustvenog identiteta osobe. Filozof
Heidegger (1927) smatrao je da je “pristup”
Zivotu nakon rodenja, tj. ulazak u drustvo, mogu¢
tek nakon davanja imena. Po analogiji i robot

i institucije bore se za resurse, pokusavajuci
nadvladati druge i time steci “simboli¢ki znan-
stveni kapital” kao jedan od ¢imbenika drustvene
vaznosti i nadmoci. Natjecateljski robot u konti-
nuitetu godina i uzastopnog nastupanja postaje
dinamicki kontinuiran arhiv vaznih i vrijednih
prakti¢nih tehnic¢kih znanja. Pored drustvenog
i ekonomskog utjecaja, uspjesni roboti imaju i
politicku ulogu: oblikuju globalnu sliku sredine
iz koje dolaze i stvaraju institucionalni prestiz.
Natjecanja robota poti¢u inovacije u kontinu-
iranom procesu od istrazivanja do stvaranja, a

TRUUMF POBIJEDNIKA. Gotovo da je besmisleno slaviti pobjedu bez robota pratitelja. Davanje imena robotima vezano je i
uz personifikaciju (poosobljenje) i antropomorfizaciju (pripisivanje ljudskih osobina) stroja. Imena robota pokazuju i razinu
“subjektivizacije” stroja ¢ak i za robote koji su izgledom ili ponasanjem najmanje nalik Zivima bi¢ima. Na slici lijevo scena je s

natjecanja borbe robota RoboGame, a desno s natjecanja u terenskoj navigaciji. ZIGGY je hibridno ime.

tek s imenovanjem postaje dijelom robotizirane
zajednice. Natjecanja su dogadaji na kojima se i
ljudi i strojevi, kroz uzajamno asistiranje, usavr-
$avaju i potvrduju.

Natjecanja robota postala su drustveno vazni
dogadaji jer se na njima (ako nisu obrazovna)

postupak potvrdivanja uspjesnih ideja i rjeSenja
je i potetak drustvenog uspona odredenog robo-
ta. Natjecanja su mjesta drustvenog ‘rodenja’
robota.

Imenovanje robota stvara drustvenu prepo-
znatljivost pa je razumljivo da je prihvaceno

3

generira strucni i znanstveni kapital. Pojedinci

kao privla¢na tradicija. Davanje imena poprima

Mars rovers: distance travelled

Opportunity
(2004-present)

Curiosity I)! E o
(2012-present) 11.6 miles
Spirit i E .

(2004-2010) 4.8 miles

Sojourner

(19&7) ‘h’ 0.1 miles

ne 72018 Source: Nasa m PER EVERAN E

IMENA ROBOTA ZA MARS. Svi roboti za istraZivanje Marsa dobili suimena nakon javnih natjecaja provedenih medu ucenici-
ma osmogodisnjih Skola. Imena su trebala afirmirati neke opce drustvene vrijednosti ili posredno dati stroju neke uglavhom
ljudske osobine. Prvi robot Sojourner (Posjetitelj) nazvan je po crnoj ropkinji iz XIX. st. koja se uspjesno borila za oslobodenje
robova. Roboti na Marsu primjer su poistovjecenja ljudi sa strojem posrednikom.

28.0 miles‘;_\g
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PRATECA VRSTA. Drustveno priznanje ili sazrijevanje robota kao nove vrste provodi se publiciranjem ili praktiénim demon-
stracijama, ali prije svega kroz natjecanja. Neka od svjetskih natjecanja poput borbe robota Robo Game tijekom godina
postala su tradicionalna. Njima je cilj, kroz medusobne borbe robota, strojeve konstrukcijski dovesti do samog ruba izvedbe-
nih mogucnosti. Robot se na natjecanju pojavljuje kao pratitelj ili prateca vrsta. Borbe robota u arenama po destrukciji vrlo
su sliéne borbama Zivotinja (pasa, pijetlova, bikova...) koje se sve vise zabranjuju, dok su borbe robota sve popularnije. U
razdoblju od 2004. do 2011. zabiljeZeno je samo medu pobjednicima 814 razlicitih imena (mehanicka, bioloska ili hibridna).

dublje znacenje od obicnog poistovjecenja s
ne¢im ili nekim. To nisu ‘osobna” ili vlastita
imena robota kakva su se pocela davati unikat-
nim (jedinstvenim) primjercima izradivanim za
pojedina natjecanja. Bogata kultura neformalne
personifikacije robota postoji paralelno s vrlo
konkretnom procjenom mogucnosti robota.

Imenovanja robota bliza su po naravi nacinu
na koji su davana imena robovima i domacim
Zivotinjama, nego davanju imena ljudima, poja-
vama ili predmetima.

Odnos robota i njihovih tvoraca na natjecanji-
ma potaknuli su stvaranje hipoteze o “robotima
kao novoj vrsti”. Nju odlikuje osobina da je isto-
vremeno ziva i neziva. Drugim rije¢ima, na robote
se, U kontekstu drustvenih odnosa, gleda kao na
novu vrstu bi¢a u nastajanju.

Hipoteza o robotu kao novoj vrsti koja nastaje
u interakciji ¢ovjek-robot iznesena je na znan-

stvenom skupu o interakciji ¢ovjek-robot 2011.

godine. Grupa roboticara i psihologa tvrdi da se
osobine koje Lljudi pripisuju robotima ne razliku-
ju od osobina koje se vezuju uz uobicajena Ziva

KIRURSKI ROBOT POPPY. Kirurski robot Da Vinci u jednoj
americkoj klinici nazvan je Poppy nakon javnog natjecaja
medu osmoskolskom djecom. Djeca sustav kirurga, asiste-
nata i stroja dozivljavaju kao jednu nerazdvojivu cjelinu.

bica poput ljudi i Zivotinja, ali i ona povezana s
nezivim stvarima. Prema toj hipotezi roboti pri-
padaju rubnim hibridnim stvorenjima s obiljezji-
ma rubnih preklapanja izmedu suprotnosti kakve
su subjekt i objekt, organsko i tehnitko, odnos
gospodara i roba (master/slave). Oni su stvorenja
na samoj granici “Ziv-neziv”.

Tu hipotezu podupiru i rezultati analize vise
od 2000 imena robota s pet najvecih meduna-
rodnih natjecanja u razdoblju od 20 godina koji
pokazuju da je u svim kategorijama natjecanja
bilo najviSe tzv. hibridnih imena koja objedi-
njuju mehanic¢ke oznake i imena uobicajena za
bica. Takva su imena: Talk-Bot, Elbot, iLush 2,
UltraHAL, Johnny 5, Anassa 4, Ada 1852, Project
Zandra, Cyber Ty, Agent Ruby, Talon 2b, Robo--
Goat, RASlow, Think Tank, CERATOPS, MikeRobot,
Linbot, Bearcat, Cub Micro, Scanman.

Tvrdnja da su roboti ve¢ sada nova vrsta
potvrduje rastakanje kriterija ljudske iznimno-
sti i pokazuje stanje drustvenih odnosa prema
pojavnoj prirodi robotske autonomnosti koja se
precjenjuje i ne moze se usporedivati sa stvar-
nom autonomno$c¢u organizama. Posredno se
davanjem imena roboti i rodno odreduju. Izbor
imena robota na natjecanjima potvrduje Ljudsku
Zelju za vladanjem nad robotima.

Na natjecanjima robota testira se vazna oso-
bina njihovog drustvenog ucinka, a razvoj utili-
tarnih osobina odrazava njihov razvoj ili evolu-
ciju. U razvojnom smislu robot nije ni stabilna
tvorevina ni fiksna vrsta. No u evolucijskom smi-
slu oblikovna i funkcionalna stabilnost svih bi¢a
je upitna, ali robotska evolucija je znatno brza
od bioloske.

Igor Ratkovic



