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MOJIBA
3A OJOBPABAILE TEME MACTEP PAJTA

Monum ma Mu ce ofobpu U3pajia MacTep Pajia Mo, HACJTOBOM:

»Anzopummu 3a omrpusare Koausuje Yy peaisHom epemeny’’

3uadaj Teme u obsacTu:

IIpobem oTKpuBama Kojmsuje mojpasymeBa yrTsphusame ma ju ce nsa (uiam Bume) objekara mehycoOHO
npeceriajy. OBaj mpobjieM mMa MIAPOKE MPUMEHe y 00/IacTAMa Kao INTO CYy BUPTYEIHA PEaHOCT, PAIyHAPCKE
urpe, poboruka n busmdke cumysanuje. Ha npumep, y podoTun 0BH AJTrOPUTMUA MOTY ITOMONU y IIJIAHUDALY
myTame poboTa Tako ja 3aobube mare mpemnpeke. Y padyHapCKUM HI'DaMa pa3MaTpaibe KOIu3uje omMoryhasa
[IPUKA3WBAGE PEAUCTUIHIX BU3yeJHHX edeKara, [a ce Tako, HA IpHMep, oHeMoryhiaBa Jia JIMKOBU U3 HI'DE
npohy Kpo3 3uji wim Jia Tpora Hy Kpo3 10/, TaKohe Ha OBaj HAUNH Ce pa3peliaBajy yIUTH BUI/bUBOCTU, T€, HA
IIprUMep, HEKW KapaKTep y UT'PHU 3Ha Jia JIM MOXKE J1a BUJU CBOT HEIpHjaTesba UJIU HE.

3a Heke 0OJ] OBUX MpHUMeHA, e(DUKACHOCT CHCTEMAa Yy PEAJHOM BPEMEHY HHUje O K/bYJHOr 3Hadaja. Mehyrmwm,
3a WHTE€PAKTUBHE IPUMEHEe, Ha MPUMep y 0DJIACTH padyHApPCKUX Urapa, HEOIXOIHO je Jia CUCTeM 3a JETEeKIIN]y
KOJIU3uje pajiu y peasnoM Bpemeny. Kako cy pecypcu orpanumtenu, moTpebHO je omadbpaTu go0pe aaropuTMme
U IPUJIATOJUTH UX KOHKPETHO] IIPUMEHM, MHade MpobJieM IIPelo3HaBaba KOJM3Kje MOXKE IIOCTATH YCKO T'PJIO
cucrema.

CoenmududHu 1uJb paga:

Hws paja je anamusa ajropurama mupoke ¢ase 3a OTKPUBAE KOJM3Uje Y PA3JIMIUTAM IOCTaBKaMa o0jekaTa
Ha CIeHU. Y OKBHPY pajia Oulie M3JI0’KeHW IJIaBHU MpoOJIeMU Ha KOje Ce HaWja3u IPUJIMKOM OTKPHUBAHA
KoJim3uje, buhe mar mpersies mocrojelimx ajropurama 3a HBHUXOBY JETEKIH]Y W U3BPIIEHO HBUXOBO mopeleme.
Kao rimaBuu mompusoc paga 6mhe pa3BujeH TporpaM KOju y PeajHOM BPEMEHY Pean3yje PA3/IndnuTe ajrOPUTME
3a Ipero3HaBame Kom3uje n omMoryhaBa muxoBy Bu3yesnm3aryjy. lIporpam he omoryhaBaru jemmocTaBHO
OJIETABAIGE CBUX IMapaMeTapa U mnopeheme \BIXOBOT BpeMeHa U3BPIaBamba.
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