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Datum: 25. veljace 2019.

Opis aktivnosti: Nakon doru¢ka okupili smo se u zgradi Skolskog centra Ptuj gdje smo se
upoznali s ravnateljem, koordinatoricom projekta i nasim mentorima. Upoznali su nas sa
programom rada i objasnili nam planove za naredna dva tjedna koja ¢emo provesti ovdje.
Mentor Sandi nas je zatim proveo kroz skolu i pokazao nam sve razrede koji sadrzavaju opremu
za stru¢ni rad. Pokazao nam je i prostore u kojima se nalaze robotske ruke i moderna tehnologija
uz pomo¢ koje ucenici njihove Skole uce. S mentorima smo otisli u radionicu za prakticnu
nastavu u kojoj ¢emo raditi dva tjedna. Mentori su nas podijelili u Cetiri para 1 svaki par ¢e imati
zadatak izraditi robota. Objasnili su nam nacine rada, planove za svaki dan. Ponovili smo
pravila o zastiti na radu. Mentori su ponovili s nama vrste pogona robota 1 pokazali nam
prakti¢ne primjere. Posebno smo se zadrzali na primjeru robota koji ¢emo mi izradivati.
Nakon prakti¢nog dijela mentor Marjan nas je odveo u dio za stru¢nu praksu elektrotehnicara
u ¢ijem se sklopu nalazi 1 mala solarna elektrana Skole. Odlucio nam je pokazati svoj projekt
koji iskoriStava energiju vjetra kako bi uz pomo¢ nekoliko magneta i zavojnica stvorio struju
koja napaja dvije male lampice. Veci dio uredaja je napravio sam uz pomo¢ 3D printera. Na$§
zadatak je bio da namotamo bakrenu zicu na male kalupe koje je napravio profesor i na taj nacin
napravimo Cetiri zavojnice. To smo radili uz pomo¢ uredaja koji su napravili profesori iz Skole.
Na svaku zavojnicu smo namotali oko 180 namota i ostavili ih da se suSe jer smo prilikom
namatanja koristili ljepilo da bi se sve bolje drzalo. Projekt ¢emo nastaviti drugi dan kada se
zavojnice osuse. Pokazao nam je mala vozila na solarni pogon i prostor za nadgledanje solarne
elektrane i objasnio nam nacin na koji radi. Odlucio nas je odvesti na krov i pokazati nam kako
solarni paneli izgledaju i kako rade. Na krovu smo vidjeli puno solarnih panela od kojih je
vecina bila stati¢na, a mali dio je bio pokretan na nacin da je pratio sunce tijekom dana (poput
suncokreta).

Opis slika: Na slici gore lijevo je uredaj pomocu kojega smo motali
namote na zavojnicu. Desno od nje je slika najmanjeg solarnog
automobila na svijetu kojega nam je pokazao profesor. Dolje desno je
shema projekta koji je profesor radio s u¢enicima.




Datum: 26. veljace 2019.

Opis aktivnosti : Ujutro u 8 sati smo dosli u Skolski centar Ptuj. Tamo su nas do¢ekali mentori
i u¢enici Skolskog centra Ptuj koji takoder rade na svojim robotima. Ubrzo smo zapogeli sa
radom na svojim robotima. Prvo smo odlu¢ili raspodijeliti dijelove i vidjeti nedostaje 1i nam §to
od dijelova. Kada smo to uspjesno napravili podijelili smo se u ve¢ odredene skupine i poceli
raspravljati kako da krenemo sa sastavljanjem robota. Profesor Sandi nam je zatim preporucio
da prvo krenemo sa izradom kabela za robota. Pokazao nam je kako spojiti pin na kabel uz
pomo¢ prikladnog alata i kako testirati radi li. Pustio nas da po¢nemo sa radom. Njegovi ucenici
su bili s nama i bili su spremni pomoc¢i nam. Nakon malo grupnog razgovora odlucili smo poceti
slagati robota prema uputama koje smo dobili u obliku word dokumenta, a pravljenje kabela
smo odlucili odraditi u kasnijem procesu sastavljanja. Prvo smo stavljali motore i njihove
nosace. Imali smo malih problema jer su nosaci motora bili manji od o¢ekivanog. Odlucili smo
improvizirati i osim cCetiri vijka koristiti tri po motoru jer je takav spoj bio ¢vrst, a ¢etvrti smo
vijak mislili staviti kad nabavimo duze vijke koji ¢e biti prikladniji. Nakon toga smo poceli
stavljati elektronicke komponente na glavni nosa¢ robota. Sve smo to radili prema uputama
koje smo imali i uz pomo¢ mentora. Uspjeli smo napraviti nosace za motore i spojiti voltmetar,
motor driver i dvije plocice sa pinovima. Oko 16 sati pospremili smo svoje stvari, pozdravili
mentora 1 otisli iz Skole.

Proces spajanja motora i elektronike:

Spoj 3D isprintane plo€ice i senzora za pracenje linije:




Datum: 27. veljace 2019.

Opis aktivnosti: Dosli smo u Skolski centar Ptuj u 8 sati ujutro i krenuli sa radom na robotima.
Krenuli smo sa sastavljati senzore koji ¢e detektirati bijelu crtu i pri¢vrstili smo ih na njihove
nosace. Sve te komponente smo spajali plastiénim vijcima, maticama i odstojnicima koji sluze
za udaljavanje ¢ipova od kostura robota. Vec¢inu rupa koje su se nalazile na tijelu robota smo
morali proSirivati buSilicom jer su bile preuske da bi vijci prosli kroz njih. Uspio sam spojiti tri
senzora za boju uz pomoc¢ kolege, a zatim je on napravio prednji lidar, senzor koji se nalazi na
prednjem dijelu robota, a ja sam ga stavio na donji dio kostura. Zatim smo sastavili nosa¢
senzora lopte, ali senzor nismo mogli sastaviti jer su nam nedostajale neke komponente. Te
komponente smo dali isprintati u 3D printeru kojeg su nam na koriStenje prepustili kolege
Slovenci. Nakon toga sam poceo razmisljati da zalemim kabele motora na konektore na motoru
1 da pocnem raditi konektore na Zicama koje ¢e nam trebati za elektroniku robota. Dvoje mojih
kolega je zatim oti$lo u prostoriju do u kojoj su radili na osovinama za male kotacice velikog
kotaca. Jedan od njih je kidao veliku metalnu Zicu na male komadice, a drugi ih je zatim brusio.
Mentor Sandi nas je u tom trenutku nadzirao. Pitali smo ga kako ¢emo zalemiti kabele za motor
jer neki od nas jo$ nisu imali iskustva u lemljenju. Profesor je odmah upalio lemilicu i odluc¢io
nam svima pokazati kako trebamo pravilno lemiti. Lemilica radi na temperaturi od 350
stupnjeva i s njom smo koristili lem koji u sebi ve¢ ima pastu za lemljenje. Nakon poduke nam
je dao da sami vjezbamo na dva obi¢na kabela i svi smo se na tome izvjezbali. Postavio sam
dvije LED diode na barijeru robota i njihove kabele pri¢vrstio plasti¢cnom vezicom na gornji
kostur robota. Mentora sam pitao moze li mi pokazati kako spajati pinove na kabele jer sam
htio krenuti sa time, ali nisam mogao jer nisam znao dovoljno dobro. Prvo je skinuo oko 3mm
izolacije s kabela i zatim je stavio pin u posebna klijesta te je stisnuo pin i kabel zajedno koji
su se zatim spojili. Onda je taj metalni pin na kraju kabela gurnuo u plasti¢no kuciste i dok nije
Skljocnulo. Taj sam postupak zatim izvjezbao sa svojim kolegom u paru. Nakon pauze za ru¢ak
odlucio sa kolegom Vlahom napraviti plan kabela koji se trebaju nalaziti u robotu. Koristili smo
se sklopljenim robotom kao primjerom. U to vrijeme je moj kolega Bruno zalemio kabele na
motore i stavio pinove na druge krajeve tih kabela. Nakon toga smo shvatili da smo senzore i
LED diode spojili na krivu stranu gornje plohe tijela. Odvio sam senzore sa te plohe i tada smo
prestali sa radom. Poslozili smo stvari i $§kolu napustili oko 17:30 sati. Na slici se nalazi izgled
robota na kraju ovoga radnoga dana.
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Datum: 28. veljace 2019.

Opis aktivnosti : Ujutro smo dosli u Skolski centar Ptuj u 8 sati. Nismo bili u kabinetu u kojemu
uobicajeno radimo, nego smo otiSli u ucionicu s racunalima. Tamo nam je mentor odrzao
predavanje o pravljenju tiskanih plo¢ica. Dao nam je program Sprint Layout 5.0 koji smo
instalirali. Zatim smo nasli sliku astabilnog multivibratora te prema njemu krenuli praviti shemu
tiskane plocice. Spajali smo jednostavni spoj sa Cetiri otpornika, dva kondenzatora i dva
tranzistora. Program je jednostavan za rad, a profesor nam je objasnio da mozemo crtati Cetiri
sloja u njemu. Bakar i njegova podloga te isto to sa druge strane. Nakon §to smo nacrtali
profesor nam je dao da sami smislimo i spojimo elemente strujnog kruga. Svi su uspjeli, ali
svako je to napravio na drugi nacin jer postoji mnogo nacina za spojiti elemente preko plocice.
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Zavrsni rad plo€ice za astabil u programu Sprint Layout 5.0.



Kada smo zavrsili s prakti¢nim radom, autobus nas je ¢ekao ispred Skole i odveo nas u tvornicu
aluminija Talum u Kidricevu. Prostor je bio jako lijepo estetski ureden i pun slika sa polovine
dvadesetog stoljeca. Voditeljica nam je ukratko ispricala o povijesti i sadasnjosti tvornice, a o
tome smo pogledali i kratak film. Odjenuli smo se u zaStitnu opremu i ostaviti stvari u
ormari¢ima jer je elektromagnetsko polje u postrojenju moglo ostetiti nase elektronicke uredaje.
Svatko od nas je dobio kacigu, zastitne naocale, markere, radio i sluSalice da bi mogli bolje cuti
vodic¢ku. Krenuli smo pjeske prema tvornici, a putem smo slusali razne informacije o tvornici.
Ispred hangara za elektrolizu nas je do¢ekao radnik koji nam je objasnio rad peéi za taljenje
aluminija na primjeru starih pe¢i koje su se nalazile kao izlozak ispred postrojenja. Objasnio
nam je koliko su se iskoristivost i u¢inkovitost pe¢i promijenila tijekom godina rada tvornice i
pokazao nam sistem procis¢ivanja ispusnih plinova iz tvornice. Poveo nas je u hangar u kojemu
se nalazilo mnogo pe¢i u jednom redu. Jednu pe¢ je otvorio i pokazao nam unutrasnjost peci.
Mogli smo vidjeti kako se tope anode u zagrijanu kadu u kojoj je bio aluminij. Temperatura
kade je bila stalna i iznosila je oko 980 stupnjeva. Kada se ponasala kao otpornik koji je
odrzavao temperaturu jer je kroz nju prolazila stalna ogromna jednosmjerna struja koja je
iznosila 187 kA, a napon je iznosio 4,4 V. Ta me informacija iznenadila, jer je to neuobi¢ajeno
velika struja koja proizvodi veliki troSak. Povise kade sa taljenim aluminijem se nalazila pipa
kojom je upravljalo racunalo i koje je tuda doziralo koli¢inu glinice koja je bila potrebna za
proizvodnju aluminija. PoviSe pec¢i su se nalazile velike pomi¢ne dizalice koje su mijenjale
anode kada bi se istroSile. Nakon toga smo oti§li u drugo postrojenje koje se bavilo
proizvodnjom i izvozom aluminijskih ploc¢ica. Tu nas je doc¢ekao direktor toga postrojenja koji
nam je ispri¢ao ¢ime se njegov odjel bavi. Usli smo u postrojenje u kojemu su se velike
aluminijske role odmotavale 1 uz pomo¢ brzih presa iz njih su se rezale aluminijske plocice.
Najvise me iznenadilo kada sam vidio robotske ruke KUKA koje glase kao najbrzi i
najprecizniji roboti na svijetu. Oni su sluzili za podjelu kutija punih aluminijskih plocica.
Vidjeli smo i njihovo skladiSte te smo zatim izasli iz toga postrojenja.



Datum: 1. ozujka 20109.

Opis aktivnosti: U 8:00 smo poceli s radom. Danas smo trebali zavrsiti nekoliko poslova:
napraviti Zice, dovrsiti osovine i lemiti potrebne dijelove. Podijelili smo se po ekipama. Zice
smo izmjerili prema robotu te ih prvo kidali po mjerama. Zatim smo na oba ruba skinuli malo
izolacije, stavili u metalni dio pina te ga stavili u kuciste za pin. U meduvremenu smo zavrsili
kidanje metalne Zice za osovine kotaca te ih izbrusili. Nakon tih poslova smo trebali lemiti.
Lemiti smo trebali: Zice za motore, Teensy plocicu s pinovima i LED display.

Nakon prakti¢nog dijela, uputili smo se u drugu zgradu Skolskog centra Ptuj gdje nas je do¢ekao
mentor Iztok i odveo nas u radionicu s robotskim rukama. Prosli smo obuku o sigurnosti
prilikom upravljanja robotskom rukom. Dao nam je i isprintane skripte koje sadrze sve
informacije o sigurnosti prilikom rukovanja i 0 samom rukovanju robotom. Nakon prezentacije
o sigurnosti presli smo na dio u kojemu nam je objasnjavao nacin na koji robot radi i kako
,razmislja“. Objasnio nam je da postoji vise koordinatnih sustava u kojima robot moze raditi.
Neki od tih sustava su bili JOINT koji je sluzio za upravljanje zglobovima robota koji je imao
Sest zglobova. Jedan robot je imao pet, a drugi Sest zglobova. Oba su bila japanskog proizvodaca
FANUC. Sljede¢i koordinatni sustav je bio WORLD kojim smo robota upravljali po XYZ
osima koja su bila postavljena u odnosu na bazu robota. Postoje jo§ USER, TOOL i JOG. Kad
smo prosli obuku za upravljanje robotom doslo je i vrijeme da to izvjezbamo u praksi. Prvi
zadatak nam je bio da pomoc¢u JOINT sustava i hvataljkama na ruci robota uhvatimo kockicu
te je premjestimo na drugu poziciju. Upravljali smo robotom preko TP-a (teach pendant) koji
je neka vrsta upravljaca, a sve podatke je obradivalo glavno ra¢unalo kojemu je TP slao podatke
za upravljanje. Robot ima tri nac¢ina rada : AUTOMATIC, T1 (spori nac¢in rada) i T2 (brzi na¢in
rada). Nacini rada su se mijenjali na glavnom racunalu, ali se brzina mogla mijenjati i na TP-u.
Nakon $to smo probali raditi u svakom koordinatnom sustavu i naucili sve osnove upravljanja
robotom, bilo je vrijeme da ga po¢nemo programirati da sam obavlja neke zadatke. Trebali smo
ga isprogramirati da iz pocetne pozicije otide do kockice i uhvati je te da je premjesti na
odredene tocke koje su se nalazile na papiru na radnoj povrsini ispod kocke. Zadatak je bio
zanimljiv jer je robotska ruka trebala obaviti viSe druk¢ijih vrsta pokreta ( linear, circular, joint).
Kad smo uspjeli napisati program, testirali smo ga u T1 nacinu rada. Kada smo ustanovili da
program funkcionira, upalili smo T2 nacin rada i sve je radilo pri najvecoj brzini. Tada smo ga
upalili AUTOMATIC nacin rada tako da bi robot mogao sam izvrSavati prijasnje napisani
program. Nakon toga smo ugasili robota i napustili Skolu. Na priloZzenim fotografijama vidi se
jedan od robota na kojima smo radili.




Datum: 4. ozujka 2019.

Opis aktivnosti: Danas je plan rada nesto drugaciji. Ujutro smo s mentorima, kordinatoricom
1 naSom profesoricom krenuli u Maribor na Fakultet elektrotehnike i raCunalstva. Fakultet je
moderna zgrada i svaki kat ima laboratorije koji se bave proucavanjem razlicitih podrucja
elektrotehnike i svaki kat je bio nazvan po nekoj osobi koja je imala veliki utjecaj u podrucju
elektrotehnike i racunalstva. Uputili smo se prema laboratoriju u kojemu su se slagali roboti za
Robocup Junior i Robocup. Tamo smo upoznali Zenu koja je zapocela sa ukljucivanjem
Slovenije u Robocup natjecanja. Prvo nam je pokazala robota koji su napravili studenti prije
nekoliko godina za Robocup 1 kojemu je namjena bila da trazi unesreCene u rusevinama
prouzrokovanih potresom. Zatim nam je pokazala robota koji je malo manje izgleda kao roboti
koje smo navikli vidati. Bio je to robot koji se nalazio u vakumiranoj posudi i koji je bio jako
precizan. Bio je namijenjen za razdvajanje i slaganje sitnih tijela veli¢ine zrna pijeska, a to je
radio na principu jako sitne zlatne igle i uz pomo¢ Van der Waalsove sile. Pored toga se nalazio
uredaj koji je razdvajao komponente mulja jedne od drugih. Ti uredaji su pomogli da se napisu
mnogi doktorati i zavr$ni radovi. Nakon razgledavanja tog laboratorija uputili smo se dva kata
nize u laboratorij koji se bavi proucavanjem i izradom optickih senzora (senzora na osnovi
opticke niti). Tamo nas je doc¢ekao jedan od profesora fakulteta koji nam je objasnio $to se u
tom laboratoriju radi i proucava. Rekao nam je da se jedan od tih senzora koristi i na Kr¢kome
mostu na nacin da je opticka nit razvucena duljinom cijeloga mosta i da mjeri pokrete prilikom
udara vjetra. Prvi put sam se susreo s ovakvom tehnologijom i ¢ini mi se kao jako zahtjevna
grana elektrotehnike. Shvatio sam da su takvi senzori vrlo mali i vrlo osjetljivi na razne stvari,
ovisi za $to nam trebaju. Profesor nam je rekao da je Kanada bas od njihova laboratorija narucila
izradu optic¢kih senzora za sr¢ani i mozdani tlak koji su toliko maleni da ¢ak ne trebaju probijati
sréano tkivo da bi dosli do srca. Ta ¢injenica me jako iznenadila jer nisam znao da je tehnologija
dosla to te razine.

Nakon fakulteta posjetili smo Srednju $kolu za oblikovanje Maribor. Na velikom otvorenom
prostoru se nalazila zgrada skole koja je izgledala jako moderno i lijepo. Posjetili smo radionicu
za fotografiju, sobu za zvucnu izolaciju, studio za snimanje, uc¢ionicu za graficki dizajn i druge
ucionice za prakti¢nu nastavu.

Po povratku u Ptuj, nakon rucka nastavili smo rad na robotima. Ja sam sastavljao zice na nacin
kako mi je mentor objaSnjavao, a moj kolega Bruno je sastavljao i brusio kotate malom
brusilicom. To smo radili jer su radi 3D printanja imali neke nepravilnosti koje su im
onemogucavale da se pravilno okre¢u. Vecinu danasnjeg radnog vremena sam potroSio na
izradu 1 pripremu Zica jer sam sutra namjeravao zapoCeti sa spajanjem svih elektri¢nih
komponenti robota. To sam uspio obaviti do kraja radnog vremena.



Datum: 5. ozujka 2019.

Opis aktivnosti: Dosli smo na posao u 8:00. Danas smo zavrSavali nedovrSene stvari iz proslih
dana, ali glavna stvar je bila sastavljanje kotaca. Robot ima 4 kotaca, a kota¢ se sastoji od
mnogih dijelova. Za jedan kota¢ treba imati: bazu kotaca, dva poklopca, dvanaest osovina,
dvanaest malih kotaca i dvanaest vijaka. To znaci da po robotu treba 4 kotaca: 48 osovina, 48
malih kotaca, 48 vijaka, 8 3D isprintanih poklopaca, 4 3D isprintane baze kotaca. Fotografije
prikazuju dijelove za kotace i zavrSene kotace.

Nakon $to smo sastavili kotace, nastavili smo ih brusiti tako da se vrte lijepo bez ikakvih
smetnji. Parovi su pomagali jedni drugima u poslu kako bismo sve zavrsSili na vrijeme i mogli
dalje sastavljati. Nakon sastavljana kotaca zapoceli smo s proucavanjem spojenih zica na robotu
koji nam je sluZio kao primjerak za rad.



Datum: 6. ozujka 2019.

Opis aktivnosti : U svoj radni kabinet smo dosli u osam sati ujutro kao i inace. Bio sam
spreman na spajanje zica jer sam ve¢ jucer spremio za taj postupak. Kolega Bruno je odlucio
zalemiti metalne pinove na glavni Cip i zalemiti jos neke elektricne komponente prije nego Sto
ih spojimo. Prvo sam dobro proucio kuda idu Zice na sloZzenom robotu. Zatim sam s digitalnim
mjernim instrumentom provjerio jesu li to pravi spojevi te Zice i napisao bi te podatke na papir.
Provjeru mjernim instrumentom sam vrsio na nacin da bi jedan kraj kabela s instrumenta stavio
na donju stranu Cipu na spoj za koji sam bio siguran da je jedan od krajeva zice koju trazim.
Krajem drugog kabela s mjernog instrumenta sam dodirivao spojeve s donje strane ¢ipa za kojeg
sam mislio da se na njemu nalazi drugi kraj zice. Kad bi mjerni instrument proizveo zvuéni
signal, znao sam da sam naSao drugi kraj Zice. Nakon $to bih sve to zapisao, spojio bih Zicu na
odgovarajuc¢e mjesto. To sam radio cijelo to jutro, a pri kraju radnog vremena mentor nas je
pitao tko ima iskustva u programiranju. Usli smo u drugu radionicu gdje nam je mentor
pokazivao naéine programiranja robota i nacin na koji taj kod stavljamo na glavni ¢ip. Prvo
smo skinuli softver za stavljanje koda na ¢ip. Zatim smo nasli sve knjiznice (library) koje su
bile potrebne za funkcioniranje koda. Nakon toga smo nasli kod i kopirali ga u arduino program
za programiranje. Nasli smo neke greske u kodu 1 prepravili ga da bude ispravan. U tom
vremenu je prvi robot ve¢ bio sastavljen i spreman za testiranje. Dvoje kolega koje su ga
napravile su ga donijele i predali ga na testiranje. Robot nije radio kako bi trebao, pa smo zbog
toga isti kod stavili na ¢ip robota koji nam je sluzio kao primjer. Taj robot je radio ispravno.
Mentor je rekao ucenicima koji su sastavili robota da provjere sve spojeve na robotu do sutra.
Nakon provjere, pospremili smo stvari i zavrsili s poslom.

Fotografija robota bez baterije i
bluetooth plocice.




Datum: 7. ozujka 2019.

Opis aktivnosti : U skolu smo dosli kao inace u osam ujutro. Zapoceo Sam sa zavr$nim
provjerama spojeva zica koje sam spojio dan prije. Moj kolega Bruno brusio je i usavrSavao
kotaCi¢e za naseg robota. Nakon $to sam obavio provjere je li sve dobro spojeno pomocu
digitalnog mjernog instrumenta i usporedivanjem sa spojevima na ve¢ sastavljenom robotu,
poceo sam sa spajanjem gornje plohe robota. Nisam je htio prije spajati jer mi je bez nje bilo
lakSe spajati zice. Kada sam je spojio poceo sam uredivati kabele da bi sve to izgledalo lijepo i
prije svega bilo funkcionalno. Kad smo zavrsili, pomagali smo drugima dok mentor nije rekao
da je vrijeme za testiranje. Prvi na redu bio je robot dvaju kolega koji nije radio jucer. Radio je,
ali je imao istu greSku, umjesto da stoji kada se upali, on se vrtio u krug. Nakon dosta
proucavanja robota 1 zica, shvatili smo u ¢emu je problem. Nismo na glavni Cip zalemili sve
pinove. To nismo napravili jer se ti pinovi nisu vidjeli kada je plocica bila spojena na robota po
kojemu smo sve spajali. Profesor je improvizirao i uspio iskoristiti neke druge pinove i zalemiti
ih na ¢ip. Kada je vratio €ip i testirao robota, shvatio je da postoje krivi spojevi na robotu. Tog
je robota vratio ucenicima koji su ga radili da poprave greske. Svi su ve¢ spojili svoje robote,
samo je trebalo popraviti greske. Izasli smo iz $kole oko pet sati popodne.



Datum: 8. ozujka 2019.

Opis aktivnosti: Ujutro smo u osam sati bili u radnom kabinetu i mentori su bili tu. Donijeli
su pinove koji su nam trebali da bi mogli dovrsiti glavni ¢ip. To je bio jako precizan postupak
za napraviti, pa su nam pomagali. Kada je dovrSeno lemljenje svih ¢ipova, spajali smo ih.
Nakon toga su mentori poceli provjeravati robote jednog po jednog. Meni je mentor dao zadatak
da pripremim kod i programe za stavljanje koda na ¢ip na laptope svojih kolega 1 da im usput
pokazem kako se to radi. Kada sam to obavio kako je trebalo, ipak je bila neka greska u kodu.
Ta greska se nije javljala u profesora na laptopu. Nakon pauze za rucak, vratili smo se u
radionicu i pokusavali smo naci problem radi kojega je kod imao gresku i nije se htio prebaciti.
Potpunu provjeru je prosao robot koji je bio prvi sastavljen. Radio je kako je trebao i prosao je
sve testove kontrole motora. Mentori su nakon pregleda i testiranja ostala tri robota objasnili
svakom paru §to treba promijeniti na robotu kako bi profunkcionirao.

Nakon testiranja robota zajedno s mentorima smo komentirali na$ prakti¢ni rad, napredak,
vjestine koje smo stekli. Mentori su vrednovali na$ rad. Pozdravili smo se s njima i zahvalili im
na svemu.



