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1. UVOD  

U svakodnevnom �å�L�Y�R�W�X�� �S�R�N�U�H�W�Q�H�� �W�U�D�N�H�� �L�P�D�M�X�� �Y�H�O�L�N�X�� �X�O�R�J�X�� �Q�D�� �P�Q�R�J�L�P�� �P�M�H�V�W�L�P�D���� �3�U�Y�H��

�S�R�N�U�H�W�Q�H�� �W�U�D�N�H�� �V�X�� �V�H�� �N�R�U�L�V�W�L�O�H�� �X�� �G�D�O�H�N�R�M�� �S�U�R�ã�O�R�V�W�L���� �P�R�å�H�� �V�H�� �U�H�ü�L�� �G�D�� �M�H�� �S�U�Y�D�� �S�R�N�U�H�W�Q�D�� �W�U�D�N�D��

�L�]�X�P�O�M�H�Q�D���S�U�L�M�H���Q�H�N�R�O�L�N�R���W�L�V�X�ü�D���J�R�G�L�Q�D�����3�U�L���L�]�J�U�D�G�Q�M�L���Y�H�O�L�N�L�K���S�D�O�D�þ�D���L���K�U�D�P�R�Y�D�����O�M�X�G�L���V�X���V�H���N�R�U�L�V�Wili 

balva�Q�L�P�D���N�D�R���Y�D�O�M�F�L�P�D���L���Q�D���W�D�M���Q�D�þ�L�Q �W�U�D�Q�V�S�R�U�W�L�U�D�O�L���W�H�ã�N�H���W�H�U�H�W�H�����%�D�ã���W�D���S�U�L�P�M�H�Q�D���E�D�O�Y�D�Q�D���P�R�å�H���V�H��

smatrati �S�U�H�W�H�þ�D�� �S�R�N�U�H�W�Q�L�K�� �W�U�D�N�D�� Prve pokretne trake imale su drvene valjke, a trake su bile 

�L�]�U�D�ÿ�H�Q�H�� �R�G�� �N�R�å�H�� �L�O�L�� �J�X�P�H����Danas se koriste metalni valjci, �D�� �W�U�D�N�H�� �V�X�� �R�G�� �J�X�P�H���� �N�R�å�H���� �S�D�P�X�N�D����

�W�N�D�Q�L�Q�D���� �Q�D�M�O�R�Q�D���� �S�Y�F���� �V�L�O�L�N�R�Q�D�� �L�� �þ�H�O�L�N�D���� �,�V�S�R�þ�H�W�N�D�� �V�X�� �V�H�� �S�R�N�U�H�W�Q�H�� �W�U�D�N�H�� �N�R�U�L�V�W�L�O�H�� �]�D�� �S�U�H�Q�R�ã�H�Q�M�H��

manjih tereta, ali s p�R�E�R�O�M�ã�D�Y�D�Q�M�H�P���N�R�Q�V�W�U�X�N�F�L�M�H���S�R�Y�H�üavala se i nosivost. Mnoge pokretne trake 

�V�X���L�]�U�D�ÿ�H�Q�H���R�G���P�H�W�D�O�Q�L�K dijelova, ali se �V�U�H�G�L�Q�R�P���G�Y�D�G�H�V�H�W�R�J���V�W�R�O�M�H�ü�D �S�R�þ�L�Q�M�H���N�R�U�L�Vtiti plastika u 

�L�]�U�D�G�L�� �S�R�N�U�H�W�Q�L�K�� �W�U�D�N�D���� �3�O�D�V�W�L�N�D�� �M�H�� �S�X�Q�R�� �O�D�N�ã�L�� �L�� �M�H�I�W�L�Q�L�M�L�� �P�D�W�H�U�L�M�D�O���� �D�O�L�� �L�P�D�� �P�D�Q�X�� �ã�W�R�� �V�H�� �Q�H�� �P�R�å�H��

koristiti pri velikim temperaturama. Pokretne trake koriste se �X�� �]�U�D�þ�Q�L�P�� �O�X�N�D�P�D���� �W�U�J�R�Y�D�þ�N�L�P��

centrima, proizvodnim tvornicama, rudnicima, teretanama, restoranima i drugim mjestima. U 

�W�U�J�R�Y�D�þ�N�L�P���F�H�Q�W�U�L�P�D���S�U�L�P�M�H�U���S�R�N�U�H�W�Q�H���W�U�D�N�H���V�X���S�R�N�U�H�W�Q�H���V�W�H�S�H�Q�L�F�H�����8���]�U�D�þ�Q�L�P���O�X�N�D�P�D���R�Q�H���V�O�X�å�H��

za �W�U�D�Q�V�S�R�U�W�� �S�X�W�Q�L�þ�N�H�� �S�U�W�O�M�D�J�H�� �L�O�L�� �S�R�ã�L�O�M�D�N�D���� �8�� �U�X�G�Q�L�F�L�P�D�� �V�H�� �W�U�D�Q�V�S�Rrtira ruda. U teretanama se 

�S�R�N�U�H�W�Q�H�� �W�U�D�N�H�� �N�R�U�L�V�W�H�� �]�D�� �Y�M�H�å�E�D�Q�M�H �W�H�� �M�H�� �Q�D�� �W�D�M�� �Q�D�þ�L�Q�� �R�V�R�E�D�P�D���R�P�R�J�X�ü�H�Q�D�� �V�L�P�X�O�D�F�L�M�D�� �W�U�þ�D�Q�M�D�� �X��

malom prostoru. �8���U�H�V�W�R�U�D�Q�L�P�D���V�H���S�R�V�O�X�å�X�M�H���K�U�D�Q�D���Q�D���S�R�N�U�H�W�Q�L�P���W�U�D�N�D�P�D���� 

Veliki potencijal pokretnih traka uvidio je Henry Ford te je m�H�ÿ�X�� �S�U�Y�L�P�D�� �N�R�U�L�V�W�L�R�� �W�U�D�N�X�� �]�D��

industrijske primjene. On je 1913. godine u svoj pogon za sastavljanje automobila uveo pokretnu 

traku. Na pokretnoj traci su radnici sastavljali automobil i tako su ubrzali proizvodnju 

�D�X�W�R�P�R�E�L�O�D���� �+�H�Q�U�\�� �)�R�U�G�� �M�H�� �W�D�N�R�� �X�V�S�L�R�� �S�R�Y�H�ü�D�W�L�� �V�Y�R�M�X�� �S�U�R�G�X�N�W�L�Y�Q�R�V�W���� �D�� �V�D�P�L�P�� �X�Y�R�ÿ�H�Q�M�H�P��

�S�R�N�U�H�W�Q�H�� �W�U�D�N�H�� �V�P�D�Q�M�L�W�L�� �W�U�R�ã�N�R�Y�H�� �S�U�R�L�]�Y�R�G�Q�M�H�� �D�X�W�R�P�R�E�L�O�D���� �8�Y�R�ÿ�H�Q�M�H�P�� �S�R�N�U�H�W�Q�H�� �W�U�D�N�H�� �X�� �S�R�J�R�Q����

�X�E�U�]�D�Q�R���M�H���V�D�V�W�D�Y�O�M�D�Q�M�H���M�H�G�Q�R�J���D�X�W�R�P�R�E�L�O�D���]�D���þ�H�W�L�U�L���Suta. Nakon n�M�H�J�D���P�Q�R�J�H���W�Y�R�U�Q�L�F�H���V�X���S�R�þ�H�O�H���V 

ugradnjom pokretnih traka u svoje pogone.  

�8���G�D�Q�D�ã�Q�M�H���Y�U�L�M�H�P�H����pokretne trake su se znatno �U�D�]�Y�L�O�H�����3�R�þ�H�O�H���V�X���V�H���N�R�U�L�V�W�L�W�L���L���]�D���W�U�D�Q�V�S�R�U�W���U�R�E�H��

�Q�D�� �Y�H�O�L�N�H�� �X�G�D�O�M�H�Q�R�V�W�L���� �=�D�Q�L�P�O�M�L�Y�R�� �M�H�� �G�D�� �S�R�V�W�R�M�L�� �Q�L�]�� �S�R�N�U�H�W�Q�L�K�� �W�U�D�N�D�� �V�Y�H�X�N�X�S�Q�R�� �G�X�J�D�þ�N�L�K�� ������

kilometara. Taj najdulji niz pokretnih traka nalazi se od rudnika fosfata u Bu Craau do El 

�$�D�L�X�Q�X�����1�D�M�G�X�O�M�D���S�R�N�U�H�W�Q�D���W�U�D�N�D���Q�D�O�D�]�L���V�H���$�]�L�M�L���L���G�X�J�D�þ�N�D���M�H���������N�L�O�R�P�H�W�D�U�D [1]. 

U okviru diplomskog �U�D�G�D�� �S�R�W�U�H�E�Q�R�� �M�H�� �Q�D�þ�L�Q�L�W�L�� �P�D�N�H�W�X�� �S�R�N�U�H�W�Q�H�� �W�U�D�N�H�� �N�R�M�D�� �L�P�D�� �P�R�J�X�ü�Q�R�V�W��

�V�R�U�W�L�U�D�Q�M�D�� �S�U�R�L�]�Y�R�G�D�� �S�U�H�P�D�� �E�R�M�L���� �0�D�N�H�W�D�� �W�U�H�E�D�� �E�L�W�L�� �R�S�U�H�P�O�M�H�Q�D�� �R�G�J�R�Y�D�U�D�M�X�ü�L�P�� �V�H�Q�]�R�U�L�P�D��i 

aktuatorima te �S�U�R�F�H�V�Q�L�P�� �U�D�þ�X�Q�D�O�R�P ���P�L�N�U�R�X�S�U�D�Y�O�M�D�þ�� �V�� �S�U�L�S�D�G�D�M�X�ü�R�P periferijom za prikaz 

podataka i �X�Q�R�V�� �S�R�G�D�W�D�N�D���� �1�D�N�R�Q�� �L�]�J�U�D�G�Q�M�H�� �L�� �L�V�S�L�W�L�Y�D�Q�M�D�� �P�D�N�H�W�H���� �X�� �P�L�N�U�R�X�S�U�D�Y�O�M�D�þ�� �M�H�� �S�R�W�U�H�E�Q�R��
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implementirati algoritam za upravljanje maketom. Nadalje, potrebno je izraditi aplikaciju za 

nadzor i upravljanje maketom �N�R�M�L���V�H���L�]�Y�U�ã�D�Y�D���Q�D���R�V�R�E�Q�R�P���U�D�þ�X�Q�D�O�X�� 

Rad je struktu�U�L�U�D�Q�� �Q�D�� �V�O�M�H�G�H�ü�L�� �Q�D�þ�L�Q����U drugom poglavlju opisane su pokretne trake, njihova 

primjena, te dijelovi. U �W�U�H�ü�H�P �S�R�J�O�D�Y�O�M�X�� �R�S�L�V�D�Q�L�� �V�X�� �]�D�K�W�M�H�Y�L�� �P�D�N�H�W�H���� �P�H�K�D�Q�L�þ�N�L�� �L�� �H�O�H�N�W�U�L�þ�Q�L��

dijelovi makete i up�U�D�Y�O�M�D�þ�N�L�� �V�X�V�W�D�Y�� �N�R�M�H�J�� �W�Y�R�U�H mjerni i i �]�Y�U�ã�Q�L�� �þ�O�D�Q�R�Y�L���� �P�L�N�U�R�X�S�U�D�Y�O�M�D�þ�� �L��

�G�R�S�X�Q�V�N�L���þ�O�D�Q�R�Y�L�����1�D�G�D�O�M�H�����S�U�R�M�H�N�W�L�U�D�Q���M�H���D�O�J�R�U�L�W�D�P���X�S�U�D�Y�O�M�D�Q�M�D���P�D�N�H�W�R�P���W�U�D�N�H���W�H���V�X���S�U�H�G�V�W�D�Y�O�M�H�Q�L��

�]�D�K�W�M�H�Y�L�� �Q�D�� �3�&�� �D�S�O�L�N�D�F�L�M�X�� �]�D�� �Q�D�G�]�R�U�� �L�� �X�S�U�D�Y�O�M�D�Q�M�H���� �8�� �þ�H�W�Y�U�W�R�P�� �S�R�J�O�D�Y�O�M�X�� �R�S�L�V�D�Q�D�� �M�H��

�L�P�S�O�H�P�H�Q�W�D�F�L�M�D���X�S�U�D�Y�O�M�D�þ�N�R�J���D�O�J�R�U�L�W�P�D���X���$�U�G�X�L�Q�R���S�O�D�W�I�R�U�P�X���W�H���L�]�U�D�ÿ�Hna PC aplikacija za nadzor 

i upravljanje maketom.    
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2. POKRETNE TRAKE U INDUSTRIJI  

 U ovom poglavlju opisane su pokretne trake te osnovni dijelovi. U prvom potpoglavlju 

navedena je definicija i primjena pokretne trake. U drugom potpoglavlju opisani su dijelovi 

pokretne trake i njihova uloga.  

    2.1. O pokretnim trakama 

Pokretna traka je �W�U�D�Q�V�S�R�U�W�Q�L���X�U�H�ÿ�D�M���N�R�M�L���S�R�P�R�ü�X���E�H�V�N�U�D�M�Q�H���W�U�D�N�H���S�U�H�Q�R�V�L���P�D�W�H�U�L�M�D�O���L�]�P�H�ÿ�X��

�G�Y�L�M�H�� �W�R�þ�N�H���� �8�� �L�Q�G�X�V�W�U�L�M�L�� �S�R�N�U�H�W�Q�H�� �W�U�D�N�H�� �V�O�X�å�H�� �]�D�� �W�U�D�Q�V�S�R�U�W�� �Y�H�O�L�N�L�K�� �N�R�O�L�þ�L�Q�D�� �P�D�W�H�U�L�M�D�O�D���� �D�O�L�� �L�� �]�D��

�V�D�V�W�D�Y�O�M�D�Q�M�H���X�U�H�ÿ�D�M�D�����.�D�G���V�H���S�R�N�U�H�W�Q�D���W�U�D�N�D���N�R�U�L�V�W�L���]�D���V�D�V�W�D�Y�O�M�D�Q�M�H���X�U�H�ÿ�D�M�D�����R�Q�G�D���V�H��podrazumijeva 

da brzina trake ovisi o radniku ili robotu �N�R�M�L���V�D�V�W�D�Y�O�M�D���X�U�H�ÿ�D�M�� Na slici 2.1. prikazana je pokretna 

�W�U�D�N�D���]�D���L�]�U�D�G�X���D�X�W�R�P�R�E�L�O�D���X�]���S�R�P�R�ü���U�R�E�R�W�V�N�H���U�X�N�H [2].  

 

Sl. 2.1 Pokretna traka za proizvodnju automobila [2]. 

    2.2. Osnovni dijelovi pokretnih traka  

Pokretna traka ili trakasti transporter sastoji se od pogonskog bubnja, zateznog bubnja, 

trake���� �Y�D�O�M�D�N�D�� �L�� �X�W�R�Y�D�U�Q�R�J�� �X�U�H�ÿ�D�M�D. Jedan valjak �M�H�� �S�R�J�R�Q�V�N�L���� �D�� �G�U�X�J�L�� �V�O�X�å�L�� �]�D�� �]�D�W�H�]�D�Q�M�H�� �W�U�D�N�H����

Pogonski valjak je vezan uz aktuator koji stvara rotacijsko gibanje, �D���W�R���M�H���Q�D�M�þ�H�ã�ü�H���H�O�H�N�W�U�Rmotor. 
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Rotacijsko gibanje se putem trenja prenosi s valjka na traku. Valjak za zatezanje koristi se kako 

bi traka uvijek bila dovoljno zategnuta. Ak�R�� �M�H�� �W�U�D�N�D�� �S�U�H�Y�L�ã�H�� �]�D�W�H�J�Q�X�W�D���� �P�R�å�H�� �G�R�ü�L�� �G�R��

zaglavljenja. Zaglavljenje �W�U�D�N�H���P�R�å�H���S�U�R�X�]�U�R�þiti pucanje trake, kvar na elektromotoru ili druge 

kvarove. 

 

Sl. 2.2. Dijelovi pokretne trake [3]. 

Na slici 2.2. prikazani su dijelovi pokretne trake. Na slic�L���E�U�R�M�H�Y�L�P�D���V�X���R�]�Q�D�þ�H�Q�L���V�O�M�H�G�H�üi dijelovi: 

1. Traka 

2. Valjci 

3. Pogonski valjak 

4. Zatezni valjak 

5. �8�W�R�Y�D�U�Q�L���X�U�H�ÿ�D�M 

�7�U�D�N�D�� �M�H�� �Q�D�M�]�Q�D�þ�D�M�Q�L�M�L�� �G�L�R�� �S�R�N�U�H�W�Q�H�� �W�U�D�N�H i obavlja funkciju prijenosa materijala. Trake 

predstavljaju �þ�D�N�� ��0% cijene cijele pokretne trake. �7�U�D�N�H�� �V�H�� �Q�D�M�þ�H�ã�ü�H�� �L�]�U�D�ÿ�X�M�X�� �R�G�� �J�X�P�H��

���S�O�D�V�W�L�N�H������ �þ�H�O�L�N�D�� �L�O�L�� �S�O�H�W�H�Q�H�� �å�L�F�H����U industriji �V�H�� �Q�D�M�þ�H�ã�ü�H�� �N�R�U�L�V�W�H�� �W�U�D�N�H�� �L�]�U�D�ÿ�H�Q�H�� �R�G�� �J�X�P�H����

�*�X�P�H�Q�H�� �W�U�D�N�H�� �L�P�D�M�X�� �V�O�R�å�H�Q�X�� �W�H�N�V�W�X�U�X�� �N�R�M�D�� �V�H�� �V�D�V�W�R�M�L�� �R�G�� �M�H�]�J�U�H�� �L�� �J�X�P�H�Q�R�J�� �R�P�R�W�D�þ�D���� �-�H�]�J�U�D�� �V�H��

�V�D�V�W�R�M�L���R�G���W�H�N�V�W�L�O�Q�L�K���L�O�L���þ�H�O�L�þ�Q�L�K���Y�O�D�N�D�Q�D�����-�H�]�J�U�D���M�H���]�D�G�X�å�H�Q�D���]�D���þ�Y�Us�W�R�ü�X���L���S�U�L�M�H�Q�R�V���V�L�O�H���Q�D�S�U�H�]�D�Q�M�D��

�G�R�N�� �J�X�P�H�Q�L�� �R�P�R�W�D�þ���ã�W�L�W�L�� �M�H�]�J�U�X�� �R�G�� �Y�D�Q�M�V�N�L�K�� �X�W�M�H�F�D�M�D�� �L�� �P�H�K�D�Q�L�þ�N�L�K�� �R�ã�W�H�üenja. Na slici 2.3. 

prikazana je struktura gumene trake.  
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Sl. 2.3. Struktura gumene trake [3]. 

�ý�Y�U�V�W�R�ü�D�� �S�R�N�U�H�W�Q�H�� �W�U�D�N�H�� �S�R�Q�H�N�D�G�� �Q�L�M�H�� �Y�D�å�Q�D�� �S�D�� �V�H�� �X�� �L�]�U�D�G�L�� �N�R�U�L�V�W�L�� �S�D�P�X�N�� �N�R�M�L�� �L�P�D�� �]�D�W�H�]�Q�X��

�þ�Y�U�V�W�R�ü�X���������G�R�������� N/mm. Ak�R���M�H���S�R�W�U�H�E�D���Y�H�O�L�N�D���þ�Y�U�V�W�R�ü�D���S�R�N�U�H�W�Q�H���W�U�D�N�H�����R�Q�G�D���V�H���N�R�U�L�V�W�H���þ�H�O�L�þ�Q�H��

�X�å�D�G�L�� �N�R�M�H���L�P�D�M�X�� �]�D�W�H�]�Q�X�� �þ�Y�U�V�W�R�ü�X �G�R�� ������������ �1���P�P���� �9�H�O�L�N�R�P�� �Q�D�S�U�H�W�N�X�� �X�� �þ�Y�U�V�W�R�ü�L�� �G�R�S�U�L�Q�R�V�L�R je 

�U�D�]�Y�R�M�� �N�H�Y�O�D�U�D���� �.�H�Y�O�D�U�� �M�H�� �V�L�Q�W�H�W�L�þ�N�L�� �P�D�W�H�U�L�M�D�O�� �N�R�M�L�� �L�P�D�� �V�Y�R�M�V�W�Y�R�� �Y�H�O�L�N�H�� �þ�Y�U�V�W�R�ü�H���� �P�D�O�H��mase te 

�G�R�E�U�R�� �S�R�G�Q�R�V�L�� �Y�L�V�R�N�H�� �W�H�P�S�H�U�D�W�X�U�H���� �.�H�Y�O�D�U�� �V�H�� �L�Q�D�þ�H�� �N�R�U�L�V�W�L�� �X�� �S�U�R�L�]�Y�R�G�Q�M�L�� �E�U�R�G�R�Y�D���� �D�Y�L�R�Q�D����

�V�Y�H�P�L�U�V�N�L�K���U�D�N�H�W�D�����=�D�W�H�]�Q�D���þ�Y�U�V�W�R�ü�D���N�H�Y�O�H�U�D���L�]�Q�R�V�L���R�N�R�������������1���P�P���� 

�2�P�R�W�D�þ���V�H���L�]�U�D�ÿ�X�M�H���R�G���J�X�P�H���L�O�L���S�O�D�V�W�L�N�H�����1�H���S�R�V�W�R�M�L���Y�H�O�L�N�D���U�D�]�O�L�N�D���X���N�R�Q�V�W�U�X�N�F�L�M�L���R�P�R�W�D�þa ako je 

�L�]�U�D�ÿ�H�Q�� �R�G���J�X�P�H�� �L�O�L�� �R�G�� �S�O�D�V�W�L�N�H���� �D�O�L�� �V�X�� �S�O�D�V�W�L�þ�Q�L�� �R�P�R�W�D�þ�L otporniji na vlagu, kemikalije, ulja. 

�2�P�R�W�D�þ�L�� �V�H�� �S�U�R�L�]�Y�R�G�H�� �X�� �V�W�D�Q�G�D�U�G�L�]�L�U�D�Q�L�P�� �ã�L�U�L�Q�D�P�D�� �N�R�M�H�� �L�]�Q�R�V�H�� �]�D�� �J�X�P�H�Q�H�� �W�U�D�N�H�� �R�G�� �������� �G�R��

���������P�P�����D���]�D���S�O�D�V�W�L�þ�Q�H���W�U�D�N�H���R�G�����������G�R�����������P�P�� 

�ý�H�O�L�þ�Q�H�� �W�U�D�N�H�� �V�H�� �U�D�G�H �R�G�� �W�D�Q�N�R�� �Y�D�O�M�D�Q�R�J�� �þ�H�O�L�N�D�� �N�R�M�L�� �M�H�� �S�U�H�V�Y�X�þ�H�Q�� �J�X�P�R�P���� �.�D�U�Dkteristike takvih 

�W�U�D�N�D���V�X���Y�H�O�L�N�D���U�R�E�X�V�Q�R�V�W�����þ�Y�U�V�W�R�ü�D�����E�H�ã�X�P�D�Q���U�D�G���W�H���G�R�E�U�R���S�R�Q�D�ã�D�Q�M�H���S�U�L���Y�H�O�L�N�L�P���W�H�P�S�H�U�D�W�X�U�D�P�D����

�9�U�O�R���þ�H�V�W�R���V�H���W�D�N�Y�H���W�U�D�N�H���N�R�U�L�V�W�H���L���]�D���W�L�V�N�D�Q�M�H���R�]�Q�D�N�D���Q�D���S�U�R�L�]�Y�R�G�H�����1�D�M�Y�H�ü�D���S�U�H�G�Q�R�V�W���R�Yih traka 

�M�H�� �P�R�J�X�ü�Q�R�V�W�� �U�D�G�D�� �X�� �S�R�V�W�U�R�M�H�Q�M�L�P�D�� �S�R�Y�L�ã�H�Q�H�� �W�H�P�S�H�U�D�W�X�U�H���� �ý�H�V�W�R�� �V�H�� �N�R�U�L�V�W�H�� �X postrojenjima s 

prljavom okolin�R�P���N�D�R���ã�W�R���V�X���N�D�P�H�Q�R�O�R�P�L���L���U�X�G�Q�L�F�L�����â�L�U�L�Q�H���R�Y�L�K���W�U�D�N�D���V�X���V�W�D�Q�G�D�U�G�L�]�L�U�D�Q�H���L���L�]�Q�R�V�H��

�R�G�����������G�R�����������P�P�����0�D�N�V�L�P�D�O�Q�D���G�X�å�L�Q�D���W�U�D�Q�V�S�R�U�W�D���M�H���G�R�����������P�� �'�H�E�O�M�L�Q�D���þ�H�O�L�þ�Q�H���W�U�D�N�H���L�]�Q�R�V�L���G�R��

2mm, a brzina trake je do 2 m/s. �1�D�M�Y�H�ü�L�� �Q�H�G�R�V�W�D�W�D�N�� �M�H�� �]�D�P�R�U�� �P�D�W�H�U�L�M�D�O�D�� �W�U�D�N�H���� �3�U�L�� �S�R�N�U�H�W�D�Q�M�X��

�W�U�D�N�H�� �S�R�W�U�H�E�Q�R�� �M�H�� �X�]�H�W�L�� �X�� �R�E�]�L�U�� �Y�H�O�L�N�X�� �S�R�þ�H�W�Q�X�� �V�L�O�X�� �]�D�W�H�]�D�Q�M�D�� �W�U�D�N�H���� �.�R�G�� �R�Y�D�N�Y�L�K�� �W�U�D�N�D�� �V�H�� �Q�H��

primjenjuju bubnjevi nego se korist�H���S�D�U�D�O�H�O�Q�R���S�R�V�W�D�Y�O�M�H�Q�L���G�L�V�N�R�Y�L�����3�U�L���G�L�P�H�Q�]�L�R�Q�L�U�D�Q�M�X���þ�H�O�L�þ�Q�L�K��

traka mora se uzeti u obzir sigurnost pa se samim time rubovi trake moraju zaobliti. Na slici 2.4. 

�S�U�L�N�D�]�D�Q�D���M�H���þ�H�O�L�þ�Q�D���W�U�D�N�D�� 
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Sl. 2.4���ý�H�O�L�þ�Q�D���W�U�D�N�D [4]. 

Traka od pletene �å�L�F�H���N�R�U�L�V�W�L���V�H���N�D�G�D���V�H���S�U�H�Q�R�V�L���P�D�W�H�U�L�M�D�O���N�R�M�L���Q�L�M�H���U�D�V�L�S�D�Q�����1�D�M�þ�H�ã�ü�H���V�H���N�R�U�L�V�W�L���X��

farmaceutskoj, prehrambenoj i kemijskoj industriji za prijenos gotovih proizvoda pakiranih u 

�N�D�U�W�R�Q�V�N�R�M���D�P�E�D�O�D�å�L���� �2�Y�D���Y�Usta pokretnih traka je znatno r�M�H�ÿ�H���X���X�S�R�U�D�E�L���Q�H�J�R���S�U�H�W�K�R�G�Q�H���G�Y�L�M�H����

Na slici 2.5. prikazana je trak�D�� �R�G�� �S�O�H�W�H�Q�H�� �å�L�F�H�� �N�R�U�L�ã�W�H�Q�D�� �X�� �Srehrambenoj industriji. 

 

�6�O���������������7�U�D�N�D���R�G���S�O�H�W�H�Q�H���å�L�F�H���N�R�U�L�ã�W�H�Q�D���X���S�U�H�K�U�D�P�E�H�Q�R�M���L�Q�G�X�V�Wriji  [5]. 

�9�D�O�M�F�L���V�H���N�R�U�L�V�W�H���N�D�R���Q�R�V�D�þ�L���W�U�D�N�D���L���W�H�U�H�W�D�����W�H���P�R�J�X���X�W�M�H�F�D�W�L���Q�D���R�E�O�L�N���W�U�D�N�H���� �*�X�V�W�R�ü�D���S�R�V�W�D�Y�O�M�D�Q�M�D��

val�M�D�N�D�� �R�Y�L�V�L�� �R�� �P�D�V�L�� �S�U�R�L�]�Y�R�G�D�� �N�R�M�L�� �ü�H�� �V�H�� �W�U�D�Q�V�S�R�U�W�L�U�D�W�L�� �L�� �R�� �G�X�O�M�L�Q�L�� �W�U�D�N�H���� �6�� �S�R�Y�H�üanjem mase 

transportnog proizvoda potrebn�R���M�H���S�R�V�W�D�Y�L�W�L���ã�W�R���J�X�ã�ü�H���Y�D�O�M�Ne. Valjci zauzimaju veliku stavku u 

cijeni cijele pokretne trake, a njihov udio iznosi do 25% ukupne cijene pokretne trake. Vijek 
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�W�U�D�M�D�Q�M�D�� �Y�D�O�M�N�D�� �R�Y�L�V�L�� �R�� �S�R�G�U�X�þ�M�X�� �U�D�G�D�� �S�R�N�U�H�W�Q�H�� �W�U�D�N�H�� �L�� �R�� �P�D�W�H�U�L�M�D�O�X�� �N�R�M�L�� �V�H�� �W�U�D�Q�V�S�R�U�W�L�U�D���� �1�D�� �V�O�L�F�L��

2.6. prikazani su razni modeli valjaka. 

 

Sl. 2.6. Modeli valjaka [3]. 

�9�U�O�R�� �Y�D�å�D�Q�� �H�O�H�P�H�Q�W�� �Y�D�O�M�N�D�� �V�X�� �O�H�å�D�M�H�Y�L���� �9�L�M�H�N�� �Y�D�O�M�N�D �Q�D�M�þ�H�ã�ü�H���ü�H�� �V�H znatno �S�U�R�G�X�å�L�W�L��ako se 

�S�R�V�W�D�Y�H�� �N�Y�D�O�L�W�H�W�Q�L�� �O�H�å�D�M�H�Y�L���� �/�H�å�D�M�H�Y�L�� �V�H�� �P�R�U�D�M�X�� �]�D�ã�W�L�W�L�W�L�� �R�G�� �X�W�M�H�F�D�M�D�� �R�N�R�O�L�Q�H�� �N�D�R�� �ã�W�R�� �V�X�� �S�U�D�ã�L�Q�D�� �L��

vlaga. �3�U�D�Y�L�O�Q�L�P�� �R�G�U�å�D�Y�D�Q�M�H�P�� �O�H�å�D�M�H�Y�D�� �V�P�D�Q�M�X�M�H�� �V�H�� �R�S�W�H�U�H�ü�H�Q�M�H�� �D�N�W�X�D�W�R�U�D�� �N�R�M�L�� �S�R�N�U�H�ü�H�� �F�L�M�H�O�X��

pokretnu traku. Valjci mogu usmjera�Y�D�W�L�� �W�U�D�N�X���� �W�M���� �P�R�J�X�� �R�G�� �W�U�D�N�H�� �Q�D�S�U�D�Y�L�W�L�� �R�G�U�H�ÿ�H�Q�L�� �S�U�R�I�L�O���� �1�D��

�V�O�L�F�L�������������S�U�L�N�D�]�D�Q�L���V�X���Y�D�O�M�F�L���N�R�M�L���S�U�D�Y�H���R�G�U�H�ÿ�H�Q�L���S�U�R�I�L�O���W�U�D�N�H�� 

�3�R�Q�H�N�D�G�� �M�H�� �S�R�W�U�H�E�Q�R�� �þ�L�ã�ü�H�Q�M�H��pokretne trake. Na krajnjem dijelu pokretne trake postavlja se 

�V�W�U�X�J�D�O�L�F�D���N�R�M�D���V�H���P�R�å�H���Q�D�P�M�H�ã�W�D�W�L���U�X�þ�Q�R���L�O�L���V�H���Q�D�P�M�H�ã�W�D���D�X�W�R�P�D�W�V�N�L���S�R�P�R�ü�X���R�S�U�X�J�H�����6�W�U�X�J�D�O�L�F�D���M�H��

prislonjena na pokretnu traku i s �Q�M�H���V�N�L�G�D���Q�H�þ�L�V�W�R�ü�H�����3�R�V�W�R�M�L���Y�D�U�L�M�D�Q�W�D���þ�L�ã�ü�H�Q�M�D���V���Y�D�O�M�F�L�P�D�����3�U�L�Q�F�L�S��

�M�H���V�O�L�þ�D�Q���N�D�R���L���N�R�G���V�W�U�X�J�D�O�L�F�H�����9�D�O�M�F�L���]�D���þ�L�ã�ü�H�Q�M�H���V�X���R�E�O�R�å�H�Q�L���þ�H�O�L�þ�Q�L�P���L�O�L���S�O�D�V�W�L�þ�Q�L�P���þ�H�W�N�D�P�D���Noje 

�V�N�L�G�D�M�X���Q�H�þ�L�V�W�R�ü�X���V���S�R�N�U�H�W�Q�H���W�U�D�N�H�����1�D���V�O�L�F�L�������������S�U�L�N�D�]�D�Q�D���V�X���G�Y�D���Q�D�þ�L�Q�D���þ�L�ã�ü�H�Q�M�D���S�R�N�U�H�W�Q�H���W�U�D�N�H�� 

 

�6�O���������������ý�L�ã�ü�H�Q�M�H���S�R�N�U�H�W�Q�H���W�U�D�N�H���>���@. 

Jedan valjak uvijek mora biti pogonski. A�N�R�� �M�H�� �Y�D�O�M�D�N�� �S�R�J�R�Q�V�N�L�� �R�Q�� �P�R�U�D�� �Q�D�� �V�H�E�L�� �V�D�G�U�å�D�Y�D�W�L��

�D�N�W�X�D�W�R�U�� �N�R�M�L�� �S�R�N�U�H�ü�H�� �F�L�M�H�O�X�� �S�R�N�U�H�W�Q�X�� �W�U�D�N�X���� �9�U�O�R�� �Y�D�å�Q�D�� �V�W�D�Y�N�D�� �N�R�G�� �S�R�J�R�Q�V�N�R�J�� �Y�D�O�M�N�D�� �M�H�� �W�U�H�Q�M�H��

�L�]�P�H�ÿ�X�� �S�R�Y�U�ã�L�Q�H�� �Y�D�O�M�N�D�� �L�� �W�U�D�N�H�� �M�H�U�� �V�H�� �S�U�H�N�R�� �W�U�H�Q�M�D�� �S�U�H�Q�R�V�L�� �P�R�P�H�Q�W�� �Q�D�� �W�U�D�N�X���� �.�R�H�I�L�F�L�M�H�Q�W�� �W�U�H�Q�M�D��

�L�]�P�H�ÿ�X���E�X�E�Q�M�D���L���W�U�D�N�H���Q�L�M�H���X�Y�L�M�H�N���N�R�Q�V�W�D�Q�W�D�Q�����R�Q���R�Y�L�V�L���R���S�R�Y�U�ã�L�Q�L���W�U�D�N�H���L���E�X�E�Q�Ma i o brzini kretanja 

�W�U�D�N�H�����3�R�Y�H�ü�D�Q�M�H�P���U�D�G�Q�L�K���V�D�W�L���S�R�N�U�H�W�Q�H���W�U�D�N�H�����G�R�O�D�]�L���G�R���V�P�D�Q�M�H�Q�M�D���W�U�H�Q�M�D���M�H�U���V�H���G�R�J�R�G�L���Ä�J�O�D�þ�D�Q�M�H��

�S�R�Y�U�ã�L�Q�H�³�����3�U�L�O�L�N�R�P���G�L�]�D�M�Q�L�U�D�Q�M�D���S�R�N�U�H�W�Q�H���W�U�D�N�H���P�R�U�D���V�H���Xzeti u obzir okolina. U prisutnosti vode 
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�L�O�L���Q�H�N�H���G�U�X�J�H���W�Y�D�U�L���P�R�å�H���G�R�ü�L���G�R���S�U�R�P�M�H�Q�H���X���W�U�H�Q�M�X���L�]�P�H�ÿ�X���Y�D�O�M�N�D���L���W�U�D�N�H����Iz tog razloga, ako se 

pokretna traka nalazi �Q�D���R�W�Y�R�U�H�Q�R�P���� �R�Q�G�D���M�H���Q�D�M�E�R�O�M�H���N�R�U�L�V�W�L�W�L���Y�D�O�M�D�N���V���L�]�E�R�þ�L�Q�D�P�D���� �1�D���V�O�L�F�L������������

�S�U�L�N�D�]�D�Q�L���V�X���S�R�J�R�Q�V�N�L���Y�D�O�M�F�L���L���S�R�Y�U�ã�L�Q�D���Y�D�O�M�N�D�� 

 

Sl. 2.8�����3�R�J�R�Q�V�N�L���Y�D�O�M�F�L���L���Q�M�L�K�R�Y�D���S�R�Y�U�ã�L�Q�D [3]. 

�3�R�N�U�H�W�Q�X�� �W�U�D�N�X�� �M�H�� �S�R�Q�H�N�D�G�� �S�R�W�U�H�E�Q�R�� �]�D�W�H�J�Q�X�W�L�� �L�O�L�� �S�R�S�X�V�W�L�W�L���� �6�� �Y�U�H�P�H�Q�R�P�� �M�H�� �P�R�J�X�ü�H�� �G�D�� �W�U�D�N�D��

�S�U�R�P�L�M�H�Q�L�� �V�Y�R�M�H�� �G�L�P�H�Q�]�L�M�H���� �S�D�� �M�H�� �S�R�W�U�H�E�D�Q�� �]�D�W�H�]�Q�L�� �X�U�H�ÿ�D�M���� �=�D�W�H�]�Q�L�� �X�U�H�ÿ�D�M�� �Q�D�M�þ�H�ã�ü�H�� �M�H�� �M�H�G�D�Q�� �R�G��

�Y�D�O�M�D�N�D�����1�D�M�þ�H�ã�ü�H���M�H���W�R���Y�D�O�M�D�N���Q�D���N�R�M�H�P���M�H���Q�D�M�P�D�Q�M�D���V�L�O�D����Ako traka nije dovoljno zat�H�J�Q�X�W�D�����P�R�å�H��

dovesti do klizanja trake. Na slici 2.9�����S�U�L�N�D�]�D�Q���M�H���X�U�H�ÿ�D�M���]�D���U�X�þ�Q�R���]�D�W�H�]�D�Q�M�H���W�U�D�N�H���� 

 

Sl. 2.9�����9�D�O�M�D�N���V���U�X�þ�Q�L�P���X�U�H�ÿ�D�M�H�P���]�D���]�D�W�H�]�D�Q�M�H���W�U�D�N�H���>���@. 

Kod velikih postrojenja ni�M�H���P�R�J�X�ü�H���U�X�þ�Q�R���]�D�W�H�]�D�Q�M�H���W�U�D�N�H pa se postavlja automatsko zatezanje 

�W�U�D�N�H���� �1�D�M�þ�H�ã�ü�H�� �V�H�� �W�R�� �L�]�Y�R�G�L�� �X�]�� �S�R�P�R�ü�� �G�R�G�D�W�Q�R�J�� �Y�D�O�M�N�D�� �N�R�M�L�� �U�H�J�X�O�L�U�D�� �]�D�W�H�]�D�Q�M�H�� �W�U�D�N�H�� �S�R�P�R�ü�X��

opruga. Na slici 2.10. prikazano je automatsko zatezanje trake. 

 

Sl. 2.10. Automatsko zatezanje trake [3]. 
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�8�W�R�Y�D�U�Q�L���X�U�H�ÿ�D�M���V�O�X�å�L���G�D���E�L���V�H���Q�D���S�R�N�U�H�W�Q�X���W�U�D�N�X���S�R�V�W�D�Y�L�R���P�D�W�H�U�L�M�D�O���]�D���W�U�D�Q�V�S�R�U�W�����8�W�R�Y�D�U�Q�L���X�U�H�ÿ�D�M��

�P�R�å�H���E�L�W�L�� �O�L�M�H�Y�D�N�� �V�� �G�R�]�D�W�R�U�R�P�� �L�O�L�� �U�R�E�R�W�V�N�D�� �U�X�N�D���� �8�� �Q�H�N�L�P�� �S�U�R�F�H�V�L�P�D�� �X�W�R�Y�D�U�Q�L�� �X�U�H�ÿ�D�M�� �Q�L�M�H�� �V�W�U�R�M��

�Q�H�J�R�� �P�D�W�H�U�L�M�D�O�� �X�W�R�Y�D�U�D�� �þ�R�Y�M�H�N���� �9�U�O�R�� �Y�D�å�Q�R�� �M�H�� �G�R�E�U�R�� �X�V�N�O�D�G�L�W�L�� �X�W�R�Y�D�U�Q�L���X�U�H�ÿ�D�M�� �V�� �S�R�N�U�H�W�Q�R�P��

trakom. Ako materija�O���S�D�G�D���Q�D���S�R�N�U�H�W�Q�X���W�U�D�N�X�����E�L�O�R���E�L���G�R�E�U�R���S�R�G�H�V�L�W�L���X�W�R�Y�D�U�Q�L���X�U�H�ÿ�D�M���G�D���M�H���Q�D���ã�W�R��

�P�D�Q�M�R�M���Y�L�V�L�Q�V�N�R�M���U�D�]�O�L�F�L���R�G���S�R�N�U�H�W�Q�H���W�U�D�N�H���M�H�U���ü�H���V�H���V�D�P�L�P���W�L�P�H���P�D�Q�M�H���X�Q�L�ã�W�D�Y�D�W�L���W�U�D�N�D���� 
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3. MAKETA SUSTAVA ZA SORTIRANJE PROIZVODA PREMA  BOJI  

U ovom poglavlju detaljnije je opisan postupak izrade makete. U prvom potpoglavlju 

ovoga poglavlja opisani su zahtjevi koji su postavljeni prije same izrade makete, a zatim 

�S�U�R�M�H�N�W�L�U�D�Q�M�H�� �P�D�N�H�W�H�� �N�R�M�D�� �ü�H�� �X�G�R�Y�R�O�M�D�Y�D�W�L�� �S�R�V�W�D�Y�O�M�H�Q�L�P�� �]�D�K�W�M�H�Y�L�P�D. U drugom potpoglavlju 

opisana je �L�]�J�U�D�G�Q�M�D�� �P�D�N�H�W�H���� �W�H�� �Q�M�H�]�L�Q�L�� �P�H�K�D�Q�L�þ�N�L i elek�W�U�L�þ�Q�L�� �G�L�M�H�O�R�Y�L���� �3�U�L�N�D�]�D�Q�� �M�H nacrt, tlocrt, 

�E�R�N�R�F�U�W���L���H�O�H�N�W�U�L�þ�Q�D���V�K�H�P�D���P�D�N�H�W�H�� 

    3.1.  Projektiranje makete 

 Pri projektiranju makete potrebno je odrediti zahtjeve koje maketa mora ispunjavati. Prije 

samog postupka projektiranja i izrade makete postavljeno je 7 zahtjeva na maketu: 

1. Dimenzije makete 

2. Cijena 

3. Transport proizvoda 

4. �2�G�U�H�ÿ�L�Y�D�Q�M�H���E�R�M�H���S�U�H�G�P�H�W�D���Q�D���S�R�N�U�H�W�Q�R�M���W�U�D�F�L 

5. �%�U�R�M�D�þ���S�U�R�L�]�Y�R�G�D 

6. �8�S�U�D�Y�O�M�D�Q�M�H���S�R�P�R�ü�X�����P�L�N�U�R�X�S�U�D�Y�O�M�D�þ�D 

7. �1�D�G�]�R�U���L���X�S�U�D�Y�O�M�D�Q�M�H���P�D�N�H�W�R�P���S�R�P�R�ü�X���R�V�R�E�Q�R�J���U�D�þ�X�Q�D�O�D 

 

Maketa treba biti pra�N�W�L�þ�Q�D�� �]�D�� �S�U�L�M�H�Q�R�V�� �R�G�� �V�W�U�D�Q�H�� �M�H�G�Q�H�� �R�V�R�E�H. Dimenzije makete ne smiju 

prelaziti 400x400x100 mm. Drugi zahtjev makete je cijena, a pri projektiranju makete uzeto je u 

�R�E�]�L�U�� �G�D�� �P�D�N�H�W�D�� �E�X�G�H�� �ã�W�R�� �M�H�I�W�L�Q�L�M�D�� Zbog niske cijene odabrana su dva istosmjerna motora za 

pokretanje pokretnih traka. �5�M�H�ã�H�Q�M�H�� �W�U�H�ü�H�J�� �]�D�K�W�M�H�Y�D�� �V�X�� �G�Y�L�M�H�� �S�R�N�U�H�W�Q�H�� �W�U�D�N�H�� �N�R�M�H�� �S�U�H�Q�R�V�H��

proizvod. �3�U�Y�D�� �S�R�N�U�H�W�Q�D�� �W�U�D�N�D�� �L�]�Y�U�ã�D�Y�D�� �W�U�D�Q�V�S�R�U�W�� �S�U�R�L�]�Y�R�G�D��pokraj detektora boje proizvoda i 

poslije detekcije prosl�M�H�ÿ�X�M�H�� �S�U�R�Lzvod na drugu traku koja potom sortira proizvod prema boji. 

�.�D�N�R���E�L���V�H���R�P�R�J�X�ü�L�O�R���X�V�S�R�U�D�Y�D�Q�M�H�����]�D�X�V�W�D�Y�O�M�D�Q�M�H���L���S�R�N�U�H�W�D�Q�M�H���W�U�D�N�H���X���R�G�U�H�ÿ�H�Q�R�P���W�U�H�Q�X�W�N�X�����W�U�D�N�D��

�W�U�H�E�D�� �E�L�W�L�� �R�S�U�H�P�O�M�H�Q�D�� �V�D�� �V�H�Q�]�R�U�L�P�D�� �]�D�� �G�H�W�H�N�F�L�M�X�� �S�U�L�V�X�W�Q�R�V�W�L�� �S�U�R�L�]�Y�R�G�D�� �Q�D�� �R�G�U�H�ÿ�H�Q�L�P�� �G�L�M�H�O�R�Y�L�P�D��

makete. Idealno r�M�H�ã�H�Q�M�H�� �]�D�� �W�U�D�Q�V�S�R�U�W�� �S�U�R�L�]�Y�R�G�D�� �E�L�O�D�� �E�L�� �S�R�N�U�H�W�Q�D�� �W�U�D�N�D�� �V�� �N�D�P�H�U�R�P�� �L�� �U�R�E�R�W�V�N�R�P��

�U�X�N�R�P�� �N�R�M�D�� �V�R�U�W�L�U�D�� �S�U�R�L�]�Y�R�G�H���� �D�O�L�� �W�D�N�Y�R�� �U�M�H�ã�H�Q�M�H�� �G�D�O�H�N�R�� �M�H�� �V�N�X�S�O�M�H�� �L�� �N�R�P�S�O�L�F�L�U�D�Q�L�M�H�� �ý�H�W�Y�U�W�L��

�]�D�K�W�M�H�Y�� �M�H�� �R�G�U�H�ÿ�L�Y�D�Q�M�H�� �E�R�M�H���� �D�� �U�L�M�H�ã�H�Q�� �M�H�� �V�D�� �V�H�Q�]�R�U�R�P�� �]�D�� �S�U�H�S�R�]�Q�D�Y�D�Q�M�H�� �E�R�M�H����Senzor mora 

prepoznavati najmanje tri osnovne boje (crvenu, zelenu i plavu). Peti zahtjev je brojanje 

proizvoda koji su napustil�L�� �S�R�N�U�H�W�Q�X�� �W�U�D�N�X���� �%�U�R�M�D�Q�M�H�� �M�H�� �R�P�R�J�X�ü�H�Q�R�� �R�S�U�H�P�D�Q�M�H�P�� �P�D�N�H�W�H��s 

infracrvenim senzorima. �â�H�V�W�L�� �]�D�K�W�M�H�Y�� �M�H�� �G�D�� �P�D�N�H�W�D�� �P�R�U�D�� �E�L�W�L�� �X�S�U�D�Y�O�M�D�Q�D�� �V�� �R�G�J�R�Y�D�U�D�M�X�ü�L�P��
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�S�U�R�F�H�V�Q�L�P�� �U�D�þ�X�Q�D�O�R�P�� �W�M���� �P�L�N�U�R�X�S�U�D�Y�O�M�D�þ�R�P���� �0�L�N�U�R�X�S�U�D�Y�O�M�D�þ�� �S�R�� �V�Y�R�M�L�P�� �V�S�H�F�L�I�L�N�D�F�L�M�D�P�D�� �P�R�U�D��

zadovoljavati zahtjeve makete. Za ovu maketu odabrana je �P�L�N�U�R�X�S�U�D�Y�O�M�D�þ�N�D�� �S�O�R�þ�L�F�D Arduino 

Mega 2560. Sedmi zahtjev je izrada aplikacije za upravljanje i nadzor cijelog sustava preko 

�U�D�þ�X�Q�D�O�D�����3�R�W�U�H�E�Q�R�� �M�H�� �Q�D�� �M�H�G�Q�R�V�W�D�Y�D�Q�� �L�� �Y�L�]�X�D�O�Q�R�� �S�U�L�K�Y�D�W�O�M�L�Y�� �Q�D�þ�L�Q�� �S�U�L�N�D�]�D�W�L�� �R�þ�L�W�D�Q�X�� �E�R�M�X�� �V�D��

�V�H�Q�]�R�U�D�����V�W�D�Q�M�D���S�R�N�U�H�W�Q�L�K���W�U�D�N�D�����E�U�R�M�D�þ�H���S�U�R�L�]�Y�R�G�D�����W�H���R�V�W�D�O�H���S�R�G�D�W�N�H���V���P�D�N�H�W�H�����8��aplikaciji mora 

�V�H�� �R�P�R�J�X�ü�L�W�L�� �U�X�þ�Q�L i automatski rad makete. Navedeni zahtjev �P�R�J�X�ü�H�� �M�H�� �L�V�S�X�Q�L�W�L��izradom PC 

aplikacije koja serijskom ve�]�R�P���N�R�P�X�Q�L�F�L�U�D���V���P�L�N�U�R�X�S�U�D�Y�O�M�D�þ�Rm na maketi. 

 �1�D���V�O�L�F�L�������������S�U�L�N�D�]�D�Q�D���M�H���V�K�H�P�D���S�U�H�G�O�R�å�H�Q�R�J���V�X�V�W�D�Y�D���]�D���V�R�U�W�L�U�D�Q�M�H���S�U�R�L�]�Y�R�Ga prema boji. 

�8�S�U�D�Y�O�M�D�þ�N�L���V�X�V�W�D�Y���M�H���J�O�D�Y�Q�L���G�L�R���L�O�L���Ä�V�U�F�H�³���F�L�M�H�O�H���P�D�N�H�W�H�����W�H���V�X���Q�D���Q�M�H�J�D���S�R�Y�H�]�D�Q�L���L�]�Y�U�ã�Q�L���L���P�M�H�U�Q�L��

�þ�O�D�Q�R�Y�L����Dio za nadzor �V�D�V�W�D�Y�O�M�H�Q�� �M�H�� �R�G�� �&���� �D�S�O�L�N�D�F�L�M�H�� �L�� �]�D�V�O�R�Q�D���� �W�H�� �M�H�� �S�R�Y�H�]�D�Q�� �V�� �X�S�U�D�Y�O�M�D�þ�N�L�P��

sustavom. Istosmjerno napajanje 5V koristi se za �X�S�U�D�Y�O�M�D�þ�N�L�� �V�X�V�W�D�Y�� �L��senzore, a istosmjerno 

napajanje 12V za istosmjerne motore. 

 

Sl. 3.1. �%�O�R�N�R�Y�V�N�D���V�K�H�P�D���S�U�H�G�O�R�å�H�Q�R�J���V�X�V�W�D�Y�D���]�D���V�R�U�W�L�U�D�Q�M�H���S�U�R�L�]�Y�R�G�D���S�U�H�P�D���E�R�M�L. 
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    3.2. Izgradnja makete 

       ���������������0�H�K�D�Q�L�þ�N�L���G�L�R���P�D�N�H�W�H 

 Dimenzije makete sustava za sortiranje proizvoda prema boji su 450mm x 340mm x 

�����P�P���� �0�D�N�H�W�D�� �V�H�� �Q�D�O�D�]�L�� �Q�D�� �S�R�V�W�R�O�M�X�� �N�R�M�H�� �M�H�� �Q�D�S�U�D�Y�O�M�H�Q�R�� �R�G�� �D�O�X�P�L�Q�L�M�V�N�H�� �S�O�R�þ�H���� �$�O�X�P�L�Q�L�M�V�N�R��

postolje �S�R�V�W�D�Y�O�M�H�Q�R�� �M�H�� �Q�D�� �þ�H�W�L�U�L�� �Q�R�J�H koje su tokarene od tvrde plastike. Istosmjerni motori su 

postavljeni na posto�O�M�H�� �L�� �S�R�]�L�F�L�R�Q�L�U�D�Q�L�� �X�]�� �S�R�P�R�ü�� �Y�L�M�D�N�D���� �9�D�O�M�D�N�� �L�V�W�R�V�P�M�H�U�Q�R�J�� �P�R�W�R�U�D�� �]�D�� �S�U�Y�X��

traku tokaren je od aluminija te ima promjer 40mm. Valjak istosmjernog motora za drugu traku 

tokaren je od tvrde plastike te ima promjer 30mm. Valjci su na rotor istosmjernog motora 

pr�L�þ�Y�U�ã�ü�H�Q�L���X�]���S�R�P�R�ü���Y�L�M�D�N�D���E�H�]���J�O�D�Y�H�����7�L�M�H�O�R���Y�D�O�M�N�D���S�U�R�E�X�ã�H�Q�R���M�H���X���F�H�Q�W�U�X���L���Q�D�S�U�D�Y�O�M�H�Q���M�H���Q�D�Y�R�M��

�X�� �N�R�M�L�� �V�H�� �S�R�V�W�D�Y�O�M�D�M�X�� �Y�L�M�F�L�� �N�R�M�L�� �V�W�H�å�X�� �Y�D�O�M�D�N���� �2�V�W�D�O�D�� �G�Y�D�� �Y�D�O�M�N�D�� �V�X�� �S�U�R�P�M�H�U�D�� �����P�P�� �L�� �R�Q�L�� �V�X��

postavljeni na komad metala promjera 5mm i duljine 65mm. Na slici 3.2. prikazan je aluminijski 

valjak p�U�L�þ�Y�U�ã�ü�H�Q��na istosmjerni motor [6]. 

 

Sl. 3.2. Istosmjerni motor s aluminijskim valjkom. 

�.�X�ü�L�ã�W�H�� �S�R�N�U�H�W�Q�L�K�� �W�U�D�N�D�� �Q�D�S�U�D�Y�O�M�H�Q�R�� �M�H�� �R�G�� �P�H�W�D�O�Q�L�K�� �N�D�Q�D�O�L�F�D�� �N�R�M�H�� �V�H�� �N�R�U�L�V�W�H�� �]�D�� �S�R�V�W�D�Y�O�M�D�Q�M�H��

�H�O�H�N�W�U�L�þ�Q�L�K�� �L�Q�V�W�D�O�D�F�L�M�D�� �X�� �]�J�U�D�G�D�P�D���� �â�L�U�L�Q�D �S�R�N�U�H�W�Q�L�K�� �W�U�D�N�D�� �M�H�� �����P�P���� �3�U�Y�D�� �W�U�D�N�D�� �M�H�� �G�X�J�D�þ�N�D��

�������P�P���� �D�� �G�U�X�J�D�� �������P�P���� �1�R�V�D�þ�L�� �,�5�� �V�H�Q�]�R�U�D �L�� �V�H�Q�]�R�U�D�� �]�D�� �R�þ�L�W�D�Y�D�Q�M�H�� �E�R�M�H��napravljeni su od 

�þ�H�O�L�þ�Q�R�J���O�L�P�D���G�H�E�O�M�L�Q�H�����P�P���L���V�D�Y�L�M�D�Q�L���V�X���X���å�H�O�M�H�Q�L���S�R�O�R�å�D�M�����1�R�V�D�þ�L���]�D���V�S�U�H�Pnike su pravljeni od 

�þ�H�O�L�þnog lima debljine 2mm. Spremnici su savija�Q�L�� �R�G�� �þ�H�O�L�þnog lima debljine 1mm te su na 

�S�R�V�W�R�O�M�H�� �S�U�L�þ�Y�U�ã�ü�H�Q�L�� �X�]�� �S�R�P�R�ü���ã�D�U�N�H. �6�H�Q�]�R�U�� �]�D�� �R�þ�L�W�D�Y�D�Q�M�H�� �E�R�M�H�� �S�R�N�U�L�Y�H�Q je limom da bi se 

�S�R�V�W�L�J�D�R���ã�W�R���P�D�Q�M�L���X�W�M�H�F�D�M���R�N�R�O�L�Q�H���Q�D���V�H�Q�]�R�U�� 
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Sl. 3.3. Tlocrt makete sustava za sortiranje proizvoda prema boji. 

 

Sl. 3.4. Bokocrt i nacrt makete sustava za sortiranje proizvoda prema boji. 
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Sl. 3.5. Maketa sustava za sortiranje proizvoda prema boji. 
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       ���������������(�O�H�N�W�U�L�þ�Q�L���G�L�R���P�D�N�H�W�H 

 Maketa sustava za sortiranje proizvoda prema boji upravljana je s �P�L�N�U�R�X�S�U�D�Y�O�M�D�þkom 

�S�O�R�þ�L�F�R�P���$�U�G�X�L�Q�R���0�H�J�D���������������$�U�G�X�L�Q�R���0�H�J�D�������������M�H���Q�D�M�Y�D�å�Q�L�M�D���N�R�P�S�R�Q�H�Q�W�D���F�L�M�H�O�R�J���H�O�H�N�W�U�L�þ�Q�R�J��

dijela makete. �0�L�N�U�R�X�S�U�D�Y�O�M�D�þ�N�D�� �S�O�R�þ�L�F�D se napaja USB kablom. Univerzalna serijska sabirnica 

���8�6�%�����M�H���W�H�K�Q�R�O�R�ã�N�R���U�M�H�ã�H�Q�M�H���]�D���N�R�P�X�Q�L�N�D�F�L�M�X���U�D�þ�X�Q�D�O�D �V���Y�D�Q�M�V�N�L�P���X�U�H�ÿ�D�M�L�P�D���S�U�L���þ�H�P�X���V�H���S�R�G�D�F�L��

razmjenjuju serijski relativno velikom brzinom. Upravljanje istosmjernim motorima obavlja se 

�X�]���S�R�P�R�ü���+���P�R�V�W�D�����8���R�Y�R�M���P�D�N�H�W�L���N�R�U�L�ã�W�H�Q���M�H���+���P�R�V�W���R�]�Q�D�N�H���/�������1�����1�D�S�D�M�D�Q�M�H���+���P�R�V�W�D��obavlja 

se s adapterom koji pretvara 23���9���L�]�P�M�H�Q�L�þ�Q�L���Q�D�S�R�Q u istosmjernu napon 12V. �,�]�P�H�ÿ�X���D�G�D�S�W�H�U�D���L��

�+�� �P�R�V�W�D�� �S�R�V�W�D�Y�O�M�H�Q�� �M�H�� �S�U�H�N�L�G�D�þ�� �3�R�P�R�ü�X�� �+�� �P�R�V�W�D�� �Q�D�S�D�M�D�M�X�� �V�H oba istosmjerna motora. Iz 

�P�L�N�U�R�X�S�U�D�Y�O�M�D�þa na H �P�R�V�W���V�S�D�M�D���V�H���X�N�X�S�Q�R���ã�H�V�W���Y�R�G�L�þa ���Q�D�S�D�M�D�Q�M�H���L���X�S�U�D�Y�O�M�D�þ�N�L���V�L�J�Q�D�O�L��. Po dva 

vodi�þa za s�Y�D�N�L�� �L�V�W�R�V�P�M�H�U�Q�L�� �P�R�W�R�U�� �N�R�M�D�� �R�G�U�H�ÿ�X�M�X�� �V�P�M�H�U�� �Y�U�W�Q�M�H�� �L�V�W�Rsmjernog motora i po jedan 

�Y�R�G�L�þ �]�D���V�Y�D�N�L���L�V�W�R�V�P�M�H�U�Q�L���P�R�W�R�U���N�R�M�L���R�G�U�H�ÿ�X�M�H���E�U�]�L�Q�X���Y�U�W�Q�M�H���H�O�H�N�W�U�R�Potora. Napajanje LCD 16x2 

zaslona �Y�U�ã�L��se istosmjernim naponom od 5V s �P�L�N�U�R�X�S�U�D�Y�O�M�D�þ�D�����8���P�D�N�H�W�L���M�H���N�R�U�L�ã�Wen i2c zaslon 

�S�D�� �V�H�� �V�O�D�Q�M�H�� �L�� �S�U�L�P�D�Q�M�H�� �S�R�G�D�W�D�N�D�� �L�]�P�H�ÿ�X�� �P�L�N�U�R�X�S�U�D�Y�O�M�D�þ�D�� �L�� �]�D�V�O�R�Q�D�� �R�E�D�Y�O�M�D�� �S�R�P�R�ü�X�� �G�Y�L�M�H��

signalne linije, SDA i SCL. Za potrebe detekcije boje proizvoda na traci odabran je TCS 3200 

senzor za raspoznavanje boja. Senzor za raspoznavanje boje nap�D�M�D���V�H�� �S�U�H�N�R�� �P�L�N�U�R�X�S�U�D�Y�O�M�D�þ�D�� �V��

istosmjernim naponom od 5V���� �=�D�� �N�R�P�X�Q�L�N�D�F�L�M�X�� �L�]�P�H�ÿ�X�� �P�L�N�U�R�X�S�U�D�Y�O�M�D�þ�D�� �L�� �V�H�Q�]�R�U�D�� �]�D��

�U�D�V�S�R�]�Q�D�Y�D�Q�M�H���E�R�M�H���S�R�W�U�H�E�Q�R���M�H���ã�H�V�W���Y�R�G�L�þ�D�����=�D���S�U�H�S�R�]�Q�D�Y�D�Q�M�H���S�R�O�R�å�D�M�D���Q�D���S�R�N�U�H�W�Q�R�M���W�U�D�F�L koriste 

�V�H���þ�H�W�L�U�L���,�5���V�H�Q�]�R�U�D�����6�Y�D�N�L���,�5���V�H�Q�]�R�U���Q�D�S�D�M�D�Q���M�H prek�R���P�L�N�U�R�X�S�U�D�Y�O�M�D�þ�D���V istosmjernim naponom 

�R�G�����9�����.�R�P�X�Q�L�N�D�F�L�M�D���L�]�P�H�ÿ�X���P�L�N�U�R�X�S�U�D�Y�O�M�D�þ�D���L���V�Y�D�N�R�J�D���V�H�Q�]�R�U�D���R�E�D�Y�O�M�D se s �S�R���M�H�G�Q�L�P���Y�R�G�L�þ�H�P��

za svaki IR senzor. 
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Sl. 3.6. �(�O�H�N�W�U�L�þ�Q�D���V�K�H�P�D���P�D�N�H�W�H. 
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    �����������8�S�U�D�Y�O�M�D�þ�N�L���V�X�V�W�D�Y  

       ���������������0�M�H�U�Q�L���þ�O�D�Q�R�Y�L 

 �0�M�H�U�Q�L���þ�O�D�Q�R�Y�L���L�O�L���V�H�Q�]�R�U�L���V�X���X�U�H�ÿ�D�M�L���N�R�M�L���P�M�H�U�H���I�L�]�L�N�D�O�Q�H���Y�H�O�L�þ�L�Q�H���L���S�U�H�W�Y�D�U�D�M�X���L�K���X���V�L�J�Q�D�O��

pogodan za daljnju obradu. N�D�M�þ�H�ã�ü�H���M�H���W�R���H�O�H�N�W�U�L�þ�Q�L���V�L�J�Q�D�O. Naj�N�R�U�L�ã�W�H�Q�L�M�L �W�L�S�R�Y�L���P�M�H�U�Q�L�K���þ�O�D�Q�R�Y�D��

kod pokretnih traka su senzori pokreta. Kada proizvod �G�R�ÿ�H�� �G�R�� �P�M�H�V�W�D�� �N�R�M�H�� �M�H�� �R�]�Q�D�þ�H�Q�R��

svjetlosnom zrakom, proizvod �M�H�� �S�U�H�N�L�G�D�� �L�� �W�L�P�H�� �R�P�R�J�X�ü�X�M�H�� �V�H�Q�]�R�U�X�� �G�D�� �U�H�J�L�V�W�U�L�U�D�� �S�R�N�U�H�W���� �W�H�� �W�X��

�L�Q�I�R�U�P�D�F�L�M�X���ã�D�O�M�H���G�R���J�O�D�Y�Q�R�J���U�D�þ�X�Q�D�Oa koje prati proces proizvodnje [7]. 

 �8�� �R�Y�R�P�H�� �U�D�G�X�� �N�R�U�L�ã�W�H�Q�D�� �V�X �þ�H�W�L�U�L�� �L�Q�I�U�D�F�U�Y�H�Q�D�� �V�H�Q�]�R�U�D�����2�Y�D�M�� �P�M�H�U�Q�L�� �X�U�H�ÿ�D�M�� �Q�H�P�D�� �W�R�þ�Q�X��

proizvodnu oznaku. Zasniva �V�H�� �Q�D�� �/�0�������� �þ�L�S�X�� �L�� �,�5�� �R�G�D�ã�L�O�M�D�þu i prijamniku. Polje detekcije 

zauzima kut od 35 stupnjeva, a maksimalna udaljenost je 30cm. Na slici 3.7. prikazan je 

�L�Q�I�U�D�F�U�Y�H�Q�L���V�H�Q�]�R�U���N�R�M�L���M�H���N�R�U�L�ã�W�H�Q���X���P�D�N�H�W�L �]�D���G�H�W�H�N�F�L�M�X���S�U�H�G�P�H�W�D���Q�D���R�G�J�R�Y�D�U�D�M�X�ü�L�P���G�L�M�H�O�R�Y�L�P�D��

pokretne trake.  

 

Sl. 3.7. Infracrveni senzor s LM393 [9]. 

�2�Y�D�M�� �P�M�H�U�Q�L�� �þ�O�D�Q�� �S�U�L�S�D�G�D�� �V�N�X�S�L�Q�L�� �G�L�J�L�W�D�O�Q�L�K �L�Q�I�U�D�F�U�Y�H�Q�L�K�� �V�H�Q�]�R�U�D���� �6�O�X�å�L�� �]�D�� �G�H�W�H�N�F�L�M�X�� �S�U�L�V�X�W�Q�R�V�W�L��

predmeta ili objekta na pokretnoj traci. Posjeduje tri pina za s�S�D�M�D�Q�M�H�� �N�R�M�L�� �V�X�� �R�]�Q�D�þ�H�Q�L�� �V��

oznakama �*�1�'�����9�&�&�����2�8�7�����3�L�Q�R�Y�L���9�&�&���L���*�1�'���V�O�X�å�H���]�D���Q�D�S�D�M�D�Q�M�H���V�N�O�R�S�D�����D���S�L�Q���2�8�7���V�S�D�M�D���V�H��

na digitalni pin mikroup�U�D�Y�O�M�D�þ�D���� �2�Y�D�M�� �V�H�Q�]�R�U�� �S�R�V�M�H�G�X�M�H i zelenu svjetlosnu diodu te tako 

signalizira prisutnost proizvoda ispred senzora.  
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 �=�D���S�U�H�S�R�]�Q�D�Y�D�Q�M�H���E�R�M�H���S�U�H�G�P�H�W�D���N�R�U�L�V�W�L���V�H���P�M�H�U�Q�L���þ�O�D�Q���7�&�6�������������2�Y�D�M���P�M�H�U�Q�L���þ�O�D�Q���Q�D�S�D�M�D��

se s naponom od 2.7V do 5V, a dimenzije su mu 28.4mm x 28.4mm. Maksimalna udaljenost na 

�N�R�M�X���P�R�å�H���S�U�H�S�R�]�Q�D�W�L���E�R�M�X���R�E�M�H�N�W�D���M�H�������P�P�����D���L�G�H�D�O�Q�D���X�G�D�O�M�H�Q�R�V�W���M�H�������P�P����Na slici 3.8. prikazan 

�M�H���P�M�H�U�Q�L���þ�O�D�Q���]�D���S�U�H�S�R�]�Q�D�Y�D�Q�M�H���E�R�M�H���7�&�6���������� 

 

Sl. 3.8�����7�&�6�����������P�M�H�U�Q�L���þ�O�D�Q���]�D���S�U�H�S�R�]�Q�D�Y�D�Q�M�H���E�R�M�H���>�����@. 

TCS 3200 je senzor za prepoznavanje boje koji pretvara svjetlost u frekvenciju. Ovaj senzor 

�S�R�V�M�H�G�X�M�H���G�H�V�H�W���S�L�Q�R�Y�D�����ý�H�W�L�U�L���S�L�Q�D���V�H���N�R�U�L�V�W�H���]�D���Q�D�S�D�M�D�Q�M�H�����7�R���V�X���G�Y�D���*�1�'���L���S�R���G�Y�D���9�'�'���S�L�Q�D����

�3�L�Q�R�Y�L�� �6������ �6������ �6������ �6������ �2�8�7���� �2�(�� �N�R�U�L�V�W�H�� �V�H�� �]�D�� �X�S�U�D�Y�O�M�D�Q�M�H�� �L�� �S�R�G�H�ã�D�Y�D�Q�M�H�� �P�M�H�U�Q�R�J�D�� �þ�O�D�Q�D�� Ovaj 

senzor ima polje 8x8 u kojem se nalaze foto diode. �6�Y�D�N�L���I�L�O�W�H�U���S�R�V�M�H�G�X�M�H���ã�H�V�Q�D�H�V�W���I�R�W�R���G�L�R�G�D�����D���W�L��

filteri su plavi, zeleni, crveni i bez boje. �2�þ�L�W�D�Y�D�Q�M�H�P �R�Y�L�K�� �I�L�O�W�H�U�D�� �P�R�J�X�ü�H�� �M�H�� �S�U�L�E�O�L�å�Q�R�� �R�G�U�H�G�L�W�L��

RBG vrijednost boje predmeta koji se nalazi ispred senzora�����3�R�P�R�ü�X���5�*�%���Y�U�L�M�H�G�Q�R�V�W�L���P�R�J�X�ü�H���M�H��

�G�H�W�H�N�W�L�U�D�W�L�� �E�L�O�R�� �N�R�M�X�� �Q�L�M�D�Q�V�X�� �E�R�M�H�� �L�� �S�U�H�Q�L�M�H�W�L�� �W�R�þ�Q�R�� �W�X�� �Q�L�M�D�Q�V�X�� �Q�D�� �U�D�þ�X�Q�D�O�R�� Senzor TCS3200 je 

izrazito osjetljiv na osvjetljenje prostorije �W�H���M�H�� �L�]�� �W�R�J�� �U�D�]�O�R�J�D�� �Q�D�S�U�D�Y�O�M�H�Q�R�� �R�G�J�R�Y�D�U�D�M�X�ü�H�� �N�X�ü�L�ã�W�H 

�S�R�P�R�ü�X���N�R�M�H�J���V�H���Q�D�V�W�R�M�L���P�L�Q�L�P�D�O�L�]�L�U�D�W�L���X�W�M�H�F�D�M���Y�D�Q�M�V�N�R�J���R�V�Y�M�H�W�O�M�H�Q�M�D���Q�D���R�þ�L�W�D�Q�X���Y�U�L�M�H�G�Q�R�V�W�L���E�R�M�H. 

Na slici 3.9. prikazan je funkcijski blok dijagram TCS�����������P�M�H�U�Q�R�J���þ�O�D�Q�D�� 

 

Sl. 3.9�����)�X�Q�N�F�L�M�V�N�L���E�O�R�N���G�L�M�D�J�U�D�P���7�&�6�������������P�M�H�U�Q�R�J���þ�O�D�Q�D���>�����@. 
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Sve foto diode istih boja su povezane u paralelu. S pinovima S2 i S3 odabiremo koja grupa foto 

�G�L�R�G�D���ü�H���E�L�W�L���D�N�W�L�Y�Q�D�����'�L�P�H�Q�]�L�M�H���I�R�W�R���G�L�R�G�D���V�X��������µm x 110µm. 

       ���������������,�]�Y�U�ã�Q�L���þ�O�D�Q�R�Y�L 

 �,�]�Y�U�ã�Q�L�� �V�H�Q�]�R�U�L�� �L�O�L�� �D�N�W�X�D�W�R�U�L�� �V�X�� �X�U�H�ÿ�D�M�L�� �N�R�M�L�� �S�U�H�W�Y�D�U�D�M�X�� �H�O�H�N�W�U�L�þ�Qe i fluidne ulaze u 

me�K�D�Q�L�þ�N�H�� �L�]�O�D�]�H�� �N�D�R�� �ã�W�R�� �V�X�� �S�R�]�L�F�L�M�D���� �V�L�O�D�� �L�O�L�� �P�R�P�H�Q�W�� Aktuatori kontinuirano pretvaraju 

�H�O�H�N�W�U�L�þ�Q�X���H�Q�H�U�J�L�M�X�����L�O�L���Q�H�N�X���G�U�X�J�X�������X���P�H�K�D�Q�L�þ�N�X���H�Q�H�U�J�L�M�X�����(�O�H�N�W�U�R�P�D�J�Q�H�W�V�N�L���D�N�W�X�D�W�R�U�L���S�U�H�W�Y�D�U�D�M�X��

�H�Q�H�U�J�L�M�X���H�O�H�N�W�U�R�P�D�J�Q�H�W�V�N�R�J���S�R�O�M�D���X���P�H�K�D�Q�L�þ�N�X���H�Q�H�U�J�L�M�X���N�R�M�D���J�H�Q�H�U�L�U�D���N�U�Htanje. Elektromagnetski 

�D�N�W�X�D�W�R�U�L�� �V�X�� �S�R�J�R�G�Q�L�� �]�D�� �Ä�V�U�H�G�Q�M�H�³�� �S�R�J�R�Q�V�N�H�� �P�R�P�H�Q�W�H�� �L�� �V�L�O�H���� �3�Q�H�X�P�D�W�V�N�L�� �D�N�W�X�D�W�R�U�L�� �S�U�H�W�Y�D�U�D�M�X��

energiju koju daje pritisak zraka u kretanje. Pneumatski aktuatori su pogodni za manje kretnje. 

�+�L�G�U�D�X�O�L�þ�Q�L�� �D�N�W�X�D�W�R�U�L�� �S�U�H�W�Y�D�Uaju energiju pri�W�L�V�N�D�� �W�R�N�D�� �W�H�N�X�üine u kretanje. Pogodni su za 

generiranje velikih sila. Piezo �H�O�H�N�W�U�L�þ�Q�L���D�N�W�X�D�W�R�U�L���S�U�H�W�Y�D�U�D�M�X���H�O�H�N�W�U�R�V�W�D�W�L�þ�N�X���H�Q�H�U�J�L�M�X���X���S�R�P�L�F�D�Q�M�H��

�S�R�Y�U�ã�L�Q�H�����3�R�J�R�G�Q�L���V�X���]�D���P�D�O�H���N�U�H�W�Q�M�H���L���V�U�H�G�Q�M�H���Y�H�O�L�þ�L�Q�H [12]. 

 

Sl. 3.10. Funkcijski dijagram aktuatora [12]. 

�$�N�W�X�D�W�R�U�L�� �V�H�� �G�L�M�H�O�H�� �Q�D�� �H�O�H�N�W�U�R�P�H�K�D�Q�L�þke, aktuatore koji koriste snagu fluida, pneumatski. 

�3�U�L�P�M�H�U�L�� �H�O�H�N�W�U�R�P�H�K�D�Q�L�þ�N�L�K�� �D�N�W�X�D�W�R�U�D�� �V�X�� �L�V�W�R�V�P�M�H�U�Q�L�� �L�� �L�]�P�M�H�Q�L�þ�Q�L�� �P�R�W�R�U���� �N�R�U�D�þ�Q�L�� �P�R�W�R�U���� �V�H�U�Y�R��

motor. Aktuatori koji koriste snagu fluida su ventili i pumpe, a pneumatski aktuatorima pripadaju 

regulacijski ventili i zasuni [12]. 

�,�V�W�R�V�P�M�H�U�Q�L���P�R�W�R�U���M�H���H�O�H�N�W�U�R�P�H�K�D�Q�L�þ�N�L���X�U�H�ÿ�D�M���N�R�M�L���L�V�W�R�V�P�M�H�U�Q�X���V�W�U�X�M�X���S�U�Htvara u rotacijsko 

gibanje. �.�O�D�V�L�þ�Q�L���L�V�W�R�V�P�M�H�U�Q�L���P�R�W�R�U���V�H���V�D�V�W�R�M�L���R�G���U�R�W�L�U�D�M�X�ü�H���D�U�P�D�W�X�U�H���N�R�M�D���M�H���R�E�O�L�N�R�Y�D�Q�D���X���R�E�O�L�N�X��

elektromagneta s dva pola �L�� �R�G�� �V�W�D�W�R�U�D�� �N�R�M�H�J�D�� �þ�L�Q�H�� �G�Y�D�� �S�H�U�P�D�Q�H�Q�W�Q�D�� �P�D�J�Q�H�W�D���� �.�U�D�M�H�Y�L�� �Q�D�P�R�W�D��
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�D�U�P�D�W�X�U�H�� �V�S�R�M�H�Q�L�� �V�X�� �Q�D�� �U�R�W�D�F�L�M�V�N�L�� �S�U�H�N�L�G�D�þ���� �N�R�P�X�W�D�W�R�U���� �N�R�M�L�� �S�U�L�O�L�N�R�P�� �V�Y�D�N�R�J�� �R�N�U�H�W�D�M�D�� �U�R�W�R�U�D��

�G�Y�D�S�X�W���P�L�M�H�Q�M�D���V�P�M�H�U���W�R�N�D���V�W�U�X�M�H���N�U�R�]���D�U�P�D�W�X�U�Q�L���Q�D�P�R�W���V�W�Y�D�U�D�M�X�ü�L���W�D�N�R���P�R�P�H�Q�W���N�R�M�L���]�D�N�U�H�ü�H���U�R�W�R�U��

[14]. 

 

Sl. 3.11. Funkcijski dijagram aktuatora [15]. 

�8�� �R�Y�R�P�H�� �S�U�R�M�H�N�W�X�� �N�R�U�L�ã�W�H�Q�D su �G�Y�D�� �H�O�H�N�W�U�L�þ�Q�D�� �P�R�W�R�U�D �N�D�R�� �D�N�W�X�D�W�R�U�L���� �.�R�U�L�ã�W�H�Q�L��su 

istosmjerni motori nazivnog napona 12V. �2�E�D�� �P�R�W�R�U�D�� �S�R�N�U�H�ü�X�� �S�R�N�U�H�W�Q�H�� �W�U�D�N�H �N�D�R�� �ã�W�R�� �M�H��

prikazano na slici 3.1. Motori su napajani preko H-mosta L298N, te su upravljani s 

�P�L�N�U�R�X�S�U�D�Y�O�M�D�þ�R�P���� �3�R�P�R�ü�X��H-�P�R�V�W�D�� �P�R�J�X�ü�H�� �M�H�� �S�U�L�O�D�J�R�ÿ�D�Y�D�W�L�� �E�U�]�L�Q�X�� �Y�U�W�Q�M�H�� �P�R�W�R�U�D, te samim 

time prila�J�R�ÿ�D�Y�D�W�L�� �E�U�]�L�Q�X�� �S�R�N�U�H�W�Q�L�K�� �W�U�D�N�D�� Na slici 3.12. prikazana je shema spajanja oba 

istosmjerna motora na H-most L298N, te pinovi preko kojih je H-most spojen s Arduino Mega 

2560. 

 

Sl. 3.12. Shema spajanja istosmjernih motora na H-most L298N i na Arduino. 
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       ���������������0�L�N�U�R�X�S�U�D�Y�O�M�D�þ 

�0�L�N�U�R�X�S�U�D�Y�O�M�D�þ�� �M�H�� �P�L�N�U�R�U�D�þ�X�Q�D�O�R�� �]�D�G�X�å�H�Q�R�� �]�D�� �X�S�U�D�Y�O�M�D�Q�M�H�� �L�� �N�R�Q�W�U�R�O�X�� �R�G�U�H�ÿ�H�Q�L�K�� �S�U�R�F�H�V�D����

�0�L�N�U�R�X�S�U�D�Y�O�M�D�þ�L�� �L�P�D�M�X�� �Y�U�O�R�� �U�D�V�S�U�R�V�W�U�D�Q�M�H�Q�X�� �S�U�L�P�M�H�Q�X�� �X�� �U�D�]�O�L�þ�L�W�L�P�� �X�U�H�ÿ�D�M�L�P�D�� �L�� �V�X�V�W�D�Y�L�P�D���� U 

�P�L�N�U�R�X�S�U�D�Y�O�M�D�þ�L�P�D�� �V�X�� �L�Q�W�H�J�U�L�U�D�Q�L�� �P�L�N�U�R�S�U�R�F�H�V�R�U���� �G�L�J�L�W�D�O�Q�L�� �L�� �D�Q�D�O�R�J�Q�L�� �X�O�D�]�L�� �L�� �Lzlazi, digitalni 

�V�D�W�R�Y�L���� �E�U�R�M�D�þ�L���� �R�V�F�Llatori, memorija, komunikacijski sklopovi i drugi dodaci. Proizvode se u 

rasponu od malih 4 bitnih procesora s �R�J�U�D�Q�L�þ�H�Q�L�P���P�R�J�X�ü�Q�R�V�W�L�P�D���S�D���V�Y�H���G�R���������E�L�W�Q�L�K���S�U�R�F�H�V�R�U�D��

relativno �Y�H�O�L�N�L�K�� �E�U�]�L�Q�D���� �3�U�L�O�L�N�R�P�� �R�G�D�E�L�U�D�� �P�L�N�U�R�X�S�U�D�Y�O�M�D�þ�D�� �P�R�U�D�P�R�� �Y�R�G�L�W�L�� �U�D�þ�X�Q�D�� �G�D�� �V�H�� �L�]�D�Eere 

�Q�D�M�H�N�R�Q�R�P�L�þ�Q�L�M�L���P�L�N�U�R�X�S�U�D�Y�O�M�D�þ���N�R�M�L���ü�H���P�R�ü�L���]�D�G�R�Y�R�O�M�L�W�L���R�E�D�Y�O�M�D�Q�M�H���å�H�O�M�H�Q�L�K���]�D�G�D�W�D�N�D��  

�$�U�G�X�L�Q�R�� �M�H�� �R�S�H�Q�� �V�R�X�U�F�H�� �S�O�D�W�I�R�U�P�D�� �]�D�� �N�U�H�L�U�D�Q�M�H�� �H�O�H�N�W�U�R�Q�L�þ�N�L�K�� �S�U�R�W�R�W�L�S�R�Y�D�� �E�D�]�L�U�D�Q�D�� �Q�D��

�V�N�O�R�S�R�Y�O�M�X�� �L�� �S�U�R�J�U�D�P�V�N�R�P�� �S�D�N�H�W�X�� �N�R�M�L�� �M�H�� �I�O�H�N�V�L�E�L�O�D�Q�� �L�� �M�H�G�Q�R�V�W�D�Y�D�Q�� �]�D�� �N�R�U�L�ã�W�H�Q�M�H����Arduino 

�R�P�R�J�X�ü�D�Y�D�� �M�H�G�Q�R�V�W�D�Y�Q�R�� �S�R�Y�H�]�L�Y�D�Q�M�H�� �H�O�H�N�W�U�R�Q�L�þ�N�L�K�� �L�� �V�R�I�W�Y�H�U�V�N�L�K�� �N�R�P�S�R�Q�H�Q�W�L�� �R�G�� �N�R�M�L�K�� �V�H�� �P�R�J�X��

�U�D�]�Y�L�W�L���M�H�G�Q�R�V�W�D�Y�Q�L���L���V�O�R�å�H�Q�L���S�U�R�M�H�N�W�L�����6�U�F�H���D�U�G�X�L�Q�D���M�H���P�L�N�U�R�X�S�U�D�Y�O�M�D�þ���>�����@�� 

�8�� �R�Y�R�P�H�� �S�U�R�M�H�N�W�X�� �N�R�U�L�ã�W�H�Qa je �P�L�N�U�R�X�S�U�D�Y�O�M�D�þ�N�D�� �S�O�R�þ�L�F�D�� �$�U�G�X�L�Q�R�� �0�H�J�D�� ��������. Ovaj 

mi�N�U�R�X�S�U�D�Y�O�M�D�þ�� �L�P�D�� �ã�L�U�R�N�X�� �S�U�L�P�M�H�Q�X�� �L�� �E�U�R�M�Q�H�� �P�R�J�X�ünosti. Odlikuje s�H�� �M�H�G�Q�R�V�W�D�Y�Q�R�ã�ü�X��

�S�U�R�J�U�D�P�L�U�D�Q�M�D���� �+�D�U�G�Y�D�U�H�� �R�Y�R�J�D�� �P�L�N�U�R�X�S�U�D�Y�O�M�D�þ�D�� �V�D�V�W�R�M�L�� �V�H�� �R�G�� �S�O�R�þ�L�F�H�� �R�W�Y�R�U�H�Q�R�J koda. Bitna 

�N�R�Q�F�H�S�F�L�M�D�� �$�U�G�X�L�Q�D�� �M�H�� �P�R�J�X�ü�Q�R�V�W�� �S�R�Y�Hzivanja na niz drugih izmjenjivih dodatnih modula 

poznatih kao shields.  

�7�(�+�1�,�ý�.�(���.�$�5�$�.�7�(�5�,�6�7�,�.�( Atmega 2560 

Operativni napon 5V 

�8�O�D�]�Q�L���Q�D�S�R�Q���S�U�H�S�R�U�X�þ�H�Qo vanjsko napajanje 

�S�O�R�þ�L�F�H) 

7-12V 

�8�O�D�]�Q�L���Q�D�S�R�Q���J�U�D�Q�L�þ�Q�L�� 6-20V 

Digitalni I/O pinovi �������R�G���þ�H�J�D���������S�R�G�U�å�D�Y�D���3�:�0�� 

Analogni ulazni pinovi 16 

DC jakost struje po I/O pinu 20mA 

DC jakost struje za 3.3V pinove 50mA 

Flash memorija �������N�%���R�G���þ�H�J�D�����N�%���]�D���E�R�R�W�O�R�D�G�H�U 

SRAM 8kB 

EEPROM 4kB 

Brzina sata 16MHz 

�3�L�Q���V���X�J�U�D�ÿ�H�Q�R�P���O�H�G���G�L�R�G�R�P 13 

Duljina 101.52 mm 

�â�L�U�L�Q�D 53.3 mm 
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�7�H�å�L�Q�D 37g 

Tablica 3.1. �7�H�K�Q�L�þ�N�H���N�D�U�D�N�W�H�U�L�V�W�L�N�H���$�U�G�X�L�Q�R���0�H�J�D�������������>�����@. 

�0�L�N�U�R�X�S�U�D�Y�O�M�D�þ�N�D�� �S�O�R�þ�L�F�D��Arduino Mega 2560 posjeduje 54 digitalna ulaza/izlaza od 

�N�R�M�L�K���V�H���������P�R�J�X���N�R�U�L�V�W�L�W�L���N�D�R���S�X�O�V�Q�R���ã�L�U�L�Q�V�N�L���P�R�G�X�O�L�U�D�Q�L�����3�:�0�����L�]�O�D�]�L�����������D�Q�D�O�R�J�Q�L�K���X�O�D�]�D����16 

MHz kristal oscilator, USB prik�O�M�X�þ�D�N za komunikaciju �V���S�U�L�S�D�G�D�M�X�ü�R�P���H�O�H�N�W�U�R�Q�L�N�R�P���L���S�U�L�N�O�M�X�þ�D�N��

�]�D�� �Q�D�S�D�M�D�Q�M�H�� �V�� �S�U�L�S�D�G�D�M�X�ü�L�P�� �V�W�D�E�L�O�L�]�D�W�R�U�R�P�� �Q�D�S�R�Q�D. �$�W�P�H�J�D�� ���������� �V�D�G�U�å�L�� ������ KB memorije od 

kojih se 8 �.�%�� �N�R�U�L�V�W�L�� �]�D�� �E�R�R�W�O�R�D�G�H�U���� �8�S�U�D�Y�O�M�D�þ�N�L�� �S�U�R�J�U�D�P�� �V�H�� �Q�D�O�D�]�L�� �X�� �I�O�D�V�K�� �P�H�P�R�U�L�M�L����SRAM 

memorija �V�O�X�åi za spremanje varijabli tije�N�R�P���U�D�G�D���L���V�D�G�U�å�L�������.�%�����2�Y�D�M���P�L�N�U�R�X�S�U�D�Y�O�M�D�þ���V�D�G�U�å�L������

KB EEPROM memorije koja je trajno pohranjena. Svaki o�G���S�L�Q�R�Y�D���U�D�G�H���Q�D�����9���L���V�Y�D�N�L���P�R�å�H���G�D�W�L��

do maksimalno 40 mA [18]. 

Na slici 3.13. prikazana je �P�L�N�U�R�X�S�U�D�Y�O�M�D�þ�N�D�� �S�O�R�þ�L�F�D Arduino Mega 2560, te su prikazani svi 

dijelovi iste. 

 

Sl. 3.13. Arduino Mega 2560 [18]. 

      ���������������'�R�S�X�Q�V�N�L���þ�O�D�Q�R�Y�L 

LCD 16x2 i2c je zaslon �N�R�M�L���P�R�å�H���S�U�L�N�D�]�L�Y�D�W�L���������]�Q�D�N�R�Y�D���X���G�Y�D���U�H�G�D����Radni napon ovoga 

�G�L�V�S�O�H�M�D���M�H�����9���'�&���� �'�L�V�S�O�H�M���V�D�G�U�å�L���G�Y�D���U�H�J�L�V�W�U�D���� �&ommand i Data. Command registar pohranjuje 

�L�V�N�O�M�X�þ�L�Y�R�� �Q�D�U�H�G�E�H�� �N�R�M�H�� �V�X�� �P�X�� �]�D�G�D�Q�H�� �Q�S�U���� �E�U�L�V�D�Q�M�H�� �W�U�H�Q�X�W�Q�R�J�� �V�D�G�U�å�D�M�D�� �]�D�V�O�R�Q�D���� �S�R�V�W�D�Y�O�M�D�Q�M�H��

kursora, kontrola zaslona. Data registar pohranjuje podatke koji se moraju prikazati na LCD 

�]�D�V�O�R�Q�X���� �,���F���S�U�H�W�Y�D�U�D�þ���V�H���N�R�Uisti zbog jednostavnosti primjene unutar programskog koda i broja 
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�S�L�Q�R�Y�D���S�R�W�U�H�E�Q�L�K���]�D���N�R�P�X�Q�L�N�D�F�L�M�X�����,���F���S�U�H�W�Y�D�U�D�þ���V�D�G�U�å�L�������X�O�D�]�Q�D���S�L�Q�D���R�G���N�R�M�L�K���V�X���G�Y�D���Q�D�S�D�M�D�Q�Me, 

a preostala dva podatkovna te 16 izlaznih pinova od kojih se 8 koriste za komunikaciju s LCD 

zaslonom [19]. 

 

Sl. 3.14. LCD 16x2 i2c [20]. 
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4. �3�5�(�'�/�2�ä�(�1�$���3�5�2�*�5�$�0�6�.�$ �5�-�(�â�(�1�-�$ 

     4.1. Algoritam upravljanja  

�8�� �P�D�W�H�P�D�W�L�F�L�� ���� �U�D�þ�X�Q�D�U�V�W�Y�X���� �O�L�Q�J�Y�L�V�W�L�F�L�� �L�� �V�U�R�G�Q�L�P�� �G�L�V�F�L�S�O�L�Q�D�P�D���� �D�O�J�R�U�L�W�D�P�� �L�O�L�� �S�R�V�W�X�S�D�N�� �M�H��

�N�R�Q�D�þ�D�Q�� �V�O�L�M�H�G�� �G�R�E�U�R�� �G�H�I�L�Q�L�U�D�Q�L�K�� �Q�D�U�H�G�E�L�� �]�D���R�V�W�Y�D�U�H�Q�M�H�� �]�D�G�D�W�N�D���� �N�R�M�L�� �ü�H�� �]�D�� �G�D�Q�R�� �S�R�þ�H�W�Q�R�� �V�W�D�Q�M�H��

�W�H�U�P�L�Q�L�U�D�W�L�� �X�� �G�H�I�L�Q�L�U�D�Q�R�P�� �N�R�Q�D�þ�Q�R�P�� �V�W�D�Q�M�X���� �0�R�G�H�U�Q�R�� �U�D�þ�X�Q�D�U�V�W�Y�R�� �M�H�� �Q�H�]�D�P�L�V�O�L�Y�R�� �E�H�]�� �S�U�L�P�M�H�Q�H��

�D�O�J�R�U�L�W�D�P�D�����Q�M�L�K�R�Y�H���P�D�W�H�P�D�W�L�þ�N�H���D�Q�D�O�L�]�H���W�H���S�R�V�W�X�S�F�L�P�D���X�E�U�]�D�Y�D�Q�M�D �Q�M�L�K�R�Y�D���L�]�Y�R�ÿ�H�Q�M�D��[13].  

 

Sl. 4.1. Algoritam upravljanja. 

Na slici 4.1. prikazan je algoritam upravljanja maketom za sortiranje proizvoda prema boji. 

�0�D�N�H�W�D���P�R�U�D���E�L�W�L���V�S�R�M�H�Q�D���V���U�D�þ�X�Q�D�O�R�P�����8�S�U�D�Y�O�M�D�Q�M�H���P�D�N�H�W�R�P���P�R�J�X�ü�H���M�H���M�H�G�L�Q�R���V���3�&���D�S�O�L�N�D�F�L�M�R�P����

�3�U�L�� �S�R�N�U�H�W�D�Q�M�X�� �P�D�N�H�W�H���� �S�U�Y�R�� �M�H�� �S�R�W�U�H�E�Q�R�� �R�G�D�E�U�D�W�L�� �Q�D�þ�L�Q�� �U�D�G�D�� �Pakete koji se odabire u PC 

aplikaciji�����0�D�N�H�W�D���P�R�å�H���U�D�G�L�W�L���X���G�Y�D���Q�D�þ�L�Q�D���U�D�G�D�����3�U�Y�L���Q�D�þ�L�Q���U�D�G�D���M�H���U�X�þ�Q�L�����D���G�U�X�J�L���D�X�W�R�P�D�W�V�N�L�����8��

�U�X�þ�Q�R�P���Q�D�þ�L�Q�X�� �U�D�G�D���� �P�R�J�X�ü�H�� �M�H�� �X�S�U�D�Y�O�M�D�W�L�� �W�U�D�N�R�P�� �S�R�P�R�ü�X�� �3�&�� �D�S�O�L�N�D�F�L�M�H. Pri automatskom 

�Q�D�þ�L�Q�X�� �U�D�G�D���� �S�U�Y�R�� �M�H�� �S�R�W�U�H�E�Q�R�� �L�]�D�E�U�D�W�L�� �E�R�M�X�� �N�R�M�X�� �å�H�O�L�P�R�� �V�R�U�W�L�U�D�W�L���� �1�D�N�R�Q�� �R�G�D�E�L�U�D�� �E�R�M�H���� �G�D�O�M�Q�M�L��
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�D�X�W�R�P�D�W�V�N�L�� �U�D�G�� �V�H�� �S�R�N�U�H�ü�H�� �S�U�L�W�L�V�N�R�P�� �Q�D�� �W�L�S�N�X�� �]a pokretanje prve trake. Ako je odabrana boja 

�M�H�G�Q�D�N�D���R�þ�L�W�D�Q�R�M���E�R�M�L�����S�U�R�L�]�Y�R�G���V�H���ã�D�O�M�H���Q�D���G�U�X�Joj traci u desnu stranu. Ako �M�H���S�U�R�L�]�Y�R�G���U�D�]�O�L�þ�L�W�H��

boje od odabran�H���E�R�M�H�����S�U�R�L�]�Y�R�G���V�H���ã�D�O�M�H���Q�D���G�U�X�J�R�M���W�U�D�F�L���X���O�L�M�H�Y�X���V�W�U�D�Q�X�����.�D�G�D���S�U�R�L�]�Y�R�G���S�U�L�M�H�ÿ�H���V��

�S�U�Y�H���W�U�D�N�H���Q�D���G�U�X�J�X�����S�U�Y�D���W�U�D�N�D���V�H���]�D�X�V�W�D�Y�O�M�D�����W�H���V�H���S�R�Q�R�Y�Q�R���S�R�N�U�H�ü�H���N�D�G�D���S�U�R�L�]�Y�R�G���Q�D�S�X�V�W�L���G�U�X�J�X��

�W�U�D�N�X���� �1�D�� �P�D�N�H�W�L�� �S�R�V�W�R�M�H�� �G�Y�D�� �Ä�V�S�U�H�P�Q�L�N�D�³�� �X�� �N�R�M�H�� �S�D�G�D�� �S�U�R�L�]�Y�R�G�� �Q�D�N�R�Q �Q�D�S�X�ã�W�D�Qja druge trake. 

Ako je bilo koji od spremnika uklonjen, dolazi automatski do zaustavljanja cijele makete, te je 

�S�R�W�U�H�E�Q�R���S�R�Q�R�Y�Q�R���R�G�D�E�U�D�W�L���Q�D�þ�L�Q���U�D�G�D���L���S�R�Q�R�Y�Q�R���S�R�N�U�H�Q�X�W�L���P�D�N�H�W�X���� 

    4.2. Nadzor i upravljanje 

Aplikacija za nadzor i upravljanje je programska �S�R�G�U�ã�N�D�� �N�R�M�D�� �R�P�R�J�X�ü�D�Y�D�� �S�U�L�N�X�S�O�M�D�Q�M�H��

�S�R�G�D�W�D�N�D�� �L�]�� �P�L�N�U�R�X�S�U�D�Y�O�M�D�þ�D�� �L�� �V�O�D�Q�M�H�� �X�S�U�D�Y�O�M�D�þ�N�L�K�� �Q�D�U�H�G�E�L�� Dva glavna zahtjeva koja mora 

�L�V�S�X�Q�L�W�L���V�Y�D�N�D���D�S�O�L�N�D�F�L�M�D���]�D���Q�D�G�]�R�U���L���X�S�U�D�Y�O�M�D�Q�M�H���V�X���]�D�G�R�Y�R�O�M�D�Y�D�M�X�ü�L���U�D�G���V�N�O�R�S�R�Y�O�M�D���L���S�U�R�J�U�D�P�V�N�H��

�S�R�G�U�ã�N�H�� �W�H���X�þ�L�Q�N�R�Y�L�W�R�� �L�� �V�L�J�X�U�Q�R�� �N�R�U�L�ã�W�H�Q�M�H�� �3�U�L�N�X�S�O�M�H�Q�L�� �S�R�G�D�F�L�� �V�H�� �S�U�L�O�D�J�R�ÿ�D�Y�D�M�X�� �W�H�� �V�H�� �Q�D�M�þ�H�ã�ü�H��

�S�U�L�N�D�]�X�M�X���J�U�D�I�L�þ�N�L���U�D�G�L���E�U�å�H�J���L���O�D�N�ã�H�J���S�U�H�J�O�H�G�D�� 

Aplikacija �W�U�H�E�D�� �R�P�R�J�X�ü�L�W�L u svakom trenutku nadzor rada makete �Q�D�� �ã�W�R�� �M�H�G�Q�R�V�W�D�Y�Q�L�M�L��

�Q�D�þ�L�Q�� �3�R�W�U�H�E�Q�R�� �M�H�� �J�U�D�I�L�þ�N�L�� �S�U�L�N�D�]�D�W�L�� �S�U�R�P�M�H�Q�H�� �U�D�G�D�� �S�R�N�U�H�W�Q�L�K�� �W�U�D�N�D���� �,�G�H�D�O�Q�R�� �U�M�H�ã�H�Q�M�H�� �E�L�O�R�� �E�L��

prikazivanje promjene �V�W�D�Q�M�D�� �S�R�N�U�H�W�Q�H�� �W�U�D�N�H�� �N�R�U�L�ã�W�H�Q�M�H�P animacije, ali u ovoj aplikaciji to je 

ri�M�H�ã�H�Q�R�� �S�U�R�P�M�H�Q�R�P�� �E�R�M�H�� Nadalje, p�R�W�U�H�E�Q�R�� �M�H�� �S�U�L�N�D�]�D�W�L�� �R�þ�L�W�D�Q�X�� �E�R�M�X�� �V�D�� �V�H�Q�]�R�U�D���� �2�þ�L�W�D�Q�D�� �E�R�M�D��

�L�V�S�L�V�X�M�H���V�H���W�H�N�V�W�X�D�O�Q�R���ã�W�R���M�H���G�R�V�W�D���S�U�H�J�O�H�G�Q�R�����%�U�R�M�D�þ�L���S�U�H�G�P�H�W�D���N�R�M�L���V�X���Q�D�S�X�V�W�L�O�L���P�D�N�H�W�X���S�U�L�N�D�]�D�Q�L��

su brojevima. 

�$�S�O�L�N�D�F�L�M�D�� �W�U�H�E�D�� �R�P�R�J�X�ü�L�W�L�� �X�S�U�D�Y�O�M�D�Q�M�H�� �P�D�N�H�W�R�P�� �Q�D�� �M�H�G�Q�R�V�W�D�Y�D�Q�� �Q�D�þ�L�Q���� �0�D�N�H�W�D�� �P�R�U�D��

�V�D�G�U�å�D�Y�D�W�L���G�Y�D���Q�D�þ�L�Q�D���U�D�G�D���W�H���M�H���S�R�W�U�H�E�Q�R���R�P�R�J�X�ü�L�W�L���S�U�R�P�M�H�Q�H���Q�D�þ�L�Q�D���U�D�G�D�����6�Y�D�N�D���S�R�N�U�H�W�Q�D���W�U�Dka 

�P�R�U�D���V�H���P�R�ü�L���S�R�N�U�H�W�D�W�L���]�D�V�H�E�Q�R�����3�R�W�U�H�E�Q�R���M�H���Q�D�S�U�D�Y�L�W�L���G�L�R���]�D���R�G�D�E�L�U���E�R�M�H���N�R�M�D���ü�H���V�H���V�H�O�H�N�W�L�U�D�W�L�� 

Na slici 4.2. prikazana je blok shema aplikacije za nadzor i upravljanje. Navedeni su svi dijelovi 

koje aplikacija za nadzor i upravljanje mora posjedovati �G�D���E�L���X�V�S�M�H�ã�Q�R���R�E�D�Y�O�M�D�O�D���V�Y�R�M�X���I�X�Q�N�F�L�M�X����

�$�S�O�L�N�D�F�L�M�D�� �S�R�þ�L�Q�M�H s uspostavljanjem komunikacije, te provjerom ispravnosti paketa. Sl�M�H�G�H�ü�L��

�N�R�U�D�N���M�H���L�]�E�R�U���Q�D�þ�L�Q�D���U�D�G�D���P�D�N�H�W�H�����S�D���R�G�D�E�L�U���E�R�M�H���D�N�R���V�H���R�G�D�E�U�D�R���D�X�W�R�P�D�W�V�N�L���Q�D�þ�L�Q���U�D�G�D�������6�O�L�M�H�G�L��

pokretanje trake u jednom �R�G���Q�D�þ�L�Q�D���U�D�G�D���� �3�R�W�U�H�E�Q�R���M�H���S�U�L�N�D�]�D�W�L���U�H�]�X�O�W�D�W�H���U�D�G�D���P�D�N�H�W�H���� �D���R�Q�L���V�H��

�S�U�L�N�D�]�X�M�X���L�V�S�L�V�R�P���R�þ�L�W�D�Q�H���E�R�M�H���L���E�U�R�M�D�þ�D���� 
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Sl. 4.2. Blok shema aplikacije za nadzor i upravljanje. 

    �����������,�P�S�O�H�P�H�Q�W�D�F�L�M�D���X�S�U�D�Y�O�M�D�þ�N�R�J���D�O�J�R�U�L�W�P�D���X���P�L�N�U�R�X�S�U�D�Y�O�M�D�þ 

Za programiranje Ard�X�L�Q�R�� �S�O�R�þ�L�F�D�� �S�R�W�U�H�E�Q�R�� �M�H�� �L�Q�V�W�D�O�L�U�D�W�L�� �$�U�G�X�L�Q�R�� �,�'�(�� �V�R�I�W�Y�H�U�V�N�L�� �S�D�N�H�W����

Softver Arduino IDE je �R�S�H�Q�� �V�R�X�U�F�H�� �W�L�S�D�� �L�� �U�D�G�L�� �Q�D�� �U�D�]�O�L�þ�L�W�L�P platformama (Windows, Mac, 

Linux)[21]. 

 

Sl. 4.3. Softverski paket Arduino IDE [22]. 
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�3�U�R�J�U�D�P�L�U�D�Q�M�H�� �$�U�G�X�L�Q�D�� �R�E�D�Y�O�M�D�� �V�H�� �X�� �S�U�L�O�D�J�R�ÿenoj verziji C++ programskog jezika. Arduino 

program sastoji se od dva osnovna dijela koja su setup() i loop(). U setup() dijelu obavlja se 

�G�H�N�O�D�U�L�U�D�Q�M�H�� �X�O�D�]�D�� �L�� �L�]�O�D�]�D���� �N�R�P�X�Q�L�N�D�F�L�M�H�� �V�� �U�D�þ�X�Q�D�O�R�P �L�� �V�O�L�þ�Q�L�� �L�Q�L�F�L�M�D�O�L�]�D�F�L�M�V�N�L�� �S�R�V�W�X�S�F�L. Loop() 

dio koda se stalno ponavlja �L�� �X�� �Q�M�H�P�X�� �V�H�� �G�H�I�L�Q�L�U�D�� �N�R�U�L�V�Q�L�þ�N�D�� �D�S�O�L�N�D�F�L�M�D�� �]�D�M�H�G�Q�R�� �V�� �S�U�H�N�L�G�Q�L�P��

rutinama [23]. 

 

Sl. 4.4�����$�O�J�R�U�L�W�D�P���L�]�Y�U�ã�D�Y�D�Q�M�D���$�U�G�X�L�Q�R���S�U�R�J�U�D�P�D���>�����@�� 

�,�V�W�R�V�P�M�H�U�Q�L�� �P�R�W�R�U�L�� �N�R�U�L�ã�W�H�Q�L�� �X�� �P�D�N�H�W�L�� �X�S�U�D�Y�O�M�D�Q�L�� �V�X�� �S�U�H�N�R�� �S�L�Q�R�Y�D�� �N�R�M�L�� �R�P�R�J�X�ü�X�M�X��

generiranje PWM signala. Za svaki motor napisane su funkcije za pokretanje u oba smjera i 

�I�X�Q�N�F�L�M�D�� �]�D�� �]�D�X�V�W�D�Y�O�M�D�Q�M�H���� �6�Y�D�N�D�� �I�X�Q�N�F�L�M�D�� �V�D�G�U�å�L�� �3�:�0�� �Y�U�L�M�H�G�Q�R�V�W�L�� �N�R�M�D�� �X�W�M�H�þ�H�� �Q�D�� �E�U�]�L�Q�X�� �Y�U�W�Q�M�H��

elektromotora. Faktor popunjenosti signala pokazuje koliki dio vremena je PWM signal u stanju 

visoko�J���L�]�O�D�]�Q�R�J���Q�D�S�R�Q�D�����)�D�N�W�R�U���S�R�S�X�Q�M�H�Q�R�V�W�L���V�H���L�]�U�D�å�D�Y�D���V���Y�U�L�M�H�G�Q�R�V�W�L���R�G�������G�R�������������9�U�L�M�H�G�Q�R�V�W������

odgovara 0%, a vrijednost 255 odgovara 100% popunjenosti signala. Za pokretanje prve trake 

koristi se vrijednost 100 koja odgovara  39% popunjenosti signala. Druga traka koristi vrijednost 

75 koja odgovara 29% popunjenosti signala. 

Izvorni programski kod funkcija za pokretanje i zaustavljanje traka. 

 // stanja motora1 

   void motor1_naprijed() 

  {   

     analogWrite( speedPin1, 100); 

      digitalWrite(mot1Pin1, HIGH); 

      digitalWrite(mot1Pin2, LOW); 
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      kretanje_motor1 = '1'; 

   }  

    void motor1_stop() 

    {  

      analogWrite( speedPin1, 255); 

      digitalWrite(mot1Pin1, LOW); 

      digitalWrite(mot1Pin2, LOW); 

      kretanje_motor1 = '0'; 

   }  

   void motor1_usporen() 

    {  

      analogWrite( speedPin1, 0); 

      digitalWrite(mot1Pin1, HIGH); 

      digitalWrite(mot1Pin2, LOW); 

      kretanje_motor1 = '1'; 

   }  

// stanja motora2 

  void motor2_lijevo() 

  {  

    analogWrite( speedPin2, 75); 

    digitalWrite(mot2Pin1, HIGH); 

    digitalWrite(mot2Pin2, LOW); 

    kretanje_motor2 = '1'; 

    kretanje_motor2_smjer = 'L'; 

   }  

   void motor2_desno() 

  {  

      analogWrite( speedPin2, 75); 

      digitalWrite(mot2Pin1, LOW); 

      digitalWrite(mot2Pin2, HIGH); 

      kretanje_motor2 = '1'; 

      kretanje_motor2_smjer = 'D'; 

   }  

    void motor2_stop() 

    {  

      analogWrite( speedPin2, 0); 

      digitalWrite(mot2Pin1, LOW); 
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      digitalWrite(mot2Pin2, LOW); 

      kretanje_motor2 = '0'; 

      kretanje_motor2_smjer = 'N'; 

   }  

Senz�R�U�� �]�D�� �R�þ�L�W�D�Y�D�Q�M�H�� �E�R�M�H�� �S�U�R�L�]�Y�R�G�D�� �S�U�R�V�O�M�H�ÿ�X�M�H�� �P�L�N�U�R�X�S�U�D�Y�O�M�D�þ�X�� �I�U�H�N�Y�H�Q�F�L�M�X�� �X�]�R�U�N�D��

ovisno o boji proizvoda koji se nalazi ispred senzora���� �3�U�H�N�R�� �Y�U�L�M�H�G�Q�R�V�W�L�� �I�U�H�N�Y�H�Q�F�L�M�H�� �P�R�å�H�� �V�H��

�L�]�U�D�þ�X�Q�D�W�L�� �S�R�V�W�R�W�D�N�� �W�U�L�� �R�V�Q�R�Y�Q�H�� �E�R�M�H�� ���F�U�Y�H�Q�H���� �]�H�O�H�Q�H���� �S�O�D�Y�H������ �W�H�� �S�R�V�W�R�W�D�N�� �]�D�S�L�V�D�W�L�� �N�D�R�� �5�*�%��

vrijednost.  

Izvorni programski kod z�D���L�]�U�D�þ�X�Q���S�R�V�W�R�W�N�D���S�R�M�H�G�L�Q�D�þ�Q�H���L���5�*�%���Y�U�L�M�H�G�Q�R�V�W�L��boje. 
�3�H�U�F�H�Q�W�D�J�H�5�H�G� �L�Q�W�����)�U�H�T�X�H�Q�F�\�5�H�G���)�U�H�T�X�H�Q�F�\�&�O�H�D�U���
���������������� ������ �L�]�U�D�þ�X�Q�D�Y�D�Q�M�H�� �S�R�V�W�R�W�N�D�� �E�R�M�H�� �S�U�H�N�R��

frekvencije 

PercentageGreen=int((FrequencyGreen/FrequencyClear)*100.0   

PercentageBlue=int((FrequencyBlue/FrequencyClear)*100.0); 

 

  float rgb_Red = (255 * �3�H�U�F�H�Q�W�D�J�H�5�H�G���������������������L�]�U�D�þ�X�Q�D�Y�D�Q�M�H���5�*�%���Y�U�L�M�H�G�Q�R�V�W�L���E�R�M�H 

  float rgb_Green = (255 * PercentageGreen)/100; 

  float rgb_Blue = (255 * PercentageBlue)/100;  

 
 
 

�=�E�R�J�� �Q�H�S�U�H�F�L�]�Q�R�V�W�L�� �V�H�Q�]�R�U�D�� �]�D�� �S�U�H�S�R�]�Q�D�Y�D�Q�M�H�� �E�R�M�H���� �S�R�W�U�H�E�Q�R�� �M�H�� �G�H�I�L�Q�L�U�D�W�L�� �S�R�G�U�X�þ�M�H�� �X�� �N�R�M�H�P�� �ü�H��

�E�L�W�L�� �S�U�H�S�R�]�Q�D�W�D�� �E�R�M�D���� �,�G�H�M�D�� �M�H�� �G�D�� �V�H�� �G�H�I�L�Q�L�U�D�M�X�� �W�U�L�� �S�R�G�U�X�þ�M�D���� �'�H�I�L�Q�L�U�D�Q�D�� �S�R�G�U�X�þ�M�D�� �V�X�� �]�D�� �F�U�Y�H�Q�X����

�S�O�D�Y�X�� �L�� �]�H�O�H�Q�X�� �E�R�M�X���� �6�Y�D�N�R�� �S�R�G�U�X�þ�M�H�� �W�R�O�H�U�L�U�D�� �U�D�]�Q�H�� �Q�L�M�D�Q�V�H�� �W�L�K�� �E�R�M�D. S ovime se postiglo da se 

mogu sortirati tri osnovne boje, a da se sve ostale boje detektiraju kao da nema boje. Za svaku 

�E�R�M�X�� �R�G�U�H�ÿ�X�M�H�� �V�H�� �J�U�D�Q�L�þ�Q�R�� �S�R�G�U�X�þ�M�H�� �Q�D�� �N�R�M�H�P�� �ü�H�� �E�L�W�L�� �S�U�H�S�R�]�Q�D�W�D�� �E�R�M�D���� �6�O�L�N�D�� ����5. prikazuje 

�J�U�D�Q�L�þ�Q�X�� �Yr�L�M�H�G�Q�R�V�W�� �E�R�M�H�� �Q�D�� �N�R�M�R�M�� �ü�H�� �V�H�Q�]�Rr prepoznati predmet kao crveni.

 

Sl. 4.5�����*�U�D�Q�L�þ�Q�R���S�R�G�U�X�þ�M�H���Q�D���N�R�M�H�P���V�H�Q�]�R�U���S�U�H�S�R�]�Q�D�M�H���F�U�Y�H�Q�X���E�R�M�X�� 
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�7�R�þ�N�D�� �R�]�Q�D�þ�H�Q�D�� �Q�D�� �V�O�L�F�L�� ����5. predstavl�M�D�� �V�U�H�G�L�ã�W�H�� �F�U�Y�H�Q�H�� �E�R�M�H���� �$�N�R �M�H�� �R�þ�L�W�D�Q�D�� �Y�U�L�M�H�G�Q�R�V�W�� �V�D��

senzora za prepoznavanje boje udaljena za manje od 85 �R�G�� �F�H�Q�W�U�D���� �S�U�R�J�U�D�P�� �ü�H�� �S�R�W�Y�U�G�L�W�L�� �G�D�� �M�H��

�R�þ�L�W�D�Q�D���F�U�Y�H�Q�D���E�R�M�D�����8�G�D�O�M�H�Q�R�V�W���L�]�P�H�ÿ�X���F�H�Q�W�U�D���E�R�M�H���L���R�þ�L�W�D�Q�H���Y�U�L�M�H�G�Q�R�V�W�L���U�D�þ�X�Q�D���V�H���N�D�R���H�X�N�O�L�G�V�N�D��

udaljenost.  

Izvorni programski kod z�D���L�]�U�D�þ�X�Q���X�G�D�O�M�H�Q�R�V�W�L���R�þ�L�W�D�Q�H���Y�U�L�M�H�G�Q�R�V�W�L���L���F�H�Q�W�U�D���E�R�M�H. 
float udaljenost_boje1 = sqrt(((200-rgb_Red)*(200-rgb_Red))+((50-rgb_Green)*(50-

rgb_Green))+((50-rgb_Blue)*(50-�U�J�E�B�%�O�X�H���������������������X�G�D�O�M�H�Q�R�V�W�L���R�G���P�M�H�U�H�Q�H���W�R�þ�N�H���G�R���F�H�Q�W�U�D���E�R�M�H 

 
 

�6�D�� �V�H�Q�]�R�U�R�P�� �]�D�� �S�U�H�S�R�]�Q�D�Y�D�Q�M�H�� �E�R�M�H�� �L�]�Y�U�ã�H�Q�D�� �V�X�� �P�M�H�U�H�Q�M�D�� �Q�D�� �S�U�H�G�P�H�W�L�P�D�� �U�D�]�O�L�þ�L�W�L�K�� �Y�H�O�L�þ�L�Q�D�� �L��

�E�R�M�H�����5�H�]�X�O�W�D�W�L���P�M�H�U�H�Q�M�D���S�U�L�N�D�]�D�Q�L���V�X���X���3�U�L�O�R�J�X���������7�D�E�O�L�F�D���V�H���V�D�V�W�R�M�L���R�G���þ�H�W�L�U�L���N�R�O�R�Q�H�����3�U�Y�D���N�R�O�R�Q�D��

�S�U�H�G�V�W�D�Y�O�M�D�� �Q�D�]�L�Y�� �S�U�H�G�P�H�W�D�� �L�� �E�R�M�X�� �S�U�H�G�P�H�W�D���� �'�U�X�J�D�� �N�R�O�R�Q�D�� �S�U�H�G�V�W�D�Y�O�M�D�� �V�O�L�N�X�� �S�U�H�G�P�H�W�D���� �7�U�H�ü�D��

�N�R�O�R�Q�D���S�U�H�G�V�W�D�Y�O�M�D���R�þ�L�W�D�Q�X���5�*�%���Y�U�L�M�H�G�Q�R�V�W���P�M�H�U�H�Q�R�J �S�U�H�G�P�H�W�D�����ý�H�W�Y�U�W�D���N�R�O�R�Q�D���S�U�H�G�V�W�D�Y�O�M�D���]�E�U�R�M��

�R�þ�L�W�D�Q�L�K���R�V�Q�R�Y�Q�L�K���E�R�M�D�����F�U�Y�H�Q�D�����]�H�O�H�Q�D�����S�O�D�Y�D��. Senzor je uspio prepoznati crvenu, zelenu i plavu 

bo�M�X���G�R�N���M�H���N�R�G���R�V�W�D�O�L�K���X���R�G�U�H�ÿ�H�Q�R�M���P�M�H�U�L���S�R�J�U�L�M�H�ã�L�R. Senzor ima velika odstupanja zbog utjecaja 

okoline, pa su mjerenja ra�]�O�L�þ�L�W�D���X���R�V�Yijetljenim i zatamnjenim prostorima. Postavljanjem tunela 

ispred senzora postigla se smanjena osjetljivost na osvjetljenje prostora, te su se dobili 

�X�M�H�G�Q�D�þ�H�Q�L�M�L rezultati. �3�U�H�P�D�� �P�M�H�U�Q�L�P�� �X�]�R�U�F�L�P�D�� �L�� �U�H�]�X�O�W�D�W�L�P�D�� �P�M�H�U�H�Q�M�D�� �P�R�å�H�� �V�H�� �]�D�N�O�M�X�þiti da je 

senzor pogodan za sortiranje proizvoda prema boji na samo nekoliko osnovnih boja. 

�1�D�� �S�U�Y�R�M�� �W�U�D�F�L�� �Q�D�O�D�]�L�� �V�H�� �L�Q�I�U�D�F�U�Y�H�Q�L�� �V�H�Q�]�R�U�� �S�U�L�M�H�� �V�H�Q�]�R�U�D�� �]�D�� �R�þ�L�W�D�Y�D�Q�M�H�� �E�R�M�H���� �7�D�M�� �V�H�Q�]�R�U��

�V�O�X�å�L���]�D���X�V�S�R�U�D�Y�D�Q�M�H���W�U�D�N�H���U�D�G�L���S�U�H�F�L�]�Q�L�M�H�J���R�þ�L�W�D�Y�D�Q�M�D���E�R�M�H�����7�U�D�N�D���V�H���X�V�S�R�U�D�Y�D���Q�D���������P�V���S�R�P�R�ü�X��

�E�U�R�M�D�þ�D���Y�U�H�P�H�Q�D. 

Izvorni programski kod za usporavanje prve trake. 
if(senzor0_status == LOW){ 

     senzor0reg = 1;  

      }  

        if(senzor0reg == 1){ 

           currentMillis = millis(); 

              if(currentMillis - previousMillis <= interval){ 

                analogWrite( speedPin1, 7); 

               digitalWrite(mot1Pin1, HIGH); 

                digitalWrite(mot1Pin2, LOW); 

                kretanje_motor1 = '1'; 

               }  
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              else{ 

                senzor0reg = 0; 

                previousMillis = currentMillis; 

                     }  

            }    

 
 
  

�1�D�� �G�U�X�J�R�M�� �W�U�D�F�L�� �V�H�� �X�� �L�V�W�R�� �Y�U�L�M�H�P�H�� �Q�H�� �V�P�L�M�X�� �Q�D�ü�L�� �G�Y�D�� �S�U�H�G�P�H�W�D�� �M�H�U�� �E�L�� �W�L�P�H�� �V�R�U�W�L�U�D�Q�M�H��

�S�U�R�L�]�Y�R�G�D�� �E�L�O�R�� �]�Q�D�W�Q�R�� �R�W�H�å�D�Q�R�� �R�G�Q�R�V�Q�R�� �Q�H�P�R�J�X�ü�H�� �X�]�� �S�U�H�G�O�R�å�H�Q�L�� �G�L�]�D�M�Q�� �P�D�N�H�W�H�����8�V�S�R�U�H�ÿ�X�M�H�� �V�H��

broj�D�þ�� �V�� �S�U�Y�H�� �W�U�D�N�H�� �L�� �G�Y�D�� �E�U�R�M�D�þ�D�� �V druge tra�N�H���� �6�Y�H�� �G�R�N�� �Q�H�� �L�]�D�ÿ�H�� �S�U�R�L�]�Y�R�G�� �V druge trake prva 

trake je zaustavljena. 

Izvorni programski kod z�D���X�V�S�R�U�H�G�E�X���E�U�R�M�D�þ�D���L���]�D�X�V�W�D�Y�O�M�D�Q�M�H���S�U�Y�H���W�U�D�N�H�� 
//kontrola prve i druge trake 

 if(count1 > (count2 + count3)){ 

       analogWrite( speedPin1, 0); 

       digitalWrite(mot1Pin1, LOW); 

       digitalWrite(mot1Pin2, LOW); 

       kretanje_motor1 = '0';  

 }  

 
 

Ako se dogodi da je jedan od spremnika uklonjen, zaustavljaju se obje �W�U�D�N�H���� �,�]�Y�R�ÿ�H�Q�M�H��

�S�U�R�J�U�D�P�D���V�H���P�R�å�H���Q�D�V�W�D�Y�L�W�L���W�H�N���N�D�G���V�H���V�S�U�H�P�Q�L�F�L���Y�U�D�W�H �X���R�G�J�R�Y�D�U�D�M�X�ü�L���S�R�O�R�å�D�M. 

Izvorni programski kod za zaustavljanje obadvije trake ukoliko je jedan od spremnika uklonjen. 
if(korpe_status == HIGH){ 

   motor1_stop(); 

   motor2_stop(); 

 }  

 
 

�0�L�N�U�R�X�S�U�D�Y�O�M�D�þ�N�D�� �S�O�R�þ�L�F�D�� �ã�D�O�M�H�� �S�X�W�H�P�� �V�H�U�L�M�V�N�H�� �Y�H�]�H�� �V�Y�H�� �S�R�W�U�H�E�Q�H�� �L�Q�I�R�Umacije PC 

aplikaciji za nadzor. Aplikaciji se �L�V�S�R�U�X�þ�X�M�H�� �S�D�N�H�W�� �X�� �N�R�M�H�P�� �V�H�� �Q�D�O�D�]�L�� �L�Q�I�R�U�P�D�F�L�M�D�� �R�� �S�U�Y�R�M��

pokretnoj traci, drugoj pokretnoj traci, smjeru �G�U�X�J�H���S�R�N�U�H�W�Q�H���W�U�D�N�H�����R�þ�L�W�D�Q�R�M���E�R�M�L���L���E�U�R�M�D�þ�L�P�D�� Na 

slici 4.6. prikazan je paket koji prima PC aplikacija s �P�L�N�U�R�X�S�U�D�Y�O�M�D�þ�D�� 
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Izvorni programski kod za serijsku komunikaciju sa PC aplikacijom. 
// komunikacija sa C# 

Serial.print("["), Serial.print(kretanje_motor1), Serial.print(kretanje_motor2), 

Serial.print(kretanje_motor2_smjer), Serial.print(boja),Serial.print("]"), Serial.print(count2), 

Serial.print("|"), Serial.println(count3); 

 
 

Na slici 4.6. prikazan je paket koji prima PC aplikacija s �P�L�N�U�R�X�S�U�D�Y�O�M�D�þ�D�� Prva uglata zagrada 

�S�U�H�G�V�W�D�Y�O�M�D���S�R�þ�H�W�D�N���S�D�N�H�W�D. Na drugoj poziciji je vrijednost (�Ä0�³ prikazuje da traka miruje, a �Ä1�³ 

�S�U�L�N�D�]�X�M�H���G�D���M�H���W�U�D�N�D���S�R�N�U�H�Q�X�W�D�����N�R�M�D���S�U�L�N�D�]�X�M�H���G�D�O�L���M�H���S�U�Y�D���W�U�D�N�D���S�R�N�U�H�Q�X�W�D�����1�D���W�U�H�ü�R�M���S�R�]�L�F�L�M�L���M�H��

vrijednost (�Ä0�³ �S�U�L�N�D�]�X�M�H�� �G�D�� �W�U�D�N�D�� �P�L�U�X�M�H���� �D�� �Ä���³�� �S�U�L�N�D�]�X�M�H�� �G�D�� �M�H�� �W�U�D�N�D�� �S�R�N�U�H�Q�X�W�D���� �N�R�M�D�� �S�R�N�D�]�X�M�H��

�G�D�O�L�� �M�H�� �G�U�X�J�D�� �W�U�D�N�D�� �S�R�N�U�H�Q�X�W�D���� �ý�H�W�Y�U�W�D�� �Y�U�L�M�H�G�Q�R�V�W�� �S�U�L�N�D�]�X�M�H �V�P�M�H�U�� �N�U�H�W�D�Q�M�D�� �G�U�X�J�H�� �W�U�D�N�H�� ���Ä�1�³��

�S�U�L�N�D�]�X�M�H���Q�H�X�W�U�D�O�Q�L���V�P�M�H�U�����Ä�/�³���S�U�L�N�D�]�X�M�H���O�L�M�H�Y�L���V�P�M�H�U�����Ä�'�³���S�U�L�N�D�]�X�M�H���G�H�V�Qi smjer). Peta vrijednost 

�V�O�X�å�L���]�D���V�O�D�Q�M�H���L�Q�I�R�U�P�D�F�L�M�H���R���R�þ�L�W�D�Q�R�M���E�R�M�L�����Ä���³���S�U�L�N�D�]�X�M�H���G�D���Q�H�P�D���E�R�M�H�����Ä���³���S�U�L�N�D�]�X�M�H���G�D���M�H���S�O�D�Y�D��

�E�R�M�D���� �Ä���³�� �S�U�L�N�D�]�X�M�H�� �G�D�� �M�H �]�H�O�H�Q�D�� �E�R�M�D���� �Ä���³�� �S�U�L�N�D�]�X�M�H�� �G�D�� �M�H�� �F�U�Y�H�Q�D�� �E�R�M�D������ �'�U�X�J�D�� �X�J�O�D�W�D�� �]�D�J�U�D�G�D��

�S�U�H�G�V�W�D�Y�O�M�D�� �]�D�Y�U�ã�H�W�D�N���S�D�N�H�W�D���� �3�R�V�O�M�H�G�Q�M�H�� �G�Y�L�M�H�� �Y�U�L�M�H�G�Q�R�V�W�L�� �S�U�L�N�D�]�X�M�X�� �E�U�R�M�D�þ�H�� �N�R�M�L�� �V�X�� �R�G�Y�R�M�H�Q�L�� �V��

uspravnom crtom.  

 

Sl. 4.6. Poslani paket �V���P�L�N�U�R�X�S�U�D�Y�O�M�D�þ�D���Q�D���3�&���D�S�O�L�N�D�F�L�M�X�� 

    4.4. PC aplikacija za nadzor i upravljanje 

PC aplikacija �]�D���Q�D�G�]�R�U���L���X�S�U�D�Y�O�M�D�Q�M�H���P�D�N�H�W�R�P���]�D���V�R�U�W�L�U�D�Q�M�H���S�U�R�L�]�Y�R�G�D���S�U�H�P�D���E�R�M�L���P�R�å�H��

se smatrati jednostavnim SCADA (eng. Supervisory Control And Data Acquisition) sustavom. 

�6�&�$�'�$�� �M�H�� �W�H�K�Q�R�O�R�J�L�M�D�� �N�R�M�D�� �R�P�R�J�X�ü�X�M�H�� �S�U�L�N�X�S�O�M�D�Q�M�H�� �S�R�G�D�W�D�N�D�� �L�]�� �M�H�G�Q�R�J�� �L�O�L�� �Y�L�ã�H�� �X�G�D�O�M�H�Q�L�K��

postrojenja te slanje upravl�M�D�þ�N�L�K���Q�D�U�H�G�E�L���X���W�D���S�R�V�W�U�R�M�H�Q�M�D��[26]. Na slici 4.7. prikazana je shema 

SCADA sustava u kojoj se nadzor obavlja preko �U�D�þ�X�Q�D�O�D���� �W�H���V�H���X�S�U�D�Y�O�M�D�Q�M�H���R�E�D�Y�O�M�D preko PLC 

�X�U�H�ÿ�D�M�D���N�R�M�L���X�W�M�H�þ�H���Q�D���D�N�W�X�D�W�R�U�H���L���S�U�L�P�D���S�R�G�D�W�N�H���V�D �V�H�Q�]�R�U�D�����6�K�H�P�D���S�U�L�N�D�]�X�M�H���V�O�L�þ�Q�X���V�L�W�X�D�F�L�M�X���N�D�R��

i u samoj maketi sustava za sortiranje proizvoda prema boji. 
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Sl. 4.7. Shema suvremenih SCADA sustava [26]. 

Aplikaciju je potrebno izraditi u C# objektno orijentiranom programskom jeziku. 

�3�R�W�U�H�E�Q�R���M�H���Q�D���M�H�G�Q�R�V�W�D�Y�D�Q���L���Y�L�]�X�D�O�Q�R���S�U�L�K�Y�D�W�O�M�L�Y���Q�D�þ�L�Q���S�U�L�N�D�]�D�W�L���R�þ�L�W�D�Q�X���E�R�M�X���V�D���V�H�Q�]�R�U�D�����V�W�D�Q�M�D��

�S�R�N�U�H�W�Q�L�K�� �W�U�D�N�D���� �E�U�R�M�D�þ�H�� �S�U�R�L�]�Y�R�G�D���� �W�H�� �R�V�W�D�O�H�� �S�R�G�D�W�N�H�� �V�� �P�D�N�H�W�H���� �8�� �D�S�O�L�N�D�F�L�M�L �P�R�U�D�� �V�H�� �R�P�R�J�X�ü�L�W�L��

�U�X�þ�Q�L�� �L�� �D�X�W�R�P�D�W�V�N�L�� �U�D�G�� �P�D�N�H�W�H����Za izradu PC aplikacije za nadzor i upravljanje odabran je C# 

programski jezik zbog jednostavnosti. Programski jezik C# zadovoljava svim zahtjevima koji su 

potrebni za izradu PC aplikacije za maketu sustava za sortiranje proizvoda prema boji. 
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Sl. 4.8. PC aplikacija makete sustava za sortiranje proizvoda prema boji. 

Izrada PC aplikacije �P�R�å�H���V�H���S�R�G�L�M�H�O�L�W�L���X�������G�L�M�H�O�R�Y�D�����W�H���V�X���G�L�M�H�O�R�Y�L���S�U�L�N�D�]�D�Q�L���E�U�R�M�H�Y�L�P�D���Q�D��

slici 4.8. 

1. Odabir PORT-a i provjere ispravnosti paketa. 

Za odabir PORT-a koristi �V�H�� �F�R�P�E�R�E�R�[�� �N�R�M�L�� �V�H�� �S�R�W�Y�U�ÿ�X�M�H���V tipkalom���� �%�X�G�X�ü�L�� �G�D�� �U�D�þ�X�Q�D�O�R��

�L�P�D�� �Y�L�ã�H�� �U�D�]�O�L�þ�L�W�L�K�� �S�R�U�W�R�Y�D�� �E�L�O�R�� �M�H�� �S�R�W�U�H�E�Q�R�� �L�]�U�D�G�L�W�L�� �P�R�J�X�ü�Q�R�V�W�� �N�R�P�X�Q�L�N�D�Fije s bilo kojim 

portom. Na textbox-u se ispisuje �Äconnect�³ ili �Ädisconnect�³ ovisn�R�� �G�D�O�L�� �M�H�� �R�G�D�E�U�D�Q�� �N�R�U�L�ã�W�H�Q�L��

port. U textbox-�X���S�R�G���Q�D�]�L�Y�R�P���Ä�3�R�V�O�D�Q�R�³���L�V�S�L�V�X�M�H���V�H���Qiz podataka poslanih s Arduina. U PC 

aplikaciji definiran je izgled niza, te se on provjerava. Ako poslani niz odgovara definiranom 

na textbox-u �S�R�G���Q�D�]�L�Y�R�P���Ä�,�V�S�U�D�Y�Q�R�V�W���S�D�N�H�W�D�³���L�V�S�L�V�X�M�H���V�H���W�H�N�V�W���Ä�,�V�S�D�Y�D�Q�³�� 

�8�� �V�O�M�H�G�H�ü�H�P�� �G�L�M�H�O�X�� �S�U�L�N�D�]�D�Q�� �M�H�� �G�L�R�� �N�R�G�D�� �]�D�� �V�S�D�M�D�Q�M�H�� �D�S�O�L�Nacije za nadzor i upravljanje s 

�P�L�N�U�R�X�S�U�D�Y�O�M�D�þ�Rm. 

Izvorni programski kod za spajanje aplikacije za nadzor i upravljanje s �P�L�N�U�R�X�S�U�D�Y�O�M�D�þom. 
 using System.IO.Ports; 
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namespace pokretne_trake 

{  

    public partial class Form1 : Form 

    {  

        string primljeno; 

        private class Item 

        {  

            // definiranje da bi mogli popunjavati Comboboxeve 

            public string Name; 

            public int Value; 

            public Item(string name, int value) 

            {  

                Name = name; Value = value; 

            }  

            public override string ToString() 

            {  

                return Name; 

            }  

        }  

        public Form1() 

        {  

            InitializeComponent(); 

            combo_serial.Items.Add(new Item("COM1", 1)); 

            combo_serial.Items.Add(new Item("COM2", 2)); 

            combo_serial.Items.Add(new Item("COM3", 3)); 

            combo_serial.Items.Add(new Item("COM4", 4)); 

            combo_serial.Items.Add(new Item("COM5", 5)); 

            combo_serial.Items.Add(new Item("COM6", 6)); 

            combo_serial.Items.Add(new Item("COM7", 7)); 

            combo_serial.Items.Add(new Item("COM8", 8)); 

            combo_serial.Items.Add(new Item("COM9", 9)); 

            combo_serial.Items.Add(new Item("COM10", 10)); 

            combo_serial.Items.Add(new Item("COM11", 11)); 

            combo_serial.Items.Add(new Item("COM12", 12)); 

            combo_serial.Items.Add(new Item("COM13", 13)); 

            combo_serial.Items.Add(new Item("COM14", 14)); 

            combo_serial.Items.Add(new Item("COM15", 15)); 
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        }  

 
 

 

Poslije odabira �Ä�S�R�U�W-�D�³���Y�U�ã�L���V�H���S�U�R�Y�M�H�U�D���G�D�O�L���M�H���N�R�P�X�Q�L�N�D�F�L�M�D���X�V�S�M�H�ã�Q�R��uspostavljena. Sl�M�H�G�H�ü�L��

�G�L�R���N�R�G�D���S�U�L�N�D�]�X�M�H���S�U�R�Y�M�H�U�X���X�V�S�M�H�ã�Q�R�V�W�L���N�R�P�X�Q�L�N�D�F�L�M�H�� 

�,�]�Y�R�U�Q�L���S�U�R�J�U�D�P�V�N�L���N�R�G���]�D���S�U�R�Y�M�H�U�X���X�V�S�M�H�ã�Q�R�V�W�L���N�R�P�X�Q�L�N�D�F�L�M�H�� 
try 

            {  

                if (!serialPort1.IsOpen) 

                {  

                    serialPort1.DataReceived += serialPort1_DataReceived; 

                    serialPort1.Open(); 

                    connect_textBox.Text = "  Connect!"; 

                    connect_textBox.ForeColor = Color.Green; 

                }  

            }  

            catch (Exception ex) 

            {  

                connect_textBox.Text = "  Disconnect!"; 

            }  

        }  

 
 

2. Dio za upravljanje maketom 

S �G�L�M�H�O�R�P���V�X�V�W�D�Y�D���]�D���X�S�U�D�Y�O�M�D�Q�M�H���P�R�J�X�ü�H���M�H���R�G�U�H�G�L�W�L���Q�D�þ�L�Q���U�D�G�D���P�D�N�H�W�H�����0�D�N�H�W�D���P�R�å�H���U�D�G�L�W�L��

�X���D�X�W�R�P�D�W�V�N�R�P���L���U�X�þ�Q�R�P���U�D�Gu. Ako �V�H���R�G�D�E�H�U�H���U�X�þ�Q�L���U�D�G�����P�R�J�X�ü�H���M�H���X�S�U�D�Y�O�M�D�W�L���V���E�L�O�R���N�R�M�R�M���R�G��

traka po�P�R�ü�X�� �W�L�S�N�D�O�D�� �V�� �D�S�O�L�N�D�F�L�M�H���� �$�N�R�� �V�H�� �R�G�D�E�H�U�H�� �D�X�W�R�P�D�W�V�N�L�� �Q�D�þ�L�Q�� �U�D�G�D���� �P�D�N�H�W�D�� �L�]�Y�U�ã�D�Y�D��

automatsko sortiranje proizvoda prema boji. 

�6�D�G�U�å�D�Y�D�� �W�L�S�N�D�O�R�� �N�R�M�H �R�G�U�H�ÿ�X�M�H�� �Q�D�þ�L�Q�� �U�D�G�D�� �P�D�N�H�W�H���� �1�D�þ�L�Q�� �U�D�G�D�� �P�R�å�H�� �E�L�W�L�� �P�D�Q�X�D�O�Q�L�� �L��

automatski. Ako je odabran manualni rad trake se mogu pokretati preko tipkala (Pokreni traka 

1, Lijevo traka2, Desno traka2) i zaustavljati drugu traku s tipkalom �Ä�6�W�R�S�³�����$�X�W�R�P�D�W�V�N�L �Q�D�þ�L�Q��

�U�D�G�D���S�R�N�U�H�ü�H���V�H���V���W�L�S�N�D�O�R�P �Ä�3�R�N�U�H�Q�L���W�U�D�N�D���³�� 

U sl�M�H�G�H�ü�H�P���G�L�Melu prikazan je dio koda tipkala �]�D���R�G�D�E�L�U���Q�D�þ�L�Q�D���U�D�G�D 
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�,�]�Y�R�U�Q�L���S�U�R�J�U�D�P�V�N�L���N�R�G���]�D���R�G�D�E�L�U���Q�D�þ�L�Q�D���U�D�G�D���S�R�N�U�H�W�Q�H���W�U�D�N�H�� 
private void Manualni_rad_Click(object sender, EventArgs e) 

        {  

            serialPort1.Write("5"); 

            if (Manualni_rad.Text == "Automatski rad") 

            {  

                Manualni_rad.Text = "Manualni rad";   

            }  

            else 

            {  

                Manualni_rad.Text = "Automatski rad";     

            }  

        }  

 
 

3. Prikaz aktivnosti pokretnih traka 

Stanja pokretnih traka prikazana su s dva pictureBox-�D���� �.�D�G�D�� �V�H�� �S�R�N�U�H�W�Q�D�� �W�U�D�N�D�� �N�U�H�ü�H��

postavlja se zelena slika u picturebox, a ako je pokretna traka zaustavljena onda se postavlja 

crvena slika.  

Izvorni programski kod za prikaz aktivnosti pokretnih traka.  
if (slovo_3.ToString() == neutralno.ToString()) 

            {  

                pictureBox_traka2.Image = Properties.Resources.motor2_stop; 

            }  

            else if (slovo_3.ToString() == lijevo.ToString()) 

            {  

                pictureBox_traka2.Image = Properties.Resources.motor2_lijevo; // ide lijevo 

            }  

            else if (slovo_3.ToString() == desno.ToString()) 

            {  

                pictureBox_traka2.Image = Properties.Resources.motor2_desno; // ide desno 

 }  
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4. �3�U�L�N�D�]���E�U�R�M�D�þ�D 

�%�U�R�M�D�þ�� �S�U�L�N�D�]�X�M�H�� �E�U�R�M�� �S�U�R�L�]�Y�R�G�D�� �N�R�M�L�� �M�H�� �L�]�D�ã�D�R s �G�U�X�J�H�� �W�U�D�N�H���� �.�R�U�L�ã�W�H�Q�D�� �V�X�� �G�Y�D�� �W�H�[�W�E�R�[-a. 

Svaka strana ima svoj broj�D�þ���� �%�U�R�M�D�þ�L�� �V�H�� �S�R�Q�L�ã�W�D�Y�D�M�X�� �V tipkalom �]�D�� �S�U�R�P�M�H�Q�X�� �Q�D�þ�L�Q�D�� �U�D�G�D��

makete.  

�,�]�Y�R�U�Q�L���S�U�R�J�U�D�P�V�N�L���N�R�G���]�D���L�V�S�L�V���E�U�R�M�D�þ�D��  
br_pre_lijevo.Text = broj_paketa_lijevi.ToString(); 

br_pre_desno.Text = broj_paketa_desni.ToString(); 

 
 

5. Prikaz ispisa boje 

�3�U�L�N�D�]�X�M�H���W�U�H�Q�X�W�Q�R���R�þ�L�W�D�Q�M�H���V�H�Q�]�R�U�D���]�D���S�U�H�S�R�]�Q�D�Y�D�Q�M�H���E�R�M�H�����%�R�M�D���N�R�M�D���M�H���R�þ�L�W�D�Q�D���L�V�S�L�V�D�Q�D���M�H��

u textbox-u. �6�D�G�U�å�D�M���W�H�[�W�E�R�[-�D���M�H���X���L�V�W�R�M���E�R�M�L���N�D�R���L���R�þ�L�W�D�Q�D���E�R�M�D�� 

�,�]�Y�R�U�Q�L���S�U�R�J�U�D�P�V�N�L���N�R�G���]�D���S�U�L�N�D�]���R�þ�L�W�D�Q�H��boje.  
else if (slovo_4.ToString() == boja_plava.ToString()) 

            {  

                boja.Text = "Plava"; 

                boja.ForeColor = Color.Blue; 

            }  

            else if (slovo_4.ToString() == boja_crvena.ToString()) 

            {  

                boja.Text = "Crvena"; 

                boja.ForeColor = Color.Red; 

            }  

            else if (slovo_4.ToString() == boja_zelena.ToString()) 

            {  

                boja.Text = "Zelena"; 

                boja.ForeColor = Color.Green; 

            }  

 
 

6. Izbor boje 

�6�O�X�å�L���]�D���R�G�D�E�L�U���E�R�M�H���N�R�M�D���ü�H���E�L�W�L���V�H�O�H�N�W�L�U�D�Q�D���X���D�X�W�R�P�D�W�V�N�R�P���Q�D�þ�L�Q�X���U�D�G�D�����%�R�M�D���V�H���R�G�D�E�L�U�H���X��

combobox-�X���� �S�R�W�Y�U�ÿ�X�M�H�� �V�H�� �V�� �W�L�S�N�D�O�R�P �Ä�6�S�U�H�P�L�� �%�R�M�X�³���� �W�H�� �V�H�� �L�]�D�E�U�D�Q�D�� �Y�U�L�M�H�G�Q�R�V�W�� �L�V�S�L�V�X�M�H�� �X��

textbox-�X���S�R�G���Q�D�]�L�Y�R�P���Ä�,�]�D�E�U�D�Q�D���E�R�M�D�³�� 
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Izvorni programski kod za izbor boje.  
private void spremi_boja_Click(object sender, EventArgs e) 

        {  

            Izabrana_boja.Text = comboBoja.SelectedItem.ToString(); 

 

            string plava = "PLAVA"; 

            string crvena = "CRVENA"; 

            string zelena = "ZELENA"; 

 

            if (Izabrana_boja.Text == plava.ToString()) 

            {  

                serialPort1.Write("9"); 

                MessageBox.Show("Izabrana boja PLAVA"); 

            }  

            else if (Izabrana_boja.Text == crvena.ToString()) 

            {  

                serialPort1.Write("3"); 

                MessageBox.Show("Izabrana boja CRVENA"); 

            }  

            else if (Izabrana_boja.Text == zelena.ToString()) 

            {  

                serialPort1.Write("2"); 

                MessageBox.Show("Izabrana boja ZELENA"); 

            }  

        }  

 
 

Slika 4.9�����S�U�L�N�D�]�X�M�H���S�U�L�P�M�H�U���3�&���D�S�O�L�N�D�F�L�M�H���]�D���Y�U�L�M�H�P�H���L�]�Y�R�ÿ�H�Q�M�D���S�U�R�J�U�D�P�D�����1�D���V�O�L�F�L���V�H���Y�L�G�L���G�D���M�H��

�D�S�O�L�N�D�F�L�M�D���X�V�S�M�H�ã�Q�R���S�R�Y�H�]�D�Q�D���V���P�L�N�U�R�X�S�U�D�Y�O�M�D�þ�R�P���L���G�D���M�H���S�D�N�H�W���L�V�S�U�D�Y�D�Q�����2�G�D�E�U�D�Q�L���Q�D�þ�L�Q���U�D�G�D���M�H��

�P�D�Q�X�D�O�Q�L�����3�R�N�U�H�Q�X�W�D���M�H���S�U�Y�D���W�U�D�N�D���ã�W�R���V�H���P�R�å�H���]�D�N�O�M�X�þ�L�W�L���S�R���]�H�O�H�Q�R�M���V�O�L�F�L���S�U�Y�H���W�U�D�N�H�����'�U�X�J�D���W�U�D�N�D��

�P�L�U�X�M�H���ã�W�R���V�H���Y�L�G�L���S�U�H�P�D���F�U�Y�H�Q�R�M���V�O�L�F�L�����6�H�Q�]�R�U���M�H���R�þ�L�W�D�R���F�U�Y�H�Q�X���E�R�M�X�����/�L�M�H�Y�L���E�U�R�M�D�þ���S�R�N�D�]�X�M�H���G�D���Vu 

dva proizvoda napustila maketu. 
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Sl. 4.9. PC aplikacija �V���S�U�L�P�M�H�U�R�P���X���N�R�M�H�P���V�H���S�U�Y�D���W�U�D�N�D���N�U�H�ü�H�����V�H�Q�]�R�U���R�þ�L�W�D�Y�D���F�U�Y�H�Q�X���E�R�M�X�����W�H��

�E�U�R�M�L�O�R���R�þ�L�W�D�Y�D���G�Y�D���S�D�N�H�W�D���X���O�L�M�H�Y�R�M���V�W�U�D�Q�L���G�U�X�J�H���W�U�D�N�H. 
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5. Z�$�.�/�-�8�ý�$�.  

Pokretne trake imaju veliku ulogu na mnogim mjestima, pa su se tako prve koristile u 

�G�D�O�H�N�R�M�� �S�U�R�ã�O�R�V�W�L���� �W�H�� �V�H�� �N�R�U�L�V�W�H�� �L�� �G�D�Q�� �G�D�Q�D�V���� �6�� �Y�U�H�P�H�Q�R�P�� �S�R�N�U�H�W�Q�H�� �W�U�D�N�H�� �V�X�� �V�H�� �X�V�D�Y�U�ã�D�Y�D�O�H�� �L��

�G�R�E�L�Y�D�O�H�� �Q�R�Y�H�� �U�D�G�Q�H�� �]�D�G�D�ü�H���� �1�D�M�þ�H�ã�ü�D�� �L�P�� �M�H�� �S�U�L�P�M�H�Q�D�� �X�� �L�Q�G�X�V�W�U�L�M�L���� �]�D�� �W�U�D�Q�V�S�R�U�W��materijala ili 

�S�U�R�L�]�Y�R�G�D���� �8�Y�R�ÿ�H�Q�M�H�P�� �S�R�N�U�H�W�Q�L�K�� �W�U�D�N�D�� �X�� �L�Q�G�X�V�W�U�L�M�X���� �X�E�U�]�D�O�D�� �V�H�� �S�U�R�L�]�Y�R�G�Q�M�D�� �L�� �S�R�Y�H�ü�D�O�D��

produktivnost. �2�Y�D�M�� �S�U�R�M�H�N�W�� �]�D�P�L�ãljen je kao simulacija pokretne trake u industriji. Za izradu 

projekta bilo je potrebno prvo odrediti zahtjeve i funkciju makete, pa odrediti elemente i 

�S�U�R�J�U�D�P�V�N�H�� �M�H�]�L�N�H���� �3�U�Y�L�� �N�R�U�D�N�� �M�H�� �E�L�R�� �W�H�V�W�L�U�D�Q�M�H�� �V�Y�L�K�� �S�R�M�H�G�L�Q�D�þ�Q�L�K�� �H�O�H�P�H�Q�D�W�D���� �W�H�� �X�S�R�]�Q�D�Y�D�Q�M�H�� �V��

njihovim karakteristikama. Nakon toga bilo je potreb�Q�R�� �L�]�U�D�G�L�W�L�� �P�H�K�D�Q�L�þ�N�L�� �G�L�R�� �P�D�N�H�W�H���� �L�� �Q�D�N�R�Q��

toga programirati cijelu maketu. Prilikom izrade makete pojavili su se pojedini problemi, a 

�Q�D�M�Y�L�ã�H�� �V�D�� �V�H�Q�]�R�U�R�P�� �]�D�� �U�D�V�S�R�]�Q�D�Y�D�Q�M�H�� �E�R�M�H���� �6�H�Q�]or  ima veliki utjecaj okoline. Cijela 

�N�R�Q�V�W�U�X�N�F�L�M�D�� �P�D�N�H�W�H�� �V�X�V�W�D�Y�D�� �]�D�� �V�R�U�W�L�U�D�Q�M�H�� �S�U�R�L�]�Y�R�G�D�� �S�U�H�P�D�� �E�R�M�L�� �M�H�� �U�X�þ�Q�L�� �U�D�G���� �2�V�P�L�ã�O�M�H�Q�D�� �M�H�� �L��

�L�]�U�D�ÿ�H�Q�D�� �X�� �N�X�ü�Q�R�M�� �U�D�G�L�R�Q�L�F�L�� �N�R�U�L�ã�W�H�Q�M�H�P�� �U�D�]�Q�L�K�� �P�D�W�H�U�L�M�D�O�D�� �N�D�R�� �ã�W�R su drvo, metal (aluminij, 

�þ�H�O�L�þ�Q�L�� �O�L�P������ �S�O�D�V�W�L�N�D���� �0�H�K�D�Q�L�þ�N�H�� �N�R�P�S�R�Q�H�Q�W�H�� �N�R�M�H�� �V�X�� �N�R�U�L�ã�W�H�Q�H�� �V�X�� �L�]�Y�X�þ�H�Q�H�� �L�]�� �V�W�D�U�L�K�� �X�U�H�ÿ�D�M�D����

�(�O�H�N�W�U�R�Q�L�þ�N�H���N�R�P�S�R�Q�H�Q�W�H���V�X���S�U�H�W�H�å�L�W�R���Q�D�U�X�þ�L�Y�D�Q�H���V �L�Q�W�H�U�Q�H�W�D�����2�G���H�O�H�N�W�U�R�Q�L�þ�N�L�K���G�L�M�H�O�R�Y�D���N�R�U�L�ã�Wena 

�M�H�� �$�U�G�X�L�Q�R�� �0�H�J�D�� ���������� �P�L�N�U�R�X�S�U�D�Y�O�M�D�þ�N�D�� �S�O�R�þ�L�F�D, H-�P�R�V�W���� �L�Q�I�U�D�F�U�Y�H�Q�L�� �V�H�Q�]�R�U���� �P�M�H�U�Q�L�� �þ�O�D�Q�� �]�D��

prepoznavanje boje, displej. Svi ovi dijelovi su p�R�S�U�L�O�L�þ�Q�R�� �G�R�V�W�X�S�Q�L�� �S�R�� �Q�L�V�N�R�M�� �F�L�M�H�Q�L���� �.�R�Q�W�U�R�O�D��

ci�M�H�O�H���P�D�N�H�W�H���Y�U�ã�L���V�H���S�R�P�R�ü�X���3�&���D�S�O�L�N�D�F�L�M�H���L�]�U�D�ÿ�H�Q�H u C# platformi. C# je programska platforma 

�Q�D�V�W�D�O�D���Q�D���W�H�P�H�O�M�X���R�E�M�H�N�W�Q�L�K���M�H�]�L�N�D���-�D�Y�D�����&�������L���9�L�V�X�D�O���%�D�V�L�F�����3�R�S�U�L�O�L�þ�Q�R���M�H���M�H�G�Q�R�V�W�D�Y�D�Q�����V�L�J�X�U�D�Q���L��

�P�R�G�H�U�D�Q�� �R�E�M�H�N�W�Q�R�� �R�U�L�M�H�Q�W�L�U�D�Q�L�� �M�H�]�L�N�� �V�� �Y�L�V�R�N�L�P�� �S�H�U�I�R�U�P�D�Q�V�D�P�D���� �8�� �R�Y�R�P�H�� �U�D�G�X�� �Q�D�P�� �R�P�R�J�X�ü�D�Y�D��

upravljanje i nadzor nad maketom. Komuni�N�D�F�L�M�D�� �L�]�P�H�ÿ�X�� �D�S�O�L�N�D�F�L�M�H�� �]�D�� �Q�D�G�]�R�U�� �L�� �X�S�U�D�Y�O�M�D�Q�M�H�� �L��

�P�L�N�U�R�X�S�U�D�Y�O�M�D�þ�D���L�Q�W�H�J�U�L�U�D�Q�D���M�H���V�H�U�L�M�V�N�R�P���8�6�%���Y�H�]�R�P���� 
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S�$�ä�(�7�$�. 

 U ovome radu teor�L�M�V�N�L�� �L�� �S�U�D�N�W�L�þ�Q�R��predstavljene su pokretne trake, njihova povijest i 

primjena. Nadalje, detaljno je predstavljen glavni zadatak rada �± �L�]�U�D�G�D���P�D�N�H�W�H���N�R�M�D���R�P�R�J�X�ü�D�Y�D��

sortiranje proizvoda prema boji�����,�]�U�D�G�D���P�D�N�H�W�H���V�X�V�W�D�Y�D���]�D���V�R�U�W�L�U�D�Q�M�H���S�U�R�L�]�Y�R�G�D���S�U�H�P�D���E�R�M�L���P�R�å�H��

se podijeliti u dva dijela. �8�� �S�U�Y�R�P�� �G�L�M�H�O�X�� �G�H�W�D�O�M�Q�R�� �M�H�� �R�E�M�D�ã�Q�M�H�Q�� �S�R�V�W�X�S�D�N�� �L�]�U�D�G�H�� �P�D�N�H�W�H����

postavlj�D�Q�M�H�� �H�O�H�N�W�U�R�Q�L�N�H�� �W�H�� �R�å�L�þavanje. �8�� �G�U�X�J�R�P�� �G�L�M�H�O�X�� �R�S�L�V�D�Q�R�� �M�H�� �S�U�R�M�H�N�W�L�U�D�Q�M�H�� �X�S�U�D�Y�O�M�D�þ�N�R�J��

�V�X�V�W�D�Y�D���� �W�H�� �V�D�P�D�� �L�P�S�O�H�P�H�Q�W�D�F�L�M�D�� �X�� �P�L�N�U�R�X�S�U�D�Y�O�M�D�þ�� �L�� �L�]�U�D�G�D�� �S�U�D�W�H�ü�H�� �3�&�� �D�S�O�L�N�D�F�L�M�H�� �]�D�� �Q�D�G�]�R�U�� �L��

�X�S�U�D�Y�O�M�D�Q�M�H�����1�D���N�U�D�M�X���U�D�G�D���S�U�H�G�V�W�D�Y�O�M�H�Q���M�H���L�]�J�O�H�G���L�]�U�D�ÿ�H�Q�H���3�&���D�S�O�L�N�D�F�L�M�H���]�D���Q�Ddzor i upravljanje, 

�W�H���U�H�]�X�O�W�D�W�L���V�R�U�W�L�U�D�Q�M�D���Q�H�N�R�O�L�N�R���U�D�]�O�L�þ�L�W�L�K���S�U�H�G�P�H�W�D���V���R�E�]�L�U�R�P���Q�D���E�R�M�X��  

 

�.�/�-�8�ý�1�(���5�,�-�(�ý�, 

 Pokretna traka, mikroup�U�D�Y�O�M�D�þ�����V�H�Q�]�R�U�����D�N�W�X�D�W�R�U�����Q�D�G�]�R�U���L���X�S�U�D�Y�O�M�D�Q�M�H. 

 

 

ABSTRACT 

 In this master thesis are theoretically and practically represented conveyor belt, their 

history and application. Furthermore in detail is represented the main objective of the thesis- 

building a model for sorting products by color. Creating of that model can be split into two parts. 

First part is detail explanation of procedure on witch model is built, setting up of electronics and 

wiring. Second part describes design of control system and implementation in micro-controller 

and development of supporting PC software for monitoring and management. Software and a 

results of several experiments are presented at the end of the thesis. 
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 Conveyor belt, microcontroller, sensor, actuator, monitoring and control. 
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�äIVOTOPIS  

 �=�Y�R�Q�L�P�L�U�� �%�D�O�H�Q�W�� �U�R�ÿ�H�Q�� �M�H�� �������� �U�X�M�Q�D�� ����9���� �J�R�G�L�Q�H�� �X�� �1�D�ã�L�F�D�P�D���� �2�G�U�D�V�W�D�R�� �M�H�� �X�� �'�R�Q�M�H�P��

Miholjcu, gdje �M�H���S�R�K�D�ÿ�D�R���2�V�Q�R�Y�Q�X���ã�N�R�O�X���$�X�J�X�V�W�D���+�D�U�D�P�E�D�ã�L�ü�D�����1�D�N�R�Q���]�D�Y�U�ã�H�Q�H���R�V�Q�R�Y�Q�H���ã�N�R�O�H��

�X�S�L�V�X�M�H�� �(�O�H�N�W�U�R�W�H�K�Q�L�þk�X�� �L�� �S�U�R�P�H�W�Q�X�� �ã�N�R�O�X�� �X�� �2�V�L�M�H�N�X���� �V�P�M�H�U�� �7�H�K�Q�L�þ�D�U�� �]�D�� �P�H�K�D�W�U�R�Q�L�N�X���� �3�R�V�O�L�M�H��

�V�U�H�G�Q�M�H�� �ã�N�R�O�H�� �X�S�L�V�X�M�H�� �(�O�H�N�W�U�R�W�H�K�Q�L�þ�N�L�� �I�D�N�X�O�W�H�W�� �X�� �2�V�L�M�H�N�X���� �6�W�U�X�þ�Q�L�� �V�W�X�G�L�M�� �H�O�H�N�W�U�R�W�H�K�Q�L�N�H����smjer 

�$�X�W�R�P�D�W�L�N�D���� �W�H�� �L�V�W�L�� �]�D�Y�U�ã�D�Y�D�� ������ �/�L�V�W�R�S�D�G�D�� ������������ �J�R�G�L�Q�H���� �1�D�N�R�Q�� �]�D�Y�U�ã�H�Q�R�J�� �V�W�U�X�þ�Q�R�J�� �V�W�X�G�L�M�D����

�X�S�L�V�X�M�H���6�Y�H�X�þ�L�O�L�ã�Q�L���G�L�S�O�R�P�V�N�L���V�W�X�G�L�M���5�D�þ�X�Q�D�U�V�W�Y�D�����V�P�M�H�U���3�U�R�F�H�V�Q�R���U�D�þ�X�Q�D�U�V�W�Y�R�����2�G���V�W�U�D�Q�L�K���M�H�]�L�N�D��

�Y�U�O�R���G�R�E�U�R���S�U�L�þ�D���(�Q�J�O�H�V�N�L���M�H�]�L�N�����3�R�V�M�H�G�X�M�H���Y�R�]�D�þ�N�X���G�R�]�Y�R�O�X���%���N�D�Wegorije. 
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PRILOZI  

Prilog 1 : Programski kod PC aplikacije za nadzor i upravljanje (C#). 

�,�]�Y�R�U�Q�L���S�U�R�J�U�D�P�V�N�L���N�R�G���]�D���« 
using System; 
using System.Collections.Generic; 
using System.ComponentModel; 
using System.Data; 
using System.Drawing; 
using System.Linq; 
using System.Text; 
using System.Threading.Tasks; 
using System.Windows.Forms; 
using System.IO.Ports; 
 
 
namespace pokretne_trake 
{  
    public partial class Form1 : Form 
    {  
        string primljeno; 
        private class Item 
        {  
            // definiranje da bi mogli popunjavati Comboboxeve 
            public string Name; 
            public int Value; 
            public Item(string name, int value) 
            {  
                Name = name; Value = value; 
            }  
            public override string ToString() 
            {  
                return Name; 
            }  
 
        }  
 
        public Form1() 
        {  
            InitializeComponent(); 
            combo_serial.Items.Add(new Item("COM1", 1)); 
            combo_serial.Items.Add(new Item("COM2", 2)); 
            combo_serial.Items.Add(new Item("COM3", 3)); 
            combo_serial.Items.Add(new Item("COM4", 4)); 
            combo_serial.Items.Add(new Item("COM5", 5)); 
            combo_serial.Items.Add(new Item("COM6", 6)); 
            combo_serial.Items.Add(new Item("COM7", 7)); 
            combo_serial.Items.Add(new Item("COM8", 8)); 
            combo_serial.Items.Add(new Item("COM9", 9)); 
            combo_serial.Items.Add(new Item("COM10", 10)); 
            combo_serial.Items.Add(new Item("COM11", 11)); 
            combo_serial.Items.Add(new Item("COM12", 12)); 
            combo_serial.Items.Add(new Item("COM13", 13)); 
            combo_serial.Items.Add(new Item("COM14", 14)); 
            combo_serial.Items.Add(new Item("COM15", 15)); 
 
            comboBoja.Items.Add(new Item("CRVENA", 16)); 
            comboBoja.Items.Add(new Item("ZELENA", 17)); 
            comboBoja.Items.Add(new Item("PLAVA", 18)); 
        }  
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        private void pokreni_traka1_Click(object sender, EventArgs e) 
        {  
            serialPort1.Write("1"); 
            if (pokreni_traka1.Text == "Pokreni traka1") 
            {  
                pokreni_traka1.Text = "Zaustavi traka1"; 
            }  
            else 
            {  
                pokreni_traka1.Text = "Pokreni traka1"; 
            }  
        }  
 
        private void odaberi_port_Click(object sender, EventArgs e) 
        {  
            serialPort1.PortName = combo_serial.SelectedItem.ToString(); 
            serialPort1.BaudRate = 9600; 
            serialPort1.DtrEnable = true; 
            try 
            {  
                if (!serialPort1.IsOpen) 
                {  
                    serialPort1.DataReceived += serialPort1_DataReceived; 
                    serialPort1.Open(); 
                    connect_textBox.Text = "  Connect!"; 
                    connect_textBox.ForeColor = Color.Green; 
                }  
            }  
            catch (Exception ex) 
            {  
                connect_textBox.Text = "  Disconnect!"; 
            }  
        }  
 
        private void serialPort1_DataReceived(object sender, System.IO.Ports.SerialDataReceivedEventArgs e) 
        {  
            primljeno = serialPort1.ReadLine(); 
            this.Invoke(new EventHandler(timer1_Tick)); 
        }  
 
        private void timer1_Tick(object sender, EventArgs e) 
        {  
            timer1.Start(); 
            paket.Text = primljeno.ToString(); 
            char slovo_0 = primljeno[0]; 
            char slovo_1 = primljeno[1]; 
            char slovo_2 = primljeno[2]; 
            char slovo_3 = primljeno[3]; 
            char slovo_4 = primljeno[4]; 
            char slovo_5 = primljeno[5]; 
            string broj_paketa_lijevi = primljeno.Split(']', '|')[1]; 
            string broj_paketa_desni = primljeno.Split('|').Last(); 
 
            string pocetni = "["; 
            string zavrsni = "]"; 
            string nula = "0"; 
            string jedan = "1"; 
            string neutralno = "N"; 
            string desno = "D"; 
            string lijevo = "L"; 
            string boja_nema = "0"; 
            string boja_plava = "1"; 
            string boja_zelena = "4"; 
            string boja_crvena = "5"; 
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            string boja_bijela = "6"; 
            // Parsiranje 
            if (slovo_0.ToString() == pocetni.ToString() && slovo_5.ToString() == zavrsni.ToString()) 
            {  
                ispravnost.Text = "Ispravan paket"; 
                ispravnost.ForeColor = Color.Green; 
            }  
            else 
            {  
                ispravnost.Text = "Neispravan paket"; 
                ispravnost.ForeColor = Color.Red; 
            }  
 
            if (slovo_1.ToString() == nula.ToString()) 
            {  
                pictureBox_traka1.Image = Properties.Resources.motor1_stop; 
            }  
            else if (slovo_1.ToString() == jedan.ToString()) 
            {  
                pictureBox_traka1.Image = Properties.Resources.motor1_naprijed; 
 
            }  
            if (slovo_2.ToString() == nula.ToString()) 
            {  
                pictureBox_traka2.Image = Properties.Resources.motor2_stop; 
            }  
            if (slovo_3.ToString() == neutralno.ToString()) 
            {  
                pictureBox_traka2.Image = Properties.Resources.motor2_stop; 
            }  
            else if (slovo_3.ToString() == lijevo.ToString()) 
            {  
                pictureBox_traka2.Image = Properties.Resources.motor2_lijevo; // ide lijevo 
            }  
            else if (slovo_3.ToString() == desno.ToString()) 
            {  
                pictureBox_traka2.Image = Properties.Resources.motor2_desno; // ide desno 
            }  
            if (slovo_4.ToString() == boja_nema.ToString()) 
            {  
               // boja.Text = "Nema boje"; 
            }  
            else if (slovo_4.ToString() == boja_plava.ToString()) 
            {  
                boja.Text = "Plava"; 
                boja.ForeColor = Color.Blue; 
            }  
            else if (slovo_4.ToString() == boja_crvena.ToString()) 
            {  
                boja.Text = "Crvena"; 
                boja.ForeColor = Color.Red; 
            }  
            else if (slovo_4.ToString() == boja_zelena.ToString()) 
            {  
                boja.Text = "Zelena"; 
                boja.ForeColor = Color.Green; 
            }  
        /*    else if (slovo_4.ToString() == boja_bijela.ToString()) 
            {  
                boja.Text = "Bijela"; 
                boja.ForeColor = Color.Black; 
            }*/  
            br_pre_lijevo.Text = broj_paketa_lijevi.ToString(); 
            br_pre_desno.Text = broj_paketa_desni.ToString(); 



49 
 

        }  
 
        private void Manualni_rad_Click(object sender, EventArgs e) 
        {  
 
            serialPort1.Write("5"); 
            if (Manualni_rad.Text == "Automatski rad") 
            {  
                Manualni_rad.Text = "Manualni rad"; 
            }  
            else 
            {  
                Manualni_rad.Text = "Automatski rad"; 
            }  
        }  
        private void Stop_traka2_Click(object sender, EventArgs e) 
        {  
             
            serialPort1.Write("6"); 
            if (Stop_traka2.Text == "Stop") 
            {  
                Stop_traka2.Text = "Pokreni"; 
            }  
            else 
            {  
                Stop_traka2.Text = "Stop"; 
            }  
        }  
 
        private void Lijevo_traka2_Click(object sender, EventArgs e) 
        {  
            serialPort1.Write("7"); 
        }  
 
        private void Desno_traka2_Click(object sender, EventArgs e) 
        {  
            serialPort1.Write("8"); 
        }  
 
        private void spremi_boja_Click(object sender, EventArgs e) 
        {  
            Izabrana_boja.Text = comboBoja.SelectedItem.ToString(); 
            string plava = "PLAVA"; 
            string crvena = "CRVENA"; 
            string zelena = "ZELENA";  
 
            if (Izabrana_boja.Text == plava.ToString()) 
            {  
                serialPort1.Write("9"); 
                MessageBox.Show("Izabrana boja PLAVA"); 
            }  
            else if (Izabrana_boja.Text == crvena.ToString()) 
            {  
                serialPort1.Write("3"); 
                MessageBox.Show("Izabrana boja CRVENA"); 
            }  
            else if (Izabrana_boja.Text == zelena.ToString()) 
            {  
                serialPort1.Write("2"); 
                MessageBox.Show("Izabrana boja ZELENA"); 
            }  
        }  
    }  
}   
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Prilog 2: �3�U�R�J�U�D�P�V�N�L���N�R�G���N�R�U�L�ã�W�H�Q���X���P�L�N�U�R�X�S�U�D�Y�O�M�D�þ�N�R�M���S�O�R�þ�L�F�L Arduino Mega 2560. 

�,�]�Y�R�U�Q�L���S�U�R�J�U�D�P�V�N�L���N�R�G���]�D���« 
#include <Wire.h>  
#include <LiquidCrystal_I2C.h> 
 
LiquidCrystal_I2C lcd(0x27, 16, 2); 
 
char kretanje_motor1 = '0'; 
char kretanje_motor2 = '0'; 
char kretanje_motor2_smjer = 'N'; 
char boja = '6'; 
 
int buttonState = 0;         
int lastButtonState = 0; 
int kretanje; 
int kretanje_traka2; 
int buttonManual = 0;         
int lastButtonManual = 0; 
int manualrad; 
 
int stanjeplava; 
 
int button_drugatraka_desno = 0; 
int lastButton_drugatraka_desno = 0; 
int kretanje_drugatraka_desno = 0;    
 
int button_drugatraka_lijevo = 0; 
int lastButton_drugatraka_lijevo = 0; 
int kretanje_drugatraka_lijevo = 0; 
 
int button_drugatraka_stop = 0; 
int lastButton_drugatraka_stop = 0; 
int kretanje_drugatraka_stop = 0;    
 
//timer 
int senzor0reg; 
unsigned long currentMillis = 0; 
unsigned long previousMillis = 0; 
const long interval = 600; 
 
//brojac kontrola 
int brojac_prvatraka = 0; 
int brojproizvoda_prvatraka = 0; 
int last_brojac_prvatraka = 0; 
int brojac_drugatraka = 0; 
int last_brojac_drugatraka = 0; 
int brojac_drugatraka2 = 0; 
int last_brojac_drugatraka2 = 0; 
int brojproizvoda_drugatraka = 0; 
 
int kontrola_brojaca; 
 
int value1 = 0; 
int value2 = 0; 
int value3 = 0; 
int prevval1 = 0; 
int prevval2 = 0; 
int prevval3 = 0; 
int count1 = 0; 
int count2 = 0; 
int count3 = 0; 
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int setboja; 
int brojac1 = 0; 
int brojac2 = 0; 
int brojac3 = 0; 
 
// senzor posuda 
int korpe = 36; 
int korpe_status = 0; 
int korpe_akt; 
int clcdisplej; 
 
//senzor za boju 
int S0 = 50; 
int S1 = 52;  
int S2 = 48; 
int S3 = 46;   
int OUT = 42; 
int LED = 40; 
int redPin, greenPin, bluePin;  
 
// IR senzori  
int senzor0 = 2;      // senzor prije color senzora 
int senzor1 = 3;      // srednji senzor 
int senzor2 = 18;    // lijevi senzor 
int senzor3 = 19;    // desni senzor 
int senzor0_status = 0; 
int senzor1_status = 0; 
int senzor2_status = 0; 
int senzor3_status = 0; 
int senzor_akt0; 
int senzor_akt1; 
int senzor_akt2; 
int senzor_akt3; 
 
//motor1 
int mot1Pin1 = 10;  
int mot1Pin2 = 11;   
int speedPin1 = 12;  
 
//motor 2 
 
int mot2Pin1 = 8; 
int mot2Pin2 = 9; 
int speedPin2 = 7; 
 
void setColor(int red, int green, int blue) { 
analogWrite(redPin, 255-red); 
analogWrite(greenPin, 255-green); 
analogWrite(bluePin, 255-blue); 
}  
 
void TCS3200_Setup() { 
  pinMode(S0,OUTPUT);  
  pinMode(S1,OUTPUT);  
  pinMode(S2,OUTPUT);  
  pinMode(S3,OUTPUT);  
  pinMode(LED,OUTPUT);  
  pinMode(OUT,INPUT);  
}  
void TCS3200_On() { 
  digitalWrite(LED,HIGH);  
  digitalWrite(S0,HIGH);  
  digitalWrite(S1,HIGH); 
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  delay(5); 
}  
void TCS3200_Off() { 
  digitalWrite(LED,LOW);  
  digitalWrite(S0,LOW);  
  digitalWrite(S1,LOW); 
}  
void NoFilter() {  
  digitalWrite(S2,HIGH);  
  digitalWrite(S3,LOW); 
  delay(5); 
}  
void RedFilter() {  
  digitalWrite(S2,LOW);  
  digitalWrite(S3,LOW); 
  delay(5); 
}  
void GreenFilter() {  
  digitalWrite(S2,HIGH);  
  digitalWrite(S3,HIGH); 
  delay(5); 
}  
void BlueFilter() {  
  digitalWrite(S2,LOW);  
  digitalWrite(S3,HIGH); 
  delay(5); 
}  
void GetColor() {  
   
   float FrequencyClear,FrequencyRed,FrequencyGreen,FrequencyBlue; 
   int PercentageRed,PercentageGreen,PercentageBlue; 
   TCS3200_On(); 
   NoFilter(); 
   FrequencyClear=500.0/pulseIn(OUT,LOW,10000); 
   RedFilter(); 
   FrequencyRed=500.0/pulseIn(OUT,LOW,10000); 
   GreenFilter(); 
   FrequencyGreen=500.0/pulseIn(OUT,LOW,10000); 
   BlueFilter(); 
   FrequencyBlue=500.0/pulseIn(OUT,LOW,10000); 
   TCS3200_Off(); 
 
  PercentageRed=int((FrequencyRed/FrequencyClear)*100.0); 
   PercentageGreen=int((FrequencyGreen/FrequencyClear)*100.0); 
   PercentageBlue=int((FrequencyBlue/FrequencyClear)*100.0); 
   
 �I�O�R�D�W���X�G�D�O�M�H�Q�R�V�W�B�5�H�G��� �����������������R�G���F�H�Q�W�U�D���E�R�M�H���G�R���L�V�K�R�G�L�ã�W�D 
 float udaljenost_Green = 85; 
 float udaljenost_Blue = 90; 
 
 float rgb_Red = (255 * PercentageRed)/100; 
 float rgb_Green = (255 * PercentageGreen)/100; 
 float rgb_Blue = (255 * PercentageBlue)/100; 
 
 float udaljenost_boje1 = sqrt(((200-rgb_Red)*(200-rgb_Red))+((50-rgb_Green)*(50-rgb_Green))+((50-
 rgb_Blue)*(50-�U�J�E�B�%�O�X�H���������������������X�G�D�O�M�H�Q�R�V�W�L���R�G���P�M�H�U�H�Q�H���W�R�þ�N�H���G�R���F�H�Q�W�U�D���E�R�M�H 
 float udaljenost_boje2 = sqrt(((80-rgb_Red)*(80-rgb_Red))+((175-rgb_Green)*(175-rgb_Green))+((40-
 rgb_Blue)*(40-rgb_Blue))); 
 float udaljenost_boje3 = sqrt(((45-rgb_Red)*(45-rgb_Red))+((35-rgb_Green)*(35-rgb_Green))+((180-
 rgb_Blue)*(200-rgb_Blue))); 
 
 if(udaljenost_boje1 < udaljenost_Red){ 
   //Serial.println("Crvenaaa"); 
   setboja = 5; 
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   boja = '5'; 
 }  
 if(udaljenost_boje2 < udaljenost_Green){ 
   //Serial.println("Zelenaaa"); 
   setboja = 4; 
   boja = '4'; 
 }  
 if(udaljenost_boje3 < udaljenost_Blue){ 
  // Serial.println("Plavaaa"); 
   setboja = 1; 
   boja = '1'; 
 }  
}   
 
// stanja motora1 
    void motor1_naprijed() 
  {  
     analogWrite( speedPin1, 100); 
     digitalWrite(mot1Pin1, HIGH); 
     digitalWrite(mot1Pin2, LOW); 
     kretanje_motor1 = '1'; 
   }  
  
    void motor1_stop() 
    {  
     analogWrite( speedPin1, 255); 
     digitalWrite(mot1Pin1, LOW); 
     digitalWrite(mot1Pin2, LOW); 
     kretanje_motor1 = '0'; 
    }  
 
   void motor1_usporen() 
    {  
     analogWrite( speedPin1, 0); 
     digitalWrite(mot1Pin1, HIGH); 
     digitalWrite(mot1Pin2, LOW); 
     kretanje_motor1 = '1'; 
    }  
   
// stanja motora2 
  void motor2_lijevo() 
  {  
   analogWrite( speedPin2, 75); 
   digitalWrite(mot2Pin1, HIGH); 
   digitalWrite(mot2Pin2, LOW); 
   kretanje_motor2 = '1'; 
   kretanje_motor2_smjer = 'L'; 
   }  
 
   void motor2_desno() 
  {  
     analogWrite( speedPin2, 75); 
     digitalWrite(mot2Pin1, LOW); 
     digitalWrite(mot2Pin2, HIGH); 
     kretanje_motor2 = '1'; 
     kretanje_motor2_smjer = 'D'; 
   }  
 
    void motor2_stop() 
    {  
     analogWrite( speedPin2, 0); 
     digitalWrite(mot2Pin1, LOW); 
     digitalWrite(mot2Pin2, LOW); 
     kretanje_motor2 = '0'; 
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     kretanje_motor2_smjer = 'N'; 
   }  
  
void setup(){ 
 pinMode(mot1Pin1, OUTPUT); 
 pinMode(mot1Pin2, OUTPUT); 
 pinMode(mot2Pin1, OUTPUT); 
 pinMode(mot2Pin2, OUTPUT); 
 pinMode(speedPin1, OUTPUT); 
 pinMode(speedPin2, OUTPUT); 
 pinMode(senzor0, INPUT); 
 pinMode(senzor1, INPUT); 
 pinMode(senzor2, INPUT); 
 pinMode(senzor3, INPUT); 
 pinMode(korpe, INPUT); 
 
//lcd ispis 
lcd.begin(); 
lcd.setCursor(0,0); 
lcd.print("Diplomski rad"); 
lcd.setCursor(0,1); 
lcd.print("Zvonimir Balent"); 
 
 TCS3200_Setup(); 
 Serial.begin(9600);  
}  
  
void loop() { 
int a=Serial.read(); 
 
 GetColor();  
//delay(150);  
 
value1 = digitalRead(senzor1); 
value2 = digitalRead(senzor2); 
value3 = digitalRead(senzor3); 
 
if(value1 == LOW && prevval1 ==1){ 
  count1++; 
}  
prevval1 = value1; 
 
if(value2 == LOW && prevval2 ==1){ 
  count2++; 
}  
prevval2 = value2; 
 
if(value3 == LOW && prevval3 ==1){ 
  count3++; 
}  
prevval3 = value3; 
 
 �������R�þ�L�W�D�Y�D�Q�M�H���V�H�Q�]�R�U�D���S�R�O�R�å�D�M�D 
 senzor0_status = digitalRead(senzor0); 
 digitalWrite(senzor_akt0,senzor0_status); 
 senzor1_status = digitalRead(senzor1); 
 digitalWrite(senzor_akt1,senzor1_status); 
 senzor2_status = digitalRead(senzor2); 
 digitalWrite(senzor_akt2,senzor2_status); 
 senzor3_status = digitalRead(senzor3); 
 digitalWrite(senzor_akt3,senzor3_status); 
 korpe_status = digitalRead(korpe); 
 digitalWrite(korpe_akt,korpe_status); 
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 //Zaustavljanje trake, korpa dignuta! 
if(korpe_status == HIGH){ 
 // motor1_stop(); 
     analogWrite(speedPin1, 255); 
     digitalWrite(mot1Pin1, LOW); 
     digitalWrite(mot1Pin2, LOW); 
     kretanje_motor1 = '0'; 
 // motor2_stop(); 
     analogWrite(speedPin2, 255); 
     digitalWrite(mot2Pin1, LOW); 
     digitalWrite(mot2Pin2, LOW); 
     kretanje_motor2 = '0'; 
}  
 
//////////////////////automatski rad /////////////////// 
  if(a=='5'){          
  buttonManual = 1; 
 
  if( buttonManual != lastButtonManual){ 
   manualrad = 1; 
    count1 = 0; 
    count2 = 0; 
    count3 = 0; 
  }  
  else{ 
    buttonManual = 0; 
    manualrad = 0; 
    count1 = 0; 
    count2 = 0; 
    count3 = 0; 
  }  
  lastButtonManual = buttonManual; 
}  
 
 if(korpe_status == HIGH){ 
 // motor1_stop(); 
     analogWrite(speedPin1, 255); 
     digitalWrite(mot1Pin1, LOW); 
     digitalWrite(mot1Pin2, LOW); 
     kretanje_motor1 = '0'; 
 // motor2_stop(); 
     analogWrite(speedPin2, 255); 
     digitalWrite(mot2Pin1, LOW); 
     digitalWrite(mot2Pin2, LOW); 
     kretanje_motor2 = '0'; 
     kretanje_motor2_smjer = 'N'; 
}  
 
if(manualrad == 1){ 
  kretanje_traka2 = 0; 
   
//pokretanje prve trake i usporavanje pri dolasku na color senzor 
if(a=='1'){ 
  buttonState = 1; 
  if( buttonState != lastButtonState){ 
  kretanje = 1; 
 }  
else{ 
buttonState = 0; 
kretanje = 0; 
 }  
 lastButtonState = buttonState; 
}  
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if(kretanje == 0){ 
   analogWrite( speedPin1, 100); 
     digitalWrite(mot1Pin1, LOW); 
     digitalWrite(mot1Pin2, LOW); 
     kretanje_motor1 = '0'; 
}  
if(kretanje == 1 && senzor0reg == 0 && kontrola_brojaca == 0 && korpe_status == LOW){ 
    analogWrite( speedPin1, 100); 
     digitalWrite(mot1Pin1, HIGH); 
     digitalWrite(mot1Pin2, LOW); 
     kretanje_motor1 = '1'; 
}  
 
if(senzor0_status == LOW){ 
     senzor0reg = 1;  
      }  
        if(senzor0reg == 1){ 
          currentMillis = millis(); 
            if(currentMillis - previousMillis <= interval){ 
              analogWrite( speedPin1, 7); 
              digitalWrite(mot1Pin1, HIGH); 
              digitalWrite(mot1Pin2, LOW); 
              kretanje_motor1 = '1'; 
            }  
            else{ 
              senzor0reg = 0; 
              previousMillis = currentMillis;  
            }  
        }  
           
//kontrola prve i druge trake 
if(count1 > (count2 + count3)){ 
     analogWrite( speedPin1, 0); 
     digitalWrite(mot1Pin1, LOW); 
     digitalWrite(mot1Pin2, LOW); 
     kretanje_motor1 = '0'; 
    }  
     
else{ 
  kontrola_brojaca = 0; 
}  
 
if(senzor2_status ==LOW || senzor3_status ==LOW){ 
  delay(250); 
  motor2_stop(); 
    kretanje_motor2 = '0'; 
 
}  
    
//raspodjela po boji 
 
if(a=='9'){ 
  stanjeplava = 1; 
}  
 
if(a=='2'){ 
  stanjeplava = 2; 
  }  
 
if(a=='3'){ 
 stanjeplava = 3; 
}  
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if(setboja == 1 && stanjeplava == 1){   
  motor2_desno(); 
  kretanje_motor2_smjer = 'D'; 
}  
     else if((setboja == 4 || setboja == 5) && stanjeplava == 1){ 
      motor2_lijevo(); 
      kretanje_motor2_smjer = 'L'; 
     }  
 
if(setboja == 4 && stanjeplava == 2){ 
  motor2_desno(); 
  kretanje_motor2_smjer = 'D'; 
}  
     else if((setboja == 1 || setboja == 5) && stanjeplava == 2){ 
      motor2_lijevo(); 
      kretanje_motor2_smjer = 'L'; 
     }  
 
if(setboja == 5 && stanjeplava == 3){ 
  motor2_desno(); 
  kretanje_motor2_smjer = 'D'; 
}  
     else if((setboja == 4 || setboja == 1) && stanjeplava == 3){ 
      motor2_lijevo(); 
      kretanje_motor2_smjer = 'L'; 
     }  
}  
 
//////////////// Manualni rad //////////////// 
if(manualrad == 0){ 
  kretanje_traka2 = 1; 
 
if(korpe_status == HIGH){ 
 // motor1_stop(); 
   analogWrite(speedPin1, 0); 
     digitalWrite(mot1Pin1, LOW); 
     digitalWrite(mot1Pin2, LOW); 
     kretanje_motor1 = '0'; 
 // motor2_stop(); 
   analogWrite(speedPin2, 0); 
     digitalWrite(mot2Pin1, LOW); 
     digitalWrite(mot2Pin2, LOW); 
     kretanje_motor2 = '0'; 
     kretanje_motor2_smjer = 'N'; 
}  
  
  if(a=='1'){ 
  buttonState = 1; 
 if( buttonState != lastButtonState){ 
  kretanje = 1; 
 }  
 else{ 
  buttonState = 0; 
  kretanje = 0; 
 }  
 lastButtonState = buttonState; 
}  
 
if(kretanje == 0){ 
   analogWrite( speedPin1, 100); 
     digitalWrite(mot1Pin1, LOW); 
     digitalWrite(mot1Pin2, LOW); 
     kretanje_motor1 = '0'; 
}  
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if(kretanje == 1 && korpe_status == LOW){ 
    analogWrite( speedPin1, 100); 
     digitalWrite(mot1Pin1, HIGH); 
     digitalWrite(mot1Pin2, LOW); 
     kretanje_motor1 = '1'; 
}  
 
if(senzor0_status == LOW){ 
     senzor0reg = 1;  
      }  
        if(senzor0reg == 1){ 
          currentMillis = millis(); 
            if(currentMillis - previousMillis <= interval){ 
              analogWrite( speedPin1, 7); 
              digitalWrite(mot1Pin1, HIGH); 
              digitalWrite(mot1Pin2, LOW); 
              kretanje_motor1 = '1'; 
            }  
            else{ 
              senzor0reg = 0; 
              previousMillis = currentMillis; 
            }  
        }  
///////////////////////////// 
 
 if(a=='6' && kretanje_traka2 == 1){ 
  button_drugatraka_stop = 1; 
 if( button_drugatraka_stop != lastButton_drugatraka_stop){  
  kretanje_drugatraka_stop = 1; 
  kretanje_drugatraka_lijevo = 0; 
  kretanje_drugatraka_desno = 0; 
 }  
 else{ 
  button_drugatraka_stop = 0; 
  kretanje_drugatraka_stop = 0; 
 }  
 lastButton_drugatraka_stop = button_drugatraka_stop; 
}  
 
 if(a=='7' && kretanje_drugatraka_stop == 0 && kretanje_traka2 == 1 ){ 
  kretanje_drugatraka_lijevo = 1; 
 }  
 
if(a=='8' && kretanje_drugatraka_stop == 0 && kretanje_traka2 == 1){ 
 // button_drugatraka_desno = 1; 
  kretanje_drugatraka_desno = 1; 
}  
 
   if(kretanje_drugatraka_stop == 1 && kretanje_traka2 == 1){ 
     analogWrite( speedPin2, 100); 
     digitalWrite(mot2Pin1, LOW); 
     digitalWrite(mot2Pin2, LOW); 
     kretanje_motor2_smjer = 'N'; 
      
        }  
       
      if(kretanje_drugatraka_lijevo == 1 && kretanje_drugatraka_desno == 0 && korpe_status == LOW && 
kretanje_traka2 == 1){ 
         analogWrite( speedPin2, 90); 
         digitalWrite(mot2Pin1, HIGH); 
         digitalWrite(mot2Pin2, LOW); 
          kretanje_motor2_smjer = 'L'; 
      }  
      if(kretanje_drugatraka_desno == 1 && kretanje_drugatraka_lijevo == 0 && korpe_status == LOW && 
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kretanje_traka2 == 1){ 
          analogWrite( speedPin2, 90); 
          digitalWrite(mot2Pin1, LOW); 
          digitalWrite(mot2Pin2, HIGH); 
           kretanje_motor2_smjer = 'D'; 
      }  
           
}  
 
// komunikacija sa C# 
Serial.print("["), Serial.print(kretanje_motor1), Serial.print(kretanje_motor2), Serial.print(kretanje_motor2_smjer), 
Serial.print(boja),Serial.print("]"), Serial.print(count2), Serial.print("|"), Serial.println(count3); 
}   
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Prilog 3: Tablica mjerenja senzora za prepoznavanje boje TCS3200 

Naziv predmeta i 
boja: 

Slika predmeta: RBG vrijednost 
�R�þ�L�W�D�Q�D���Q�D���P�D�N�H�W�L�� 

�2�þ�L�W�D�Q�D�� �5�*�%��
vrijednost prikazana 
kao boja: 

DC elektromotor  
Siva boja 

 

R 79 
G 79 
B 96  

Kockica 
Zelena boja 

 

R 71 
G 109 
B 81  

Kockica 
Svijetlo plava boja 

 

R 66 
G 89 
B 122  

Kockica 
�ä�X�W�D���E�R�M�D 

 

R 99 
G 94 
B 58  

Kockica 
Plava boja 

 

R 51 
G 76 
B 145  

�,�J�U�D�þ�N�D���D�X�W�R 
�ä�X�W�D���E�R�M�D 

 

R 117 
G 86 
B 66  
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�ý�H�S 
Bijela boja 

 

R 86 
G 76 
B 91  

Gumica 
Bijela boja 

 

R 99 
G 89 
B 94  

�ý�H�S 
�6�P�H�ÿ�D���E�R�M�D 

 

R 124 
G 71 
B 79  

Kockica 
Svijetlo zelena boja 

 

R 109 
G 104 
B 61  

�3�X�Q�M�D�þ 
Crna boja 

 

R 81 
G 79 
B 99 
  

Kockica 
Crvena boja 

 

R 168 
G 48 
B 68  

 


