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Seznam zkratek

RVP Ramcovy vzdélavaci program

Svp Skolni vzdélavaci program

IT Informacni technologie

PC Personal Computer (osobni pocitac)

BOV Badatelsky orientovana vyuka

MSMT Ministerstvo $kolstvi, mlddeze a té&lovychovy Ceské republiky.
ICT Informacni a komunikacni technologie

CSI Ceska 8kolni inspekce

NUV Narodni pedagogicky institut (dfive Narodni Ustav vzdélavani)
ONIV Fond ostatnich neinvesti¢nich vydajt, skoly

PRIM Podpora rozvijeni informatického mysleni (projekt realizovany v ramci

Operacniho programu Vyzkum, vyvoj a vzdélavani)

CASC Ceska asociace science center
MZP Ministerstvo Zivotniho prostredi
0sS Operacéni systém



Uvop

1 Uvop

Edukacni robotika se v poslednich letech stava stale vyznamnéjsi soucasti vzdélavani,
zejména v oblasti informatiky. Cilem této oblasti je rozvijet uZzakd technické
a programovaci dovednosti, ale také kreativitu, logické mysleni aschopnost teseni

problémua, k cemuz mohou prispét také robotické stavebnice.

Hlavnim cilem diplomové prace je navrhnout aktivity, které podpofti badatelské mysleni
a kreativitu zakl v oblasti informatiky a robotiky, a to v souladu s kurikularnimi dokumenty.

Aktivity budou navrhovany a ovérovdany ve spolupraci s vybranym viceletym gymnadziem.

V prvni kapitole se budeme zabyvat rdmcovym vzdéldvacim programem, definujeme jeho
roli pfi navrhu aktivit, popiSeme vyvoj zakladniho vzdélavani v oblasti informatiky
a definujeme klicové zmény v ramcovém vzdélavacim programu v této oblasti a klicové

body pro navrh aktivit.

Dale se zamérime na obsah Skolniho vzdélavaciho programu zvoleného gymnazia u téch
rocnik(l, pro které budou aktivity navrhovany. Predstavime konkrétni oblasti vyuky

informatiky a robotiky, popiSeme kritéria pro navrh aktivit v€etné hodnoceni skoly i zaku.

V dalsi ¢asti se budeme vénovat vyvoji badatelsky orientované vyuky, jejimu vyznamu ve
vyuce robotiky a vychodiskim ndvrhu badatelsky orientovanych aktivit pro tuto vyuku.
Zaroven predstavime zvolenou robotickou stavebnici a popiSeme slozeni zakladni sady

moznosti jejiho vyuZziti ve vyuce.

V zavérecénych kapitolach popiSeme a predstavime navrzené aktivity pro vyuku na zakladé
definovanych cil(, vychodisek a kompetenci, ve kterych maji byt Zaci rozvijeni. PIné znéni
aktivit, véetné pracovnich listd pro Zaky a metodickych pokynu, bude k dispozici v pfiloze C.
1. diplomové prace. Zaroven popiSeme pribéh ovérovani vybranych aktivit ve vyuce

a dosazena zjisténi a zavéry.
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2 RAMCOVY VZDELAVACIi PROGRAM PRO ZAKLADNI VZDELAVANI

V prvni kapitole bychom radi popsali roli ramcového vzdélavaciho programu (déle jen RVP)
jakozto narodniho dokumentu upravujiciho vystupy, které musi Skoly naplnit
prostiednictvim vychovné vzdélavaciho procesu. Aktivity, jejichZz ndvrh je hlavnim cilem
této prace, by mély podpofit naplnéni téchto vystuptl, aby bylo mozné je ve skole vyuzit
vramci bézné vyuky. S ohledem na cilovou skolu (viceleté gymndzium) a skupinu, pro
kterou je tato prace vytvarena (nizsi stupen gymnazia) se zamérime primarné na RVP pro
zakladni vzdélavani. JelikoZ dle § 45 odst. 1 zdkona €. (561/2004 Sb. Skolsky zakon, 2020)
Skolského zakona — ve znéni od 01.02.2022 plati, ze ,Stupen zdkladniho vzdélani ziska Zdak
uspésnym ukoncenim vzdéldavaciho programu zdkladniho vzdélavani v zékladni Skole, na
nizsim stupni Sestiletého nebo osmiletého gymndzia nebo v odpovidajici ¢asti osmiletého
vzdéldvaciho programu konzervatofe.” Taktéi dle (MSMT, 2021, s. 5) se v samotném
dokumentu RVP pro zakladni skoly uvadi Ze: , Pokud neni urceno jinak, plati vse, co je v RVP
ZV stanoveno pro 2. stuperi zdakladniho vzdélavani (resp. pro 6.—9. rocnik) i pro odpovidajici

rocniky sestiletych a osmiletych gymnazii.”

Od roku 2004, kdy byl upraven systém kurikularnich dokumentd Ministerstvem sSkolstvi
mladeZe a télovychovy (dale jen MSMT), jsou principy pro vzdélavani zakd od 3 do 19 let
upravovany na dvou Urovnich, a to na drovni skolni a statni. Samotné RVP bylo zavedeno
zdkonem ¢. 561/2004 Sb., o predskolnim, zakladnim, stfednim, vyssim odborném a jiném

vzdélavani ($kolsky zakon). Tak to uvadi (Narodni pedagogicky institut CR, 2021)

Dle 84 odst. 1a 2 zakona ¢. (561/2004 Sb. skolsky zakon, 2020) znéni od 1. 2. 2022,
stanovuje RVP povinny obsah, rozsah a podminky, za jakych se Zaci mohou vzdélavat, jaké
dovednosti by mély byt rozvijeny (napf. formou kompetenci) a to i pro zaky se specidlnimi
vzdélavacimi potfebami. Pro zakladni Skoly poté plati i ¢lenéni obsahu na jednotliva obdobi
¢i ro¢niky. Dalsim dalezitym bodem je, Ze RVP vZidy musi odpovidat nejnovéjsim poznatkim

z daného oboru.

Samotné déni ve Skole vSak neni ovliviiovdno pfimo, ale prostfednictvim navazujicich
dalsich kurikularnich dokumentd (8kolnich vzdélavacich programi — dale jen SVP), které

maji lokalnéjsi povahu, a dokazi tak do sebe |épe zahrnout jak globalni pozadavky RVP, tak
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i mistni sociokulturni pozadavky. RVP tedy slouZi jako nepfimé voditko pro vytvoreni

ucebnich planlt a pomaha ucitelim pfri pripravé vyuky.

2.1 VYVOJ VZDELANI V OBLASTI INFORMATIKY

Informacni a komunikacéni technologie (ddle jen ICT) jsou technologie vyvinuté pro
usnadnéni komunikace a prenosu informaci mezi lidmi. Mezi né patii napf. pocitace,
televize a mobilni telefony, ale také starsi vynalezy jako telegraf. V historii se lidé vzdy
snazili najit zpGsoby pro vzdalenou komunikaci, od zvuku bubnt po zpravy posilané pomoci
zvirat. Dva klicové pokroky v této oblasti byly telegraf a telefon, ktery umoznil univerzaini
komunikaci po celé planeté. V 60. a 70. letech 20. stoleti se objevily prvni pocitace a v 70.
a 80. letech doslo k technologické revoluci, ktera vedla k rozvoji internetu a soucasnych

ICT. (Thpanorama, 2022, s. 1)

Podle (Molnar, 1997, s. 1-3) vedlo vypusténi sovétského satelitu Sputnik v roce 1957 ke
zméné narodni filozofie vzdélavani a k vynaloZeni velkého usili na reformu Skolstvi, ktera
byla ovlivnéna poZadavky na vzdélavani vsech, pripravou déti na budouci spolecnost,
potfebou celoZivotniho vzdélavani, rozsifenim informacnich zdrojli a vznikajicimi

vzdélavacimi technologiemi. Timto zdjmem zacalo obdobi nazyvané "zlaty vék" vzdélavani.

Dale Molnar uvadi, Ze Patrick Suppes a Richard Atkinson zaloZili na Stanfordu v roce 1963
program vyzkumu a vyvoje pocitacové podporované vyuky matematiky a ¢teni, ktery se
snazil osvobodit studenty od skupinové vyuky a vytvofit individualizované vyukové
strategie srychlou zpétnou vazbou. James Kulik z University of Michigan zjistil, Ze
pocitacové vzdélavani mlze zvysit vykon studentl o 10 az 20 percentilovych bod( a zkratit
Cas potrebny k dosazZeni cild o jednu tfetinu. Jeho metaanalyza vSak nezahrnovala novéjsi

studie s pokrocilymi technologiemi a novymi paradigmaty vzdélavani.

Vysokorychlostni pocitace se staly novymi nastroji pro reprezentaci informaci a manipulaci
s nimi a poskytly prostredi pro zastupné uceni, které je nezbytné pro budovani lidské
intuice. Nové vizualni metafory jsou potrfeba kvyjadreni abstraktnich, dynamickych
a nelinearnich konceptl. Pocitacové modely a simulace pomahaji prekonat omezeni nasich
smyslU a intuice a poskytuji prostfedi pro uceni o sloZitosti a abstrakcich v moderni védé.

(Molnar, 1997, s. 5-6), coz napomaha rozvoji badatelsky orientované vyuky.
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Vzhledem ke stdle se zvétSujicimu mnozZstvi informaci ve svété, ato ve vSech védnich
oborech od historie po nejstarsi védni obory, jako je matematika ¢i filozofie, neni dnes jiz
mozné tyto informace viechny obsdhnout. (Molnar, 1997, s. 1) Cim dal €ast&ji tak vznikaji
obory a profese, které jsou velice Uzce profilované. K tomu, aby se ¢lovék dostal k takto
uzké profilaci, je ovéem nejprve zapotiebi zakladniho $ir§iho spektra informaci, které v CR

poskytuje povinna skolni dochazka, tj. zakladni Skola pro Zaky od 6 do 15 let.

Dle (PortalDigi, 2023) je dnes obor informacni technologie (dale jen IT) vniman jako pojem,
jenz zahrnuje obecné technologie, procesy, systémy a aktivity, které pracuji s daty
a informacemi, ale také fyzické technologie a jejich komponenty (vstupni ¢i vystupni), které
pravé pro zpracovani dat a informaci slouzi. Z tohoto je tedy jasné, Zze dnesni spolecnost,
kterd je informacemi nasycend, tyto nastroje potiebuje k jejich shromazdovani, analyze

a presouvani po celém svété. Jejich vyznam je tedy obrovsky.

Poukazuje na to i proces digitalizace Gfadti v CR. Podle (Payne, 2021, s. 1) stat vyzaduje, aby
kazdy obc¢an pouzival pocitac a podnikatelé mu museji poskytovat informace digitalné a mit
datovou schranku Presto vice neZ tretina obyvatel nikdy neméla pocitacovou vyuku
a néktefi jsou digitalné negramotni. Tento poZadavek statu maze hranicit s diskriminaci

téch, ktefi nemaji pocitac¢ nebo pfistup k internetu.

Z tohoto lze usuzovat, Ze vzdélavani v oblasti ICT je a bude v budoucnosti nutnym zakladem

stejné jako cteni a psani.

DuleZité je ale zminit, Ze predmét Informatika na zakladnich skolach neni jen o pocitacich,

i kdyz byl tak doposud vniman. Dle (Gurbiel, 2008) Ize rozlisit Skolni pfedméty na dva druhy:

e Specialni kurz zaklad(i informatiky
To se v minulych letech stalo béZnou soucasti vyucovani toho, jak pocitac¢ funguje
a jak funguji jednotlivé programy, nepfistupuje se zde tedy k informatice v SirSim
slova smyslu.

e Ostatni kurzy, ve kterych se informatika a pocitace vyuzivaji pouze jako pomUcka
a nastroj.
Cilem téchto kurzi je naudit se dokazat data pretransformovat v informaci, tu dale
transformovat k efektivnimu vyuZiti ve svij vlastni prospéch, analyzovat, dokazat

pracovat s chybou.



RAMCOVY VZDELAVACI PROGRAM PRO ZAKLADNI VZDELAVANI

| presto, Ze se v poslednich letech zvysuje kvalifikace pedagogl informatiky (ale i jinych), je
verejné minéni podobné jako dfive, kdy ovsem informatika nebyla na takové urovni jako

dnes.

Napftiklad pokud se podivame do Inspekéni zpravy (CSI, 2000, s. 6) mizeme se zde doéist Ze
,UCitelé informatiky maji potfebné pedagogické, ne vSak odborné vzdéldani.“ V tomto roce
navic vétsina Skol nedisponovala potfebnym vybavenim a podpora ze strany statu ¢i jinych

organizaci byla teprve spousténa.

Tomuto dost napomohly evropské dotace po vstupu CR do Evropské unie. Naptiklad
v ¢ldnku od (Neumajer, 2008, s. 1) se mUZeme docist, Ze jeden z nejvétsSich problém{
vefejného minéni je ten, Ze informatika je pouze Word a Excel. V této dobé jiz ovsem
informatici vnimali ndpln svych hodin jako zpUsob rozvoje informatického mysleni, hledani
informaci na internetu, praci s operacnim systémem a obecné informacné technologické

gramotnosti.

Ucitelé informatiky sice nevnimali jako dlleZité programovani a algoritmizaci, ale ddvodem
tohoto nezajmu mohla byt i ¢asova dotace, ktera dfive €inila 1 hodinu na prvnim a 1 hodinu
na druhém stupni. V roce 2008 ovsem pedagogové upozornovali na zahranicni staty, jako
napr. Slovensko, které mélo digitalni kompetenci zavedenou v RVP, ato ivcéetné vétsi
hodinové dotace informatiky, zatimco v CR nebylo moZné kvalitu vyuky na podobné trovni

dle stavajicich vzdélavacich programl realizovat. (Neumajer, 2008)

Proto se v listopadu roku 2014 MSMT rozhodlo podpofit Strategii digitalniho vzdélavani do
roku 2020 kterd ,,Reaguje na neustaly vyvoj digitdlnich technologii a pocita s postupnym

zapojenim modernich technologii do vyuky.” (MSMT, 2022, s. 1)

Strategie digitalniho vzdélavani byla schvélena viddou Ceské republiky v roce 2014 jako
dokument, ktery se zaméfoval na vytvofeni vhodnych podminek pro vzdélavani
odpovidajiciho rozvoji digitalnich technologii a informacni spole¢nosti. Byla vypracovana na
zakladé diskuse mezi MSMT a zastupci odborné verejnosti, neziskového sektoru a dal$imi
zdjemci. Cilem Strategie bylo iniciovat zmény v oblasti metod a forem vzdélavani a cil(

vzdélavani.
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Strategie formulovala tfi prioritni cile (MSMT, 2022, s. 1):
e otevfit vzdélavani novymi metodami a zpUsoby uceni prostfednictvim digitalnich
technologii,

e zlepSit kompetence studentl voblasti prace sinformacemi a digitalnimi
technologiemi,

e rozvijet informatické mysleni studentd.

Cile byly rozdéleny do sedmi hlavnich smér( intervence, které vedly ke splnéni hlavni vize
Strategie. Tyto sméry zahrnovaly zajisténi nediskriminacniho pfistupu k digitdlnim
vzdélavacim zdrojum, zajisténi podminek pro rozvoj digitalni gramotnosti a informatického
mysleni u studentd a ucitel(, budovani aobnovu vzdélavaci infrastruktury, podporu
inovacnich postupl asledovani ahodnoceni jejich vysledkd, zajisténi systému
podporujiciho rozvoj skol v oblasti integrace digitalnich technologii do vyuky, zvyseni
porozuméni verejnosti cilim a proceslim integrace technologii do vzdélavani. Tyto sméry
byly provazeny 43 dil¢imi aktivitami. JelikoZ jiz projekt skoncil, Ize tak zjistit, zda byly aktivity
uspésné Ci nikoliv.

Dle (MSMT, 2014, s. 6-7) byl stav ¢eského $kolstvi v roce 2014 lepsi ne? v predchozich
letech, a to zejména v oblasti vybavenosti pocitach a pfipojeni k internetu, které jiz v té
dobé bylo ve vétdiné $kol v CR standardni, zatimco zacatkem stoleti bylo internetové
pripojeni skol spiSe vyjimkou. Problémy se ale ukazovaly se starnouci technikou. Dle zpravy
CSI za 8kolni rok 2011/12 bylo 36 % pocitacli starsich 5 let. Skoly nebyly pFipraveny na
pravidelnou obménu téchto zafizeni. DalSim prvkem analyzy byli ucitelé, ktefi se pomérné
rychle dostali na zakladni nebo pokrocilou uroven ovladani a pouzivani ICT, ato idiky
investicim statu do vzdélani pedagogli, to se vsak ale ukazalo jako nedostatecné
v promitnuti do praxe, jelikoZz jak kurikuldrni systém, tak iten kariérni na toto nebyly

uzpUsobeny.

Pravé revize RVP pro zakladni vzdélavani v oblasti informatiky z roku 2021 je dlouhodobé
pldnovanou a diskutovanou zménou, ktera stoji na projektech jako jsou ,, Podpora rozvijeni
informatického mysleni“ (PRIM) ktery byl ukonéen 30. 11. 2020 (MSMT, 2017, s. 1) a diky
némuz vznikly oteviené materidly pro podporu vyuky jako napfiklad webovy portal

iMysleni (2018) coz bylo také jednim z cil( Strategie digitalniho vzdélavani do roku 2020.
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Ministerstvo Skolstvi v roce 2021 aktualizovalo Ramcovy vzdélavaci program pro zakladni
vzdélavani scilem modernizovat obsah vzdélavani tak, aby odpovidal potifebam
a pozadavkim 21. stoleti. Novy RVP zavadi vzdélavaci oblast Informatika a zafazuje rozvoj
digitalni gramotnosti zakd mezi klicové kompetence. Skoly mohou za&it vyucovat podle SVP
upraveného v souladu s novym RVP od 1. zati 2021, nejpozdéji vSsak musi zahajit tuto vyuku
1. zari 2023 ve vsech rocnicich prvniho stupné a 1. zari 2024 ve vsech rocnicich druhého

stupné. (NUV, 2022, s. 1)

S rostouci podporou vyuky informatiky pomoci digitalnich pomUcek stoupa i financni zatéz
8kol, proto MSMT poskytuje finanéni prostiedky $koldm na digitalizaci ve snaze podporovat
rozvoj informatického mysleni a digitdlnich kompetenci u Zakd a zaroven predchazet
digitalnimu rozdéleni. Tyto prostredky jsou poskytovany v rdmci Narodniho planu obnovy
a Cerpat je mohou skoly tehdy, pokud naklady na pomf(cky presahnou definované limity

fond@ ONIVE. (MSMT, 2022b, s. 1)

Ddle pro lepsi podporu $kol pti zavadéni zmén vytvoril Narodni pedagogicky institut (Dale
jen NPI) tym IT konzultantl, ktefi mohou Skoldam poradit nejen s ndkupem digitalnich

technologii, ale i vedenim 8koly, infrastrukturou apod. (MSMT, 2022b, s. 1)

Mezi dalSi strategické dokumenty patti: ,Dlouhodoby zdmér vzdélavani arozvoje
vzdélavaci soustavy CR 2019-2023“ nebo , Strategie vzdélavaci politiky Ceské republiky do
roku 2030+“ (dale jen Strategie 2030+), kterd plynule navazuje na predchozi ,Strategii

digitalniho vzdélavani CR do roku 2020.

VSechny tyto projekty a strategické dokumenty maji za cil analyzovat aktualni stav
vzdélavaci soustavy a intervenovat konflikty nejen aktualni spolec¢nosti, ale i budouci. Dale

maji tyto strategie za cil intervenovat diferenciace mezi rliznymi skupinami obyvatel.

Napf. zminéna Strategie 2030+ je vladni dokument zaméreny na vzdélavaci politiku Ceské
republiky v obdobi od roku 2021 do roku 2030. Hlavni cile jsou rozpracovany do
strategickych linii, které se zaméruji na proménu samotného vzdélavani, feSeni nerovnosti
pristupu ke vzdélavani a podminek ve vzdélavani., podporu pedagogu, zvyseni odbornych
kapacit, davéry avzajemné spoluprace a zajisténi stabilniho financovani. Dokument je

uréen pro celé spektrum vzdélavaci soustavy vCR asnai se fedit problémy, které

! Fond ostatnich neinvesti¢nich vydaja, skoly.
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pretrvavaji v ceském Skolstvi. Cilem je pfipravit vzdélavaci systém na nové vyzvy a zajistit
plynuly chod a adaptaci na budoucnost (Fry¢, 2020, s. 9,16,19).
Konkrétnéji ma Strategie 2030+ dva hlavni cile:
e, Zamérit vzdéldvdni vice na ziskavdni kompetenci potfebnych pro aktivni obCansky,
profesni i osobni Zivot” (Fry¢, 2020, s. 1).

e, SniZit nerovnosti v pristupu ke kvalitnimu vzdélavdni a umoznit maximdlini rozvoj
potencidlu déti, Zakd a studenti” (Fry¢, 2020, s. 1).

Z tohoto lze usuzovat, Ze je dlleZité zpfistupnit vzdélani co nejvétsi skupiné obyvatel
a zajistit, aby toto vzdélani reflektovalo vSe, co budou potiebovat nejen pro praci, ale

i osobni zivot, ktery je (a bude) s ICT propojen.

Ktomuto jsou Strategie planovany a diskutovany, ndasledné znich vzniknou revize
kurikularnich dokument(, které skoly budou reflektovat do své vyuky a konkrétnich hodin

pomoci SVP & tematickych plang.

Jako definici ucelu hodin informatiky bychom mohli i dnes povaZovat preloZeny uryvek od
polskych autorek: ,Hlavnim ucelem hodin informatiky je vyuka efektivnich metod reseni
problémi s pomoci pocitace, metod odpovidajicich znalostem, zdjmum a dovednostem
Zdku, ¢imZ se pocitac ajeho software stdvd pomdickou, kterd rozSifuje intelektudlni

schopnosti Zaka. “ (Gurbiel, 2008)

Zakladnim cilem je naucit zZaky spravné a efektivné pouzivat nastroje ICT, rozvijet kritické
a informatické mysleni, a to pomoci rozvoje digitdlnich kompetenci, jez byly v rdmci revize
RVP pridany (MSMT, 2021, s. 13). Ty specifikuji, ze by Zak po dosazeni zakladniho vzdélani
mél byt schopen na béiné bazi ovladat digitalni zafizeni, a to nejen béhem 3koly, ale
i vbéZném zivoté. Na zakladné problému, ktery resi, spravné zvolit efektivni nastroj ci
aplikaci, kterou poté pouzije tak, aby si co nejvice zjednodusil ¢i zautomatizoval denni
rutiny. Soucasné vsak hledi na bezpecnost nejen svoji, ale i ostatnich ucastnikd virtualniho
prostoru. Zak dokéze rozlidit, jaka data nebo informace sdili a za jaky U€elem a je si védom

bezpecnostnich rizik.

V souhrnu bychom tak mohli Fici, Ze v oblasti informatiky se v poslednich letech zaméruje
vyuka na rozvoj informacnich, komunikacnich a digitdlnich dovednosti uZak(. Na
zakladnich Skolach se v ramci revize RVP zménila dotace hodin informatiky v minimalni

Casové dotaci 1 hodina tydné, a to od 4. do 9. ro¢niku. V nékterych skoldch je také mozné
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vybrat si informatiku jako vybérovy predmét, nebo je posilena hodinovd dotace diky
disponibilnim hodinam. Vzdélavani v oblasti informatiky na zakladnich Skolach se snazi
pfizpdsobovat aktualnim trendlim a potfebam trhu prace, coz zahrnuje napfiklad praci
s rlznymi druhy software, zpracovani dat a vyuziti informacnich technologii ve vyuce.
Celkové Ize Fict, Ze vzdélavani v oblasti informatiky na zakladnich $koldch v Ceské republice
se snazi zajistit zakm dostatecné zaklady pro jejich dalsi studium, budouci profesni kariéru

a osobni Zivot.

2.2 KLICOVE ZMENY V RVP vV OBLASTI INFORMATIKA

PFi zminéné revizi RVP pro zadkladni vzdélavani v oblasti informatiky doSlo ke zménam na
rdznych mistech, at uZz vcilech, obsahu nebo kompetencich. V této casti textu tedy
predstavime konkrétni zmény, popiseme dopady na vyuku informatiky a vliv na naplfiovani

hlavniho cile této prace.

2.2.1 CiLERVP
Mezi zakladni vybrané cile RVP pro zékladni $koly dle (MSMT, 2021, s. 8-9) spadaji:

e Rozvijeni klicovych kompetenci s cilem poskytnou vSseobecné vzdélani.
e Motivovat zaky k u€eni a naucit je spravné postupy.

e Vést zaky k logickému Ci kritickému mysleni.

e Naucit Zaky spravné komunikaci.

e Naucit zaky respektu a toleranci jinych ¢i jejich prace.

e Pomdhat zakim rozvijet jejich schopnosti aznalosti pfi rozhodovani o jejich
budoucnosti.

Nové vsak pribyl cil: ,pomdhat Zdkim orientovat se v digitalnim prostredi a vést je

k bezpecnému, sebejistému, kritickému a tvorivému vyuZivani digitdlnich technologii pfi

prdci, pri uceni, ve volném case ipfi zapojovdni do spolecnosti a obCanského Zivota.

(MSMT, 2021, s. 9)

2.2.2 KLICOVE KOMPETENCE

Klicové kompetence jsou podle (MSMT, 2021, s. 10) souhrn védomosti, dovednosti,
schopnosti, postojd a hodnot, které jsou dllezité pro osobni rozvoj a uplatnéni v riznych
oblastech spolecnosti. Jejich cilem je ptipravit Zaky na dal$i vzdélavani a uspésny Zivot
a podporovat funkce obcanské spolecnosti. Osvojovani klicovych kompetenci zacina jiz

v predskolnim véku a pokracuje po cely zbytek Zivota. Jejich Uroven na konci zakladniho
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vzdélavani neni koneén3, ale stavi zdklady pro celoZivotni uceni a zapojeni se do pracovniho

procesu. Klicové kompetence se vzajemné prolinaji a jsou multifunkéni, proto by mél byt

cely vzdélavaci obsah a aktivity ve Skole zaméreny na jejich utvareni a rozvoj.

Mezi stavajici definované kompetence, které by se mély odrazet iv navrhovanych

aktivitach, jsou:

Kompetence k uceni

Kompetence v oblasti u¢eni znamena schopnost ucinné se ucit, vyhledavat a tridit
informace a efektivné je vyuzivat. Zahrnuje také schopnost samostatné pozorovat
a experimentovat, posuzovat vlastni pokrok a identifikovat prekazky v uceni. Dale
sem spada schopnost operovat s terminy, znaky a symboly a propojovat poznatky
z rlznych oblasti. Kompetence v oblasti u¢eni také zahrnuje pozitivni vztah k uceni

a ochotu vénovat se celoZivotnimu vzdélavani. (MSMT, 2021, s. 10)

Kompetence k Feseni problémiu

Kompetence v oblasti feseni problém0 zahrnuje schopnost rozpozndvat a pochopit
problémy, vyhledavat informace potiebné k jejich feSeni a samostatné je resit . Dale
zahrnuje schopnost ovérovat spravnost rfeSeni problém( a pouzZivat osvédcené
postupy pri reseni obdobnych nebo novych problém(. Do této kompetence také
patfi schopnost kritického mysleni, tvorby uvazlivych rozhodnuti a schopnost

obhdjit a zhodnotit vysledky svych &inG. (MSMT, 2021, s. 11)

Kompetence komunikativni

Kompetence v oblasti komunikace zahrnuje schopnost formulovat a vyjadfovat
vlastni myslenky a nazory, naslouchat druhym lidem a G¢inné se zapojovat do
diskuse. Zahrnuje také schopnost rozumét rlznym typum textl a obrazovym
materialim a tvofrivé je vyuzivat. Do kompetence v oblasti komunikace se také radi
schopnost vyuzivat informacni akomunikaéni prostfedky atechnologie pro
komunikaci s okolnim svétem a navazovat audriovat dobré vztahy s ostatnimi

lidmi. (MSMT, 2021, s. 11)

Kompetence socialni a personalni
Kompetence v oblasti socidlni a persondlni nebo také tymové spoluprace zahrnuje

schopnost ucinné spolupracovat ve skupiné, podilet se na vytvareni pravidel prace
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vtymu aovliviovat kvalitu spole¢né prace. Dale zahrnuje schopnost utvaret
prijemnou atmosféru v tymu, prispivat k upeviiovani dobrych mezilidskych vztah(
a poskytovat nebo Zadat o pomoc. Do této kompetence dale spada schopnost
prispivat k diskusi a debaté, chapat potfebu spoluprace s druhymi pfi feseni ukold,

ocefovat zkudenosti druhych lidi a respektovat réizné nazory. (MSMT, 2021, s. 12)

Kompetence obcanska

Kompetence obcanska zahrnuje schopnost respektovat prava a presvédceni
druhych lidi, rozhodovat se zodpovédné a poskytovat pomoc v krizovych situacich.
Zahrnuje také schopnost chranit a ocefiovat tradice a kulturni dédictvi a projevovat
pozitivni postoj k uméni a kulturnimu déni. Do ob¢anské kompetence mlizeme dale
zaradit schopnost chapat ekologické souvislosti a projevovat zajem o kvalitni Zivotni

prostfedi a trvale udrZitelny rozvoj spole¢nosti. (MSMT, 2021, s. 12)

Kompetence pracovni

Kompetence pracovni zahrnuje schopnost bezpecného a ucinného pouzivani
nastroju avybaveni, plnéni povinnosti adodrZovani pravidel, pristupovani
k vysledklim prace sohledem na kvalitu, ochranu zdravi a Zivotniho prostredi
a spolecenské hodnoty, wvyuzZivani znalosti azkuSenosti kvlastnimu rozvoji

a podnikatelskému mysleni. (MSMT, 2021, s. 13)

Jako zcela nova byla pridana kompetence digitalni v ramci revize, a fadi tak tyto dovednosti

na stejnou uroven. Neni tak tedy spojena jen s vyukou predmétli informatiky, ale s celym

vzdélavacim systémem. Jak jiz bylo zminéno dfive, pravé digitdlni technologie ¢im dal

Castéji ovliviiuji bézny obcansky, profesni ¢i soukromy Zivot, a tato kompetence ma tedy za

ukol Zaky na budoucnost s témito technologiemi pfipravit.
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Kompetence digitalni

Kompetence se tyka schopnosti ovladat digitalni zafizeni, aplikace a sluzby, ziskavat,
vyhledavat, posuzovat, spravovat a sdilet data a informace, vytvaret a upravovat
digitalni obsah, vyuZivat digitalni technologie ke zkvalitnéni prace a chapat vyznam
téchto technologii pro spolecnost. Je také dulezité dbat na bezpecnost zafizeni
a dat, ochranu zdravi a etiku pfi komunikaci a spolupraci v digitdlnim prostredi.

(MSMT, 2021, s. 13)

2.2.3 VZDELAVACI OBLASTI

RVP ZV obsahuje celkem 9 zakladnich vzdélavacich oblasti. Kazda z téchto oblasti ma
vymezené postaveni avyznam v zakladnim vzdélavani a popisuje obsah jednotlivych
vzdélavacich obor( v dané oblasti. Cilové zaméreni vzdélavaci oblasti stanovuje, které
klicové kompetence by Zaci méli diky vzdélavacimu obsahu ziskat Vzdélavaci obsah je
rozdélen pro 1. a2. stupen zdkladniho vzdélavani aje tvoren ocekavanymi vystupy

a konkrétnim ucivem.
Konkrétni oblasti v RVP jsou podle (MSMT, 2021, s. 14) tyto:

e Jazyk a jazykova komunikace,

e Matematika a jeji aplikace,

¢ Informatika,

e Clovék a jeho svét,

e Clovék a spole¢nost,

e Clovék a pfiroda,

e Uméni a kultura,

o Clovék a zdravi,

e Clovék a svét prace.
Oblast Informatika se dfive nazyvala , Informacni a komunikacni technologie”, dnes uz jen
»Informatika”, jelikoZz neni cilem jen naucit Zaky pracovat s ICT, ale vzdélat je v oboru

Informatika, kterd ma ponékud Sirsi pojeti.

V oblasti informatiky se cile vzdélavani soustfedi na rozvoj schopnosti zaka analyzovat
a resit rlzné situace pomoci informacnich technologii, komunikovat pomoci formalnich
jazykQ a posuzovat technickd feSeni zrGznych ahli pohledu. Cilem je také rozvijet

schopnost pracovat ve skupiné, standardizovat pracovni postupy a zvladat
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nejednoznacnost a nejistotu pfi feseni problému. Kromé toho je cilem vzdélavani v oblasti
informatiky rozvijet otevienost k novym cestam a nastrojim a snaZit se postupné se

zlepSovat.

Vsechny oblasti maji poté definovany obsah a oekavané vystupy rozdélené do podoblasti.

Pro 2. stupefi ZS je informatika rozdélena dle (MSMT, 2021, s. 41-43) do téchto podoblasti:

e data, informace a modelovani,

e algoritmizace a programovani,

e informacni systémy,

e digitalni technologie.
Vramci této prace se poté budeme hloubéji zabyvat oblasti ,Algoritmizace
a programovani“, jejimz obsahem je podle (MSMT, 2021, s. 42):

e Algoritmizace, ktera zahrnuje proces rozdéleni ulohy nebo problému na mensi

kroky a vytvoreni postupu k jejich feseni, v€etné zapsani nebo editace algoritmu.

e Programovani pak zahrnuje pouZivani ndstroju programovaciho prostredi, zapis
programU pomoci blokové orientovaného jazyka apraci scykly, vétvenim
a proménnymi.

e Kontrola, jez zahrnuje ovéreni algoritmu a programu zménou vstupu, kontrolou
vystupUl a opakovanym spusténim, stejné jako nalezeni a opravu chyb.

e Tvorba digitalniho obsahu pak zahrnuje vytvareni program(, jako jsou pfibéhy,
hry, simulace aroboti, azohledniuje potfeby uzZivatelll a uZivatelské rozhrani
programu. Autorstvi a licence programu a etika programatora také hraji dilezitou
roli pti tvorbé digitalniho obsahu.

Navrzené aktivity by mély splfnovat minimalni o¢ekavané vystupy, a to tak, Zze by po jejich
absolvovani mél zak byt schopen zanalyzovat dany problém a vybrat vhodny algoritmus
k jeho FesSeni. Pokud toto nepljde, je zak alespon schopen rozdélit problém na mensi ¢asti,
které Ize resit. Dale zdk dokaze precist a vysvétlit algoritmus, ale také ho zapsat pomoci
blokové orientovaného prostredi, které dokaze taktéZ popsat a pfipadné opravit. Hlavni

¢asti je ovéFeni spravnosti programu. (MSMT, 2021, s. 41)
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Navrhované tlohy nestoji pfimo na téchto vystupech, ale na SVP dané koly, ktery je pfimo
na nich zaloZen, a mlze si je tedy i rozsifit. Jakozto zakladni dokument pro tvorbu SVP ale
nemohou byt odebrany, a proto mizZeme fici, Ze jsou zadvazné i pro vystup této prace. Ulohy
by vSak nemély splfiovat pouze tyto vystupy, ale v ramci rozvijeni dalSich kompetenci by

mély zaclenovat i vystupy jinych oblasti, ¢imz bude podporena i mezipredmétova vazba.
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3  SKOLNi VZDELAVACi PROGRAM

Skolni vzdélavaci program (dale jen SVP) je v Ceské republice kurikuldrnim dokumentem
zavislym dle §5 odst. 1 zdkona €. (561/2004 Sb. Skolsky zakon, 2020) na RVP. Vzdélavani
poskytované podle tohoto zdkona musi byt vsouladu sramcovym vzdélavacim
programem. Obsah vzdélavani maze byt ve skolnim vzdélavacim programu usporadan do
pfedmétl nebo jinych ucelenych ¢asti uciva (napriklad modulll). Pro ucely této prace nds
zajima pouze oblast Informatiky, a proto také budeme vychazet jen z této &asti SVP, ktera
je vdobé vzniku této prace dokoncovana, jelikoz na referencni Skole vejde v platnost az

1.zari 2023.

Z hlediska vyuky informatiky je referencni skola vybavena 3 specializovanymi pocitacovymi
ucebnami, z nichZ jedna je vybavena 31 chromebooky a slouZi nejen pro vyuku informatiky,

ale i jinych predmétq, jako napfriklad robotika.

Referencni Skola se nachazi ve vétSim mésté, s kapacitou cca 500 zakUl. Jedna se o viceleté

gymnazium, jehoZz soucasti je i Krajské vzdélavaci centrum.

Technické zazemi $koly také umozriuje vyuku informatiky na vysoké trovni. Skola disponuje
modernimi laboratofemi pro chemii, biologii a fyziku, odbornymi uc¢ebnami pro hudebni
a vytvarnou vychovu a jazykovymi uc¢ebnami a aulou s kapacitou 180 zak(. Kromé toho maji
zaci k dispozici bohaté vybavenou knihovnu s pfistupem na internet a specializovanou

knihovnu anglického jazyka.

Referenéni $kola pii ndvrhu nového RVP vychdzi z modelovych SVP pro zékladni vzdélavani
dostupné na portalu Imysleni.cz (Imysleni, 2022). Celkem jsou k dispozici 4 varianty.
Referenéni $kola vyuziva SVP Progresivné vpied. Tento modelovy $kolni vzdélavaci program
je uréen skoldm, které chtéji investovat do nakupu ucebnich pomlcek v podobé riznych
robot(, robotickych stavebnic ¢i softwaru a chtéji posunout zacatek vyuky informatiky do
nizsiho rocniku, nez ve kterém je dnes. Program pokryva vSechny navrzené ocekavané
vystupy RVP ZV pro informatiku a pracuje s hodinovou dotaci 3 + 5 (3 hodiny na 1. stupni,
5 hodin na 2. stupni). Vyuka je realizovana i se zakoupenymi pomuckami v podobé robotd,

robotickych stavebnic a edukaéniho softwaru. Casovd dotace predstavuje maximalni
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pokryti vyuky predmétu za vyuziti ucebnich materidlG, které byly vyvinuty vramci
strategického projektu PRIM?
Cil této prace je pomoci referencni Skole usnadnit pfipravu a adaptaci na revidované RVP

zroku 2021, tim, Ze navrhneme takové aktivity, které budou v souladu s o¢ekavanymi

vystupy RVP, SVP a principy BOV.

2 PRIM - Podpora rozvijeni informatického mysleni (reg. &. CZ.02.3.68/0.0/0.0/16_036/0005322)
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3.1 ANALYZzA SVP REFERENCN{ SKOLY
Dle nového SVP referenéni $koly vypada ucebni plan, dle rozlozeni na jednotlivé ro¢niky,
nasledovné:
Tabulka 1: U¢ebni plan informatika - SVP gymnazium 2023
roC. téma hodiny | Nutné k je tireba nutny
naplnéni | pocitac nakup
RVP pomucek
6. Ovladani pocitace 2 A
Kédovani a Sifrovani dat a informaci 9 A
. A
Prace s daty 10 A A
Informacéni systémy 3 A
Programovani — opakovani a vlastni bloky 9
7. Programovani — podminky, postavy
a udalosti 9 A A
Modelovani pomoci grafi a schémat 6 A A
Programovani — vétveni, parametry 15 A A
a proménné 3 A
Pocitacova sit
8. Programovani robotické stavebnice 20 A A
Hromadné zpracovani dat 13 A A
rozsireni | Programovani hardwarové desky 20 A A
8./9. |Programovaci projekty 13 A A
9. Programovaci projekty 5 A A
Digitalni technologie 15 A A
Zavérecné projekty 13

Z tabulky €. 1 je zfejmé, Ze robotika se vyucuje pouze v 8. rocniku, a to v ¢asové dotaci 20

hodin tydné. Nicméné, dle rozhovoru se zastupcem feditele referencni Skoly, bude tydenni

hodinova dotace pouze 1 hodina. Je tedy nutné tuto informaci brat v potaz pfi vytvareni

aktivit.

Z informaci ve sloupci "nutné k naplnéni RVP" vsak vyplyvda, Ze robotika neni nutnou

podminkou. To je zplsobeno tim, Ze potfebné ocekavané vystupy se Zaci nauci na jinych

technologiich, jako napfiklad blokové programovani v aplikaci Lego Mindstorms, ktera je
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zaloZeno na Scratch prostredi, které budou Zaci vyuZzivat ve vyuce jiz v 6. ro¢niku. Dale napf.

ve vyuce podminénych vyraz( vétveni, ktera probiha v 7. rocniku.

Podrobnéji je oblast ,programovani robotické stavebnice” rozdélena v SVP referenéni $koly
na nékolik ¢asti:

e nazev tematického celku,

e ocekavané vystupy RVP,

e olekavané vystupy SVP,

e zdroje pro vyuku v dané oblasti,

e konkrétni ucivo (véetné odkaz(i na ucivo ve zdrojich),

e vyukové metody a formy.
Tematicky celek RVP je zaméren na algoritmizaci a programovani robotické stavebnice.
Ocekavané vystupy RVP zahrnuji schopnost Zakyné/zaka rozdélit problém na jednotlivé
resitelné Casti a navrhnout a popsat kroky k jejich reSeni. Déle je ocekavano, Ze vybere
z vice moznosti vhodny algoritmus pro rfeSeny problém a upravi jej pro jiné problémy.
Zakyné/zak by mél/a také byt schopna/en v blokové orientovaném programovacim jazyce
vytvofit prehledny program s ohledem na jeho mozné duisledky a svou odpovédnost za né,
vyzkouset jej a opravit vném pripadné chyby. Dalsi ocekavané vystupy RVP zahrnuiji

pouzivani opakovani a vétveni programu, proménnych a ovéreni spravnosti postupu.

Ocekdvané vystupy SVP zahrnuji sestaveni robota podle ndvodu nebo vlastni tvofivosti
a Upravu konstrukce robota tak, aby plnil modifikovany Ukol. Dale by mél/a zakyné/zak
vytvofit program pro robota a otestovat jeho funkénost, precist program a najit v ném
pripadné chyby, ovladat vystupni zafizeni a senzory robota a vyresit problém tim, Ze jej

sestavi a naprogramuije.

Vyukové metody aformy by mély zahrnovat praktické Cinnosti, samostatnou praci,
projektovou vyuku a experimenty. Ulivo se tyka sestaveni a oZiveni robota, sestaveni
programu s opakovanim a rozhodovanim, pouZivani vystupnich zafizeni robota (motory,

displej, zvuk) a senzoru (tlacitka, vzdalenost, svétlo/barva).

Pro navrh aktivit do hodiny tak, aby splfiovaly zminéné informace o vyuce robotiky, je
dllezité zaméfit se na algoritmizaci a programovani, sestaveni a oZiveni robota, pouzivani
vystupnich zafizeni a senzor(i robota a ¢teni programu. Dale je dullezZité vyuZzit praktické
¢innosti, samostatnou praci a projektovou vyuku k dosaZzeni ocekavanych vystupd RVP
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a SVP. Pfi navrhovani aktivit je potfeba zohlednit rdizné Urovné znalosti a schopnosti 78k
a poskytnout jim prostor pro kreativitu a tvorivost. Také je dlleZité vyuZit zdroje, jako jsou
robotické stavebnice a ucebnice, a vyuZzit rizné vyukové metody a formy, aby byla vyuka

co nejefektivnéjsi a zabavna pro Zaky.

3.2 HODNOCENI ZAKU A SKOLY

V rdmci hodnoceni Zak{ a skoly jsme vyuZili rozhovor s vyucujici informatiky a matematiky.
Té jsme pokladali otazky tykajici se navrhovanych aktivit, specifickych pozadavk, idealniho
vysledku apod. Mimo jiné jsme resili i téma hodnoceni a evaluace zakd v hodinég, jejich

prace, chovani, ale také hodnoceni ucitell.

Z rozhovoru vyplynuly tyto informace: na hodinach informatiky se snazime formativni
hodnoceni pouzivat jako pribéiny stav béhem hodiny, individudlné tak obchazime Zaky.

Sumativni zpGsob hodnoceni poté vyuzivaji obzvlasté v informatice dvojim zplsobem.

1. Z&k dostane znamku za vysledek, zda je spravny a splfiuje dana kritéria.

2. 74k je hodnocen za priibéinou praci v hoding, jeho chovéni a pfistup k dané
problematice.

U rozdéleni sumativniho hodnoceni ovsem zaleZi na podstaté prace a jeho rozsahu. Nékdy

se tedy hodnoti pouze vysledek.

Vyucujici dale v rozhovoru uvedla, Ze Skola kazdy rok pravidelné umoznuje Zakim hodnotit
ucitele. Jednou za rok kazdy zak hodnoti vsechny své ucitele na bodovaci stupnici. Zde mlze
hodnotit otazky typu:,,Co se jim libi na vyuce a co ne”, ,Jak ucitel reaguje na urcité situace”
apod. Na zakladé tohoto hodnoceni muze feditel ndsledné upracovat i finanéni hodnoceni

uciteld. Spravné motivovat zaky béhem vyuky je tak samo o sobé motivujici i pro ucitele.
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4 BADATELSKY ORIENTOVANA VYUKA

Badatelsky orientovana vyuka (dale jen BOV) je vyukovy pfistup, ktery se zaméfruje na
badani jako zakladni metodu ve vyuce. Studenti se pfi pouziti této metody snazi samostatné
hledat odpovédi na své otdzky prostrednictvim vlastniho badani. Tento pfistup neni
v Ceském Skolstvi dostatecné rozsifeny a zatim neni dostate¢né implementovan, a to i pres
fakt, Ze ma pozitivni dopad na motivaci studentl a na jejich schopnost kritického mysleni
a samostatného uceni. Pojem badatelsky orientovana vyuka byl pfijat zanglického
»inquiry” coz se do Cestiny muze preloZit jako vySetfovani, Setfeni, badani, dotaz apod.

(Sirickova, 2017, s. 13)

Obecné by se dala badatelsky orientovand vyuka popsat jako specificky styl uceni. Dle
(Capek, 2015, s. 1151) bychom mohli nejblize prirovnat badatelsky orientovanou vyuku ke
konstruktivistickému stylu uceni. Tento styl uCeni podporuje aktivity zamérené na rfeseni
problému, se kterymi se Zaci béZzné mohou setkat v Zivoté, kreativni a tvorivé reseni téchto

problém{, praci ve skupiné, a to za pomoci rozvijeni pfirozené zvidavosti.

P¥i vyucovani pomoci badatelsky orientované vyuky se snazime zaky konfrontovat s novymi
a pro né doposud nepoznanymi poznatky svéta kolem nds, které mohou byt v rozporu
s dosavadnim poznanim Zaka samotného. Tim plsobime na jeho pfirozenou zvidavost,

ktera zaky nuti tento konflikt ve znalostech pochopit.

Vysledkem této vyuky je, ze zak dokaze spravné zformulovat a polozit otazku, vytvofit
hypotézu, kterou nasledné diky spravnému naplanovani ovéri. Ziskana data z experiment(
dokdazZe spravné interpretovat a roztfidit tak, aby na jejich zakladé dokazal vytvofit vlastni

zavér. (TEREZA, 2016)

Z analyzovanych vyzkumnych Setfeni dle (Dostal, 2015, s. 40) mUZeme fici, Ze badatelsky
orientovanad vyuka neni vhodna jako primarni nastroj pro rozvoj Zak( v poznatkové roviné.

Prokazatelny vliv na Zaka sice m4, ale pUsobi spiSe na rovinu rozvoje mysleni.

4.1 VYVOJ] BADATELSKY ORIENTOVANE VYUKY A JEJi VZNIK

V minulosti se podle (SirG¢kova, 2017, s. 10) v antickém Recku rozvijely vychovné systémy,
ve kterych se filozofové zabyvali pojetim vychovy. Sofisté, soukromi ucitelé, ucili fecnictvi
a filozofii s relativistickymi prvky. Sokrates, ktery patfil mezi sofisty, ale kritizoval jejich

prehnané sebevédomi. On sam zacal pouzivat metody dialogt, aby ucil své zaky samostatné
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hledat FfesSeni problémd pomoci rozumu, arozvijet tak mravni stranku osobnosti,
sebezdokonalovani a hledani pravdy. V 18. a 19. stoleti doslo k zménam ve spolecnosti, coz
vedlo k potfebé zmén v oblasti vzdélavani. Jean Jacques Rousseau navrhl individualni
vychovu, kterd by vychovala dité k ptrirozenému clovéku. V 19. stoleti se vychova dale
rozvijela, naptiklad Johann Heinrich Pestalozzi zdUrazrioval vyuku prostfednictvim hry
aJohn Dewey navrhoval vyuku zaloZenou na zkuSenostech. V soucasnosti se vychova

zaméruje na individualni potfeby a schopnosti jednotlivcd a rozvoj kritického mysleni.

Dle (SirGickova, 2017, s. 12) je M. Liman povazovan za priikopnika v pouZivani slova
"badani", které popisuje spolupraci mezi ucitelem a zaky pti hledani pravdy. Pojem badani
se objevuje od 60. let v souvislosti s J.R. Suchmanem, ktery popisuje rozporné situace jako
motivacni prvek pro hledani podstaty véci. Lidé se zaCnou pfirozené ptat v pripadé, zZe
nastane néjaka pro né nestandardni situace, a mohou se tak naudit posuzovat své
myslenkové strategie, ziskat obohaceni znalosti pfi spolupraci s ostatnimi a ocernovat

alternativni vysvétleni.

Historie badatelsky orientované vyuky v kontextu informacnich technologii se oviem odviji
od predmétu informatika. Ta je v porovnani s ostatnimi predméty jedna z nejmladsich, i do
dnesnich let se didaktika informatiky stale vyviji, a neni tak pevné definovana (Mrdzek,
2020, s. 40)Proto musime hledat vznik badatelsky orientované vyuky v kontextu védnich
disciplin avyuky jinde. Badatelsky orientovana vyuka se dostdvd do povédomi Sirsi
verejnosti a pedagogli v poloviné 20. stoleti v USA. Podporovatelem téchto myslenek byl
Joseph Schwab, ktery zastaval nazor, Ze by ucitelé méli ucivo predkladat pomoci
badatelskych aktivit azaci by je méli i sami vyuZivat. (Schwab, 1964 in (Scientia in
educatione, 2016, s. 67)). Schwab se zasadil o zafazeni terminu inquiry (badani) do osnov
pfirodovédeckého vzdélavani. Do Evropy se poté smér badatelsky orientované vyuky
dostava v 90. letech 20. stoleti. Poprvé byl termin inquiry pfelozen v roce 1999 ve slovniku

Marese a Gavory. (Scientia in educatione, 2016)

Diky velikému mnozstvi praktickych ¢innosti a obsahu maji pfirodovédné predméty nejvétsi
potencidl pro vyuZiti badatelské vyuky. Pfirodovédné pokusy, at uz v chemii, biologii nebo
fyzice pravdépodobné zazil kazdy z nas na Skole ¢i vzabavnych védecko-technickych

centrech jako show.
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Dle (Dostdl, 2015, s. 59) je s ,vyukou prirodovédnych predméti badatelsky orientovand
vyuka spojovdna pro vyhodné spojeni Zdkovy vnéjsi, motorické Cinnosti s dusevni aktivitou
pfi bdddni ve vyuce (Zakovy pokusy, laborovdni, variovdni objekt, pozorovdni a ndsledné
vyvozovdni zavért). Technické predméty maji z pohledu badatelsky orientované vyuky
s pfirodovédnymi mnoho spole¢ného, vcetné spojeni dusevni aktivity s motorickou

¢innosti”.

Podle (Dostal, 2015, s. 59) je ovSem také dulezZité rozliSovat dva zpUsoby badatelského
pozndni dané véci. Prvni zplUsob je poznani véci samotné, jeji analyza bez smyslu vyuZiti
¢lovékem v béZném Zivoté, zatimco druhy zpUsob je poznani véci pravé za ucelem jejiho
vyuziti. Pfi vyvoji Clovéka se nejprve snazime pochopit, k cemu by nam byly véci dobré a jak
bychom je mohli vyuZit a postupem vyvoje se pomér obraci. Tyto dva zpUsoby poznani je
vhodné zohlednit i dnes pfi vyuce, abychom nesklouzavali k pochopeni véci bez dalSiho

smyslu.

Dnes se badatelsky orientovana vyuka dostava do popredi diky mnoha projektim, které se
ji snazi do Skol dostat do mnoha predmétu, jako jsou napf. informatika, fyzika, chemie,

matematika nebo zemépis. Takové projekty, které se BOV zabyvaji, jsou napt:

e Program GLOBE
,GLOBE (Global Learning and Observation to Benefit the Environment) je
mezindrodni vzdéldvaci program, ve kterém Zdci zkoumaji prirodu a aktivné zlepsuji
Zivotni prostredi v okoli své skoly. Své vystupy sdileji v mezindrodni databdzi na
www.globe.gov, kde jsou k dispozici vsem.” (GLOBE, 2023, s. 1) Do tohoto projektu
je zapojeno vice nez 37 000 $kol ze 123 zemi. V CR je podporovan piimo MSMT
nebo MZP3. (GLOBE, 2023)

e Badatele.cz
Tento web nabizi pro jednotlivé predméty pfipravené hodiny véetné metodickych
list( a popisu hodin, rizné dalsi navody, ale i videa s popisky a mensi ,, workshopy*,
ato nejen pro oba stupné zakladniho vzdélani, ale také pro stredni Skoly.

(Badatele, 2023)

3 Ministerstvo Zivotniho prostiedi
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e HYPERSPACE

Projekt JihoCeské univerzity, zaméreny zejména na profesni rozvoj ucitelll pomoci
baterie video hospitaci jejich detailnim rozborem. Pro rozvoj uditelll jsou zde
pouzity ramce BOV, formativniho hodnoceni, teorie obsahové transformace

a dalsi. (Hyperspace, 2023)

Mezi konkrétni pfimo badatelsky orientované praktické projekty zamérené na neformalni
vzdélavani mGzeme zaradit rGznda science centra jako napf. ,Techmania Science Center”
v Plzni, ,VIDA! science centrum” v Brné, ,,iQLANDIA“ v Liberci a dalsi, které Ize najit napf.
na strankach Ceské asociace science center (Déle jen CASC), kde se mohou nejen 7aci, ale
i déti, studenti, dospéli aseniofi vzdéldvat napf. formou primych experimentl na
exponatech, na prednaskdch nebo workshopech. Nabizeji tak badani a objevovani
pfirodnich a technickych znalosti zabavnou formou. (Ceska science centra a planetaria,

2023)

Fakt, Ze se v poslednich letech pravé o tento styl vyuky zveda zdjem, znadi i ¢lanky a vyssi
navétévnost. Dle M. Remesové z CSAC za rok 2015 navstivil centra cca 1 milion lidi, zatimco
v roce 2016 pfislo 1 631 311 lidi. (Lochmannova, 2016). Dle (CASC, 2018) se poté pocet

navstévnik( ddle zvysil na 1 704 052. V nasledujicich letech nastal pokles, ktery byl vsak

vrve

Nar(stajici zajem pravé o tento badatelsky styl poznani v neformalnim vzdélavani, za ktery
jsou rodice, ale i dospéli ochotni platit a vénovat se mu ve volném cCase (napf. pravé
navstévou jiz zminénych placenych science center), naznacuje, Ze by tento styl vyuky mohl
mit své uplatnéni ive Skolstvi, které je zdarma. Toto tvrzeni podporuje iexistence
soukromych Skol, které se sice musi taktéz fidit RVP, ovSem svoji vyuku maji postavenou

vice na projektovych vyukach, badatelskych ulohach apod.
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4.2 VYZNAM BADATELSKY ORIENTOVANE VYUKY VE VYUCE ROBOTIKY

Badatelsky orientovana vyuka se zaméruje na aktivni zapojeni Zak(l do procesu uceni
a vytvareni vlastnich odpovédi na otazky a problémy, misto pouhého pasivniho pfijimani
informaci od ucitele. Tento ptistup podporuje rozvoj kritického mysleni a schopnosti fesit
problémy a pfinasi pro zaky vétsi zazitek ze vzdélavani.

Dle (Kopecky, 2021, s. 21-22). prdavé robotické skolni ajiné didaktické pomucky slouzi
efektivné pro rozvoj zdkovych znalosti a dovednosti v oblastech kritického mysleni, reakce
na mozné prekdzky, kladeni si sprdvnych otazek, ale také hledani informaci, které mu
pomohou v béZzném Zivoté, a tim se tak v budoucnu |épe uplatni na trhu préace. Proto je
vhodné, aby Z4aci nebyli pfipravovani na to, “co je dnes”, ale aby byli schopni obecné na
zakladé pozorovani svého okoli adekvatné reagovat, vyhodnotit situaci a z té poté vytvorit
zaveér.

Jak jsme jiz zminovali, cilem vzdélavani je pfipravit Zaka co nejlépe na zaclenéni do
spolecnosti. Problém nastava vtom, Ze do spolecnosti budouci a nikoli aktualni. Diky
technologickému rozvoji, ale také jinym socialnim, kulturnim nebo ekonomickym vliviim,
muzZe byt spolecnost béhem par let poZzadovat jiné znalosti a dovednosti nez dnes. (Vesely,

Ph.D., 2013) Podobné Ize charakterizovat i badatelsky orientovanou vyuku robotiky.

Dle (Kopecky, 2021, s. 23) mUzZeme fict, Ze robotické u¢ebni pomucky rozviji kreativitu zakd,
logické a informatické mysleni, a jsou dostatecné motivujici pro sebe rozvijeni zak(. Diky
podstaté robotickych stavebnic a programovani miZeme teoreticky vytvorit nekonecné
mnoZstvi variaci konstrukci a programd, kazdy Zak tak muze vytvofit zcela unikatni reseni
daného problému jen diky kreativité. Pro jedince, ktefi vSak nejsou tolik kreativni, mohou
poslouZit i systematické ndstroje z redlného svéta. Neni-li Zak napf. schopen kreativné
vytvofit vlastni ndvrh auta, miZeme mu pomoci redlnymi automobily, ty rozlozit na dilci
prvky, a systematicky tak dosahnout cile podobnym zplsobem jako u Zaka, ktefi si dokazou

|épe asociovat predméty z realného prostredi.

MuUzZeme tedy fici, Ze vyuka robotiky, pokud budou Zaci aktivné zapojeni vhodnymi
aktivitami, splfiuje kritéria badatelsky orientované vyuky, Diky stavebnici obsahujici mnoho
dilkd Ize skladat mnohé konstrukce, které se musi ovérit, experimentalné vyzkouset apod.

V kombinaci s programovanim poté muZe dochdazet k protichldnym zavér(m, oproti
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puavodnim hypotézdm, jak by napf. dany robot mohl fungovat, jak by mél byt sestaven ¢i
naprogramovan. A navic, diky podstaté robotickych stavebnic, kdy se skladaji z mensich
celkd vétsi (av pfipadé stavebnice LEGO® MINDSTORMS® Robot Inventor dochazi navic

k ndslednému programovani v blokovém prostredi), naplnuji i pozadované vystupy RVP.

4.2.1 POSTUP NAVRHU BADATELSKY ORIENTOVANYCH AKTIVIT

BOV zahrnuje zapojeni zakl do reSeni problémuU pomoci metod podobnych tém, které
pouzivaji védci. Toto zapojeni miZe zahrnovat nejen méreni a experimenty, ale také
myslenkové procesy. Témata by méla byt vybrana tak, aby méla presah do jinych oblasti

a byla spojena s redlnym Zivotem.

BOV obecné predpoklada samostatnost zak(, nikoli vSak takovou, aby byla ucitelem
nekontrolovand. Za Spatnou vyuku povazujeme takovou, pfi které zak dojde k zavéru bez
moznosti ovéreni svého zjisténého tvrzeni. Role Zaka i ucitele jsou tedy ve vyuce dllezité
obé. Ucitel ma za cil pripravit takové prosttedi a situace, na které Zak reaguje a bada nad
pripravenymi aktivitami. UCitel tedy k dané situaci vytvari prostiredky, prostiedi a také
mantinely, ve kterych se mohou Zaci pohybovat pfi badani a feSeni dané situace. (Dostal,

2015, s. 40)

V ramci hodiny robotiky tedy jednotlivé kroky spocivaji nejprve v ptipravé ucitele. Je nutné
definovat oblast, ve které chceme mysleni Zaka rozvijet, touto oblasti myslime téma, které
muze velice ovlivnit motivaci zakud. Je vhodné zvolit néco, co Zaci dobre znaji, nebo si to

alespon mysli (napf. rychlostni zavody aut na ovalu).

Nasledné zvolime problém ¢i situaci, ve které se ma zak ocitnout, opét musime dbat na to,
Ze na prvni pohled velmi sloZitd nebo sofistikovana situace mlze Zaka odradit, a snizit tak

jeho motivaci.

V nasledné situaci musime definovat pevné mantinely toho, co mame k dispozici a co, jak
a pomoci ¢eho mlzeme délat (napf. omezime rozpocet, ¢i vramci stavebnice pocet
kosticek, pfi programu pocet blokd, které jsou mozné pouZit apod.) Podle poctu
stanovenych omezeni soucasné definujeme mozny pocet feSeni. Dbame na to, aby byl

tento pocet dostatecny pro badani a nestalo se tak, Ze dand situace ma pouze jedno reseni.

Nasledné vytvorime vhodnou formu prezentace situace a problém0 Zzakim. Tato ¢ast muze

znacné ovlivnit motivaci Zzaka, pfi sloZitém popisu mizZe dojit ke ztraté motivace. Vhodnéjsi

28



BADATELSKY ORIENTOVANA VYUKA

je tedy varianta, kdy Zaci povazuji nejprve problém za banalni a naslednym odkryvanim

omezeni musi badat nad resenim.

Pti samostatné praci zakd poté uditel dohlizi na dodrzovani stanovenych pravidel, reaguje
na dotazy Zaka, radi, a to budto individualné, nebo (pokud uzna za vhodné) napovida celé

tridé najednou, aby byla zachovana férovost badani.
Samotnd BOV vsak dle (Votapkova, 2013, s. 17) mlze mit nékolik Urovni:

e Oteviené badani
Zaci sami navrhuji téma ke zkoumani, premysleji o zpGsobu, jakym budou problém

resit, vykonavaji vyzkum a formuluji vysledky svych zjisténi.

e Nasmérované badani
Ucitel poloZi vyzkumnou otazku a Zaci navrhnou postup, jak ji zodpovédét. Poté

tento postup realizuiji.

e Strukturované badani
Ucitel sdéli zakiim vyzkumnou otazku a navrZeny postup a Zaci na jejich zakladé
postupuji krok za krokem, dochdzeji k vlastnim vysledkiim a formuluji vysvétleni

a zavéry.

e Potvrzujici badani
Ve vyuce, pfi které jsou zakiim poskytnuty problém i postup, jsou vysledky jiz

znamé a Z4ci je pouze ovéruji pomoci daného postupu.
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5 VYUKA ROBOTIKY V KONTEXTU RVP A BOV

Prace s roboty na skolach je posledni dobou ¢im dal ¢astéji zaclenovana do rozvrh(, ovsem
cilem vyuky robotiky neni jen vychovat dalsi generaci programator( nebo konstruktér(, ale
stejné tak jako u pojmu informatika a pocitace, brat robota pouze jako nastroj pro rozvijeni

mnoha dovednosti, v RVP pak nejblize definované jako obecné gramotnosti.

Hlavni myslenkou vyuZiti robotl je, aby Zaci jen pasivné nepftijimali informace, ale diky
fyzické C¢asti robota pak |épe pochopili nékteré stavy a ¢innosti, které mohou nejen pfi
konstruovani, ale i ndsledném programovani, nastat. Tato ¢innost je pak pro né mnohem
zabavnéjsi a motivujici. Pokud pak doplnime aktivity o soutézni prvky, mlze to velice

podpofit snaZivost a motivaci zakd. (Cerny, 2015).

Pojem roboti ¢i robotika je v RVP konkrétné zminén jen jednou, a to pod ucivem ,tvorba
digitdlniho obsahu” v oblasti Informatika konkrétné, Algoritmizace a programovani pro 2.

stupef zakladni $koly. (MSMT, 2021). To ovéem nemd vliv na dlileZitost robotl ve vyuce.

Pokud bychom chtéli blize rozdélit oblast edukacni robotiky, mdzeme ji jednoduse rozdélit
na hardwarovou a softwarovou ¢dast. Pti programovani se zak setkdva s informatikou tak,
jak si ji vétSina predstavuje, tim, Ze vytvari programovy kéd. Obecné se pak dle RVP
vzdélavaci oblast informatika zaméruje pfedevsim na ,rozvoj informatického mysleni a na
porozumeéni zdkladnim principum digitdlnich technologii. Je zaloZena na aktivnich
¢innostech, pfi kterych Zdci vyuZivaji informatické postupy a pojmy.“ (MSMT, 2021, s. 38)
Konkrétné pak ,Zdci tvori, experimentuji, provéruji své hypotézy, objevuji, aktivné hledaji,
navrhuji a ovéruji ruznda resSeni, diskutuji s ostatnimi atim si prohlubuji a rozvijeji
porozumeéni zdkladnim informatickym konceptum a principdm fungovdni digitalnich
technologii.“ (MSMT, 2021, s. 38). Pravé experimenty, hypotézy, objevovéni apod. jsou
zdkladnim principem ibadatelsky orientované vyuky. Soucasné se pak nejednd jen
o samotnou oblast informatiky, ale o obecné kompetence, které s vyukou robotiky souvisi
a které pfi praci s robotickymi stavebnicemi Z4ci rozviji.

Nejblizsi a sou€asné nejnovéjsi kompetenci je digitalni kompetence. Pravé diky velkym
mnoZstvi vlivQ, informaci a dat plsobicich na vSechny kolem nds, bude tato kompetence

v budoucnosti dle (Podkladové analytické studie pro revize RVP — Clovék a svét prace z roku

2019) zminény v ¢lanku od (Lichtenberkova, 2020) dalezitéjsi ¢im dal vice a mliZe se zaradit
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mezi dovednosti jako jsou psani, €teni &i pocitani. Obecné pak dle (MSMT, 2021, s. 13)
kompetence zminuje, Ze zak dokaze bezpecné manipulovat a vyuZivat digitalni technologie
k tomu, aby dosahl efektivnéji svych cil(i. Chape prinos, ale i bezpecnosti problémy téchto
technologii, které je sam schopen diky kritickému mysleni odhalit, a tak jim predejit. To
Uzce souvisi s kompetenci k feseni problému, kdy jak pfi stavbé, tak pfi programovani musi
zak resit spoustu jinych problémd, které musi byt schopen pozorovanim identifikovat,
analyzovat a nasledné je co nejefektivnéji vyresit. PFfi chybé programu muZe byt napf.
problém ve Spatné pripojeném kabelu, a proto se robot nerozjede nebo musi byt schopen
zatizeni nejprve spravné a bezpeéné spustit a nastavit (nainstalovat pfislusny program
a jeho zavislosti), aby mohl praci dokoncit. Dalsi nesmirné dilezitou kompetenci je
kompetence komunikativni, jelikoz prace sroboty na vétSiné Skol probihda vétsinou
v mensich skupinach. Proto je dlllezZité, aby se Zaci béhem aktivity neustdle domlouvali, byli
si schopni naplanovat a rovnomeérné rozdélit praci a samoziejmé spolecné vyresit nastalé

chyby a komplikace.

Kromé rozvoje samotnych kompetenci vyuka robotiky zahrnuje mnoho oblasti, mimo
informatiku také pfi konstrukci zasahujeme do oblasti ¢lovék a svét prace, pfiimplementaci
programl a algoritmU Uzce vyuZivdme znalosti a dovednosti matematiky, pfi praci se

senzory chapeme fyzikalni vlastnosti.

Dle (Cerny, 2015) ,Ize Fici, Ze robot by mél do vyuky informatiky pfinést prvky tvorivého
mysleni. Zék je zde typicky postaven pred urcity problém, ktery md Fesit, a disponuje
prostredky, kterymi jsou bud’jeho znalosti, nebo technické moZnosti daného zafizeni. Musi
se naucit problém dekomponovat na mensi ¢dsti a kaZdou z nich systematicky analyzovat,

popsat a vyresit.”
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6 ROBOTICKA STAVEBNICE LEGO® MINDSTORMS® ROBOT INVENTOR

Stavebnice LEGO® MINDSTORMS® Robot Inventor (s kddovym oznacenim 51515 Roboti
vyndlezce, dale jen. Robot Inventor) Lego Mindstorms je fada stavebnic od spole¢nosti
LEGO, ktera umoznuje vytvareni vlastnich programovatelnych robotd. Robot Inventor je
jednou z nejnovéjsich verzi této stavebnice, kterd byla vydana v roce 2020. Robot Inventor
obsahuje sadu LEGO dilkll, senzor( a motoru, které Ize pouzit k vytvareni raznych druh(
robotl. Tato stavebnice je zaméfrena na programovani a umoziiuje uzivatelim vytvaret a
ovladat své roboty pomoci intuitivniho vizudlniho programovaciho prostfedi. S Robot
Inventor Ize stavét a programovat rizné druhy robotdl, jako jsou napfiklad autonomni
vozidla, roboticka zvirata, nebo dokonce humanoidni roboty. Stavebnice obsahuje i rizné

herni prvky, jako je napfiklad mozZnost resit rlizné vyzvy a ukoly.

6.1 TECHNICKE SPECIFIKACE STAVEBNICE
Stavebnice Robot Inventor obsahuje 949 dilu, které Ize pouZit k sestaveni rdznych model(
robotl. Jsou zde pouzity kosticky typu LEGO Technik, jsou tak kompatibilni s ostatnimi

robotickymi stavebnicemi z fady LEGO Mindstorms.

Stavebnice umoznuje sestavit 5 preddefinovanych model( robotu: Blast, Charlie, Trick,

Gelo a MVP. Kazdy z téchto robotl ma své specifické schopnosti a funkce.

Hlavni programovatelna jednotka, nazyvana programovaci kostka, je jddrem celého
systému, je zelenomodra a ma rozméry 7x11 jednotek. Obsahuje 6 portd pro pfipojeni
senzorl a motorl, LED matici pro zobrazeni obrazcl, 6-tiosy gyroskop/akcelerometr,
Bluetooth konektivitu, reproduktor a nabijeci akumulator Li-lon. Programovaci kostka je
vybavena Bluetooth konektivitou, kterd umoznuje bezdratové pripojeni k telefonu, tabletu,

PC nebo jinému zafizeni, naptiklad hernimu ovladaci spole¢nosti Xbox ¢i PlayStation.

K programovani robotl se pouZivd bezplatnd aplikace pro LEGO Mindstorms Robot
Inventor (ke stazeni na officalnich strankach spolecnosti LEGO). Aplikace je dostupna pro
razné platformy, véetné Windows 10, macQS, iOS, Android a Fire OS. Programovani je
zaloZzeno na vizualnim programovacim jazyku, ktery je inspirovan Scratchem, a také

podporuje pokrocilejsi programovani v jazyce Python.
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Senzory zahrnuté ve stavebnici zahrnuji:

e Svételny senzor: Tento senzor umoznuje robotovi rozliSovat mezi osmi rlznymi
barvami a také méfit droven svétla v okoli. Je vybaven rozpozndvanim viditelného
spektra svétla, které emituje a nasledné snima odrazeny signal. Timto zpUsobem

dokdzZe rozpoznat, jaky objekt nebo povrch je pred nim.

e Senzor vzdalenosti: Tento senzor slouzi k detekci prekazek prfed robotem. MéFi
vzdalenost od robota ke svému okoli pomoci odrazu ultrazvukovych vin. Na zakladé
odrazeného signdlu urcuje vzddlenost od prekazek a tim umoZiuje robotovi

reagovat na svoje okoli.

e Motor: Stavebnice obsahuje Ctyfi motorové jednotky nazyvané motor medium.
Tyto motory maji vykonny vystup a jsou vybaveny integrovanym snimacem otaceni.
Snima¢ umozZiuje presné polohovani motord a kontrolu jejich rotace. Motor je
schopen plynule a presné pohybovat ¢astmi robota, jako jsou ramena, nohy, klouby

nebo jiné mechanické prvky.

6.2 SOFTWAROVE MOZNOSTI STAVEBNICE
Aplikace pro LEGO Mindstorms Robot Inventor (dale jen aplikace) poskytuje uZivateldm
prostifedi pro programovani a ovladani jejich robotu, nékteré konstrukce je mozné postavit

pfimo dle interaktivniho navodu, viz obrazky ¢. 1 a 2.

B LEGO MINDSTORMS - 105.0 = a x
Soubor Mépavida

@ mINdsSTOrms

Obrazek 1: Hlavni obrazovka aplika_ce Lego Mindstorms. MoZnost vybéru zakladnich konstrukei.
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Obrazek 2: Ukazka z aplikace Lego Mindstorms, navod k sestaveni konstrukce.

Aplikace je dostupna pro rizné platformy, véetné Windows 10, macOS, iOS, Android. To
znamena, Ze ji Ize spustit na pocitacich, chytrych telefonech a tabletech. Aplikace umozniuje
pfipojeni k programovaci kostce robota pomoci bezdratového spojeni Bluetooth. To
umoznuje komunikaci mezi aplikaci a robotem a ovladani jeho funkci a pohybl. Béhem
programovani lze v aplikaci sledovat realny nahled na to, jak bude robot reagovat na
instrukce, které jsme programovali. Timto zplUsobem mulZeme ladit a upravovat své

programy a vidét okamzity vysledek.

Programovani robot( v aplikaci je zaloZeno na blokovém programovacim jazyku. Tento
jazyk je inspirovan programovacim prostifedim Scratch, ktery je vhodny pro zacatecniky.
UZivatelé mohou skladat bloky s rliznymi ptikazy, podminkami a cykly, aby vytvofili sérii
instrukci pro svého robota. V aplikaci mlzZete pretahovat a propojovat bloky, které
reprezentuji rzné akce a funkce, jako jsou pohyb, otdceni, reakce na senzory, zvukové
efekty a mnoho dalsiho. Timto zplsobem lze vytvaret komplexni programy pro roboty viz

obrazek ¢. 3.
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Obrazek 3: Ukazka programovaciho prostredi aplikace Lego Mindstorms
Pro uzivatele s pokrocilejsSimi programovacimi dovednostmi nabizi aplikace podporu pro
programovani v jazyce Python. Timto zplisobem mohou programatofi vyuzit vice pokrocilé

funkce a moznosti, které Python nabizi.

Aplikace samotnd obsahuje interaktivni projekty a vyzvy, které uZivatele inspiruji k
experimentovani a zdokonalovani svych dovednosti. UzZivatelé se mohou zapojit do rdznych
hernich scéndrl a misi, kde musi pouzit své programovaci a stavitelské schopnosti k

dosazeni cile.
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7 BADATELSKY ORIENTOVANE VYUKOVE AKTIVITY S VYUZITIM ROBOTICKE

STAVEBNICE LEGO MINDSTORMS ROBOT INVENTOR

Cilem této kapitoly je pfedstavit kritéria pro navrh badatelsky orientovanych vyukovych

aktivit s vyuZzitim stavebnice Robot Inventor.

Nasledné kapitola predstavuje navrzené badatelsky orientované aktivity s vyuzitim
robotické stavebnice Robot Inventor. Tyto aktivity byly vyvinuty s ohledem na definovana

kritéria

7.1 VYCHODISKA PRO NAVRH AKTIVIT

Usp&sny navrh badatelsky orientovanych aktivit pro vyuku robotiky s vyuZitim LEGO
Mindstorms Robot Inventor vyZadoval zohlednéni legislativniho ramce, potieb a cild vyuky
a pozadavkl na aktivity. V této kapitole shrneme prehled klicovych aspektd, které byly
brany v Gvahu pti navrhu aktivit, aby byly co nejucinnéjsi a nejlépe vyhovovaly potfebam
24k, ucitell a skoly.

7.1.1 ZACLENENI DO SKOLNIHO VZDELAVACIHO PROGRAMU

Dle nového SVP referencni $koly se 7aci se samotnou robotikou setkaji poprvé v tercii, ktera
odpovida 8. ro¢niku zakladni Skoly. V tomto ro¢niku by jiz Zaci méli ovladat zakladni prvky
programovani, jako je vétveni, cyklus, prace s proménnymi apod. Na zakladé informaci od
zastupce reditele se Zaci s témito prvky seznami hlavné prostiednictvim prostredi Scratch.
Vyhodou tedy je, Ze programovaci prostfedi Lego Mindstorms je postaveno na stejném

principu jako prostiedi Scratch, kterym je blokové programovani.

7.1.2 CHARAKTERIZACE BOV

Dle poZzadavku referencni skoly by aktivity mély byt otevieny pro vlastni badatelkou ¢innost
zaku, v rdmci, které se Zaci zaméruji na vlastni vyzkum a hledani odpovédi na otazky, které
je zajimaji. Ucitel slouzi jako facilitdtor, ktery pomdha Zzakim s hledanim informaci
a usmérfiuje je, aby dosahli svych cilG. Zaci se uéi pomoci experimentd, vyzkumu, analyzy

a diskuse.

Aktivity by vSak ale mély byt dostatecné volné, nikoliv pftili§ konkrétni. Dle (Votapkova,
2013, s. 17) by tento styl aktivit odpovidal Urovni nasmérovanych badatelsky orientovanych
aktivit. Pfi konstrukénich problémech ¢i praktickych experimentech se senzory je pro jejich

lepsi pochopeni nutné vyuzZit i Uroven potvrzujiciho badani.
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7.1.3 CiLE A KOMPETENCE:
Pti navrhovani je urcité vhodné smérovat navrzené aktivity tak, aby rozvijely i nékteré
kompetence dle (MSMT, 2021, s. 10-11) a to zejména tyto:
e Kompetence k fedeni problému — Redeni jak softwarovych, tak hardwarovych
problémui, debuggovani programu, ovérovani a testovani pozorovanim apod.

e Kompetence digitalni — Pfi praci se softwarovou casti robota, vyhledavanim na
internetu, napr. v souvislosti s debuggovanim ¢i navrhovanim algoritm(, di
ovérovani informaci pti experimentech se senzory.

e Kompetence k uceni — Zejména pfi experimentech se senzory, testovanim robotu
na dané ulohy v redlném prostredi apod.

e Kompetence komunikativni — pfi praci ve dvojici ¢i tymu, kde je nutné rozdéleni
roli, spoleéné domluvé akomunikaci postupu stavby, ale ialgoritmizace Cdi
samotného programovani.

7.1.4 CASOVA NAROCNOST:

Dle nového SVP referenéni $koly je vyclenéno na robotiku v8. roéniku (atomu
odpovidajicich rocnicich viceletych gymnazii - tercie) celkem 20 vyucovacich hodin v ¢asové
dotaci 1 h tydné. Navrzené aktivity by tak mély pIné pokryvat tuto stanovenou dotaci. Jejich
uroven by méla byt ovsem gradujici od zaklad( az po komplexnéjsi projekt/y. Aktivity by
vsak mély byt navrzeny a rozdéleny tak, aby byly realizovatelné béhem 45 min vyucovaci
hodiny. Soucasné by ale mély respektovat moznou absenci zak( tak, aby pti navratu do
Skoly byla mozZnost rychlého uvedeni do kontextu feseni, idedlné aktivity navrhnout tak,

aby zakladni principy byly zopakovany pfi riznych aktivitach.

7.1.5 MATERIALNI A TECHNICKE PODMINKY

Skola disponuje 15 stavebnicemi Lego Mindstorms Robot Inventor, pficem? z kazdé z nich
se da postavit pravé jeden pojizdny robot. Aktivity by tak mély byt navrieny tak, aby
minimalizovaly potfebu prestavby konstrukci a konstrukénich problém(, ato ztoho
dlvodu, aby mohly ridzné tfidy v daném rocéniku paralelné pracovat, a nebylo tak nutné na
konci vyucovaci jednotky vénovat Cas vraceni stavebnice do ptvodniho stavu. Vhodné je
tedy pracovat s jednou zakladni konstrukci s minimalnimi konstrukénimi zménami. Aktivity
by pak na sebe mély vhodné navazovat a byt navrzeny tak, aby Zaci byli pfi jejich realizaci

schopni pracovat s takovouto konstrukeci.
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Gymndzium je téZz vybaveno ,robotickou” ucebnou, kterd disponuje 9 PC pro Zdaky
a 1 ucitelskym. Na PC je OS “Windows 10, lze na né tedy lehce instalovat poZadovany
software. Aktivity je vSak nutné navrhnout tak, aby Zaci byli schopni pracovat ve dvojicich,
a to jak z divodu nedostatku PC, tak nedostatku stavebnic Lego Mindsorms pro paralelni
praci trid.

7.1.6 FLEXIBILITA A DIFERENCIACE:

Ve Skolnim zafizeni musime predpokladat i praci s nadanéjSimi Zaky ¢i naopak Zaky se
specidlnimi potfebami. Proto je vhodné aktivity navrhnout tak, aby byly dobre
strukturované pro postup a vhodné doplnéné o rozsifujici Ukoly. Samotny zaklad vSak musi
byt vidy jasny a vystizny vzhledem kcili aktivity. Samotny vzhled a prezentace aktivit
véetné pracovnich listd by pak méla mit takovou formu, aby Zaky zaujaly, byly pfehledné

a struéné a pomahaly zaklm s danou aktivitou.

7.2 NAVRZENE AKTIVITY

V této ¢dsti prace se budou nachazet zkracené verze metodiky pro kazdou z predstavenych
aktivit. V téchto metodikach predstavime nazev aktivity, doporuceny vék Zakud, popis
prabéhu aktivity, o¢ekdvané cile, kterych by Zaci méli béhem plnéni aktivity dosahnout
(vystupy), pomlcky potfebné k realizaci aktivity a odkaz na pfilohy, v nichZ se nachazi
podrobné;jsi metodiky s popisem zadani a dalSich material( nezbytnych k uskute¢néni dané

aktivity.

4 OS — opera¢ni systém
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7.2.1 SESTAVUJEME ROBOTA

Casova naroénost: 2x45min
Organizace zaku: Prace ve dvojicich.

Pomucky: Stavebnice LEGO® MINDSTORMS 51515. do dvojice, popfipadé jednotlivci,

navody ke stavbé, pracovni listy, pracovni plocha na stavbu.

Priprava ucitele: Je potfeba zajistit PC Ci tablety. Dale je nezbytné zajistit dostatek prostoru
ke stavbé, a to na stole &i jinde ve tfidé. Zkontrolujeme dostatek stavebnic, v pfipadé, ze
mame stavebnice jen pro jednu tfidu, rozmyslime, zda je vhodné tuto aktivitu provadét, ci

nepostavit roboty mimo $kolni hodinu.

Popis aktivity: Uvodni hodina, ve které se 74ci setkavaji se stavebnici poprvé. Cilem aktivity
je sestavit zdkladni vozitko, které bude disponovat tankovym trojihelnikovym podvozkem
s ndhonem na predni kola a zadni ¢ast bude kluzna. Dle zaki mGZeme nechat praci na jejich
kreativité, pro ostatni je vhodné mit postaveny jeden model jako ukazkovy. Timto modelem
se mohou Zaci pfi stavbé inspirovat, konkrétni konstrukce by vSak méla byt individudlnim

vytvorem.
Tato konstrukce pak bude moci byt shodna pro ostatni aktivity i tridy.

Prekoncepty #aka: Zaci nepottebuji disponovat zadnymi konkrétnimi znalostmi, pracuji

s kostickami a stavéji dle navodu.
Cile hodiny:

e 74k se orientuje v konstrukénich prvcich stavebnice.
e 74k sestavi funkéni konstrukci dle zadani.
e 74k voli vhodné konstrukéni postupy pro zachovani integrity vozitka p¥i pohybu.

Prilohy:

e Metodika - 1. Sestavujeme robota

e Pracovni list - 1. Sestavujeme robota
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7.2.2 ZACHRANNA MISE

Casova naroénost: 2x45min
Organizace zakG: Zaci pracuji ve dvojici nebo samostatné.

Pomucky: Stavebnice LEGO® MINDSTORMS 51515. do dvojice, popfipadé jednotlivci,

sestaveného robota “TRICKY“, Pracovni listy.

Priprava ucitele: V prvni hodiné Zaci experimentuji bez nutnosti mapy, pokud vsak s Zaky
ocekavame rychlejsi postup, je dobré mit mapu pfipravenou jiz na 1. vyucovaci hodinu.
Vytvorit ji midZzeme pomoci lepici pasky a vytisténych karticek, které se na zemi pouze

prilepi.
Dbame na to, aby méli vSichni roboti nabytou baterii pfed hodinou.

Popis aktivity: Zaci maji za Ukol naprogramovat vozitko tak, aby projelo mapou skladajici
se z vesmirnych sektord. Cestu musi zvolit tak, aby co nejkratsi cestou dojeli z vesmirné
zakladny A do jiné na druhé strané planety. Cilem je, aby Zaci po cesté projeli kontrolnimi
body (vyzkumné vzorky) a bezpecné je dopravili do zakladny, pfi prljezdu jednotlivymi
sektory vsak svoji jizdu musi prizplGsobit. Jaké podminky jsou v daném sektoru se dozvi
pomoci dokumentu ,INSTRUKCE K VYTVORENI NAVIGACNIHO SYSTEMU*, ktery slouZi jako

legenda pro symboly nachazejici se na mapé a oznacujici jednotlivé sektory.

Prekoncepty Zaku: Zakladni orientace v aplikaci, orientace v hardwaru robota a umisténi
jeho motord.
Cile hodiny:
e 73k ovlada zakladni programatorské instrukce, jako jsou otoleni a jizda v pred
a vzad.

e 74k pouzivé nastavitelné parametry bloka.

e 73k se orientuje vlegendé zpracovavd data adokize je aplikovat na dany
algoritmus.

Prilohy:

e Metodika - 2. Zachranna mise

e Pracovnilist - 2. Zdchranna mise
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7.2.3 ANALYZA POVRCHU

Casova naroénost: 2x45min.
Organizace zakG: Zaci pracuji ve dvojici nebo samostatné.

Pomuicky: Stavebnice LEGO® MINDSTORMS 51515. do dvojice, popfipadé jednotlivci. PET
lahve (min 11) 3ks, rovna papirova krabice (Sitka min. 10 cm, vySka min. 10 cm), deka,

polstafF, pracovni listy.

Priprava ucitele: Pro experimenty bude potfeba nékolik riznych predmétt, které maji
rozdilné vlastnosti pro odraz zvukovych vin, jednim z nich mlzZe byt napf. rovna papirova
krabice, kterd ma kolmé stény, idealné tak velkou, aby mohlo vice zak( se stran provadét
experimenty a méreni. Dale napf. PET lahve velké, které jsou valcovité a odraz zvuku je zde
jiny. Jako posledni pfedmét muizeme zvolit idedlné mensi deku, kterd by méla zvuky
pohlcovat. Lze vSak pouzit i molitan nebo jiné rGzné tvarované predméty iz jinych

materidl( pro vétsi mnozstvi experiment(.

Popis aktivity: Zakim je predstaven sonicky senzor, formou experimentl si Zaci nejprve
vytvori hypotézy o jeho fungovani, ndsledné se v diskusi rozvedou hypotézy zaka, které
budou mit za ukol pomoci vyhledavani na internetu ovérit ¢i vyvratit. Nasleduji strucné
prezentace/obhajovani. V posledni ¢asti hodiny pak dojde ksumarizaci zjisténych

poznatkdl, uvedeni fakt( pro zaky a vyhodnoceni hodiny.

Prekoncepty zakut: Postup zapojeni dilk( k robotovi, schopnost spustit ovladaci kostku,
pfipojit ji k aplikaci a odecitat hodnoty senzor(, schopnost umét vyhledavat informace na

internetu.
Cile hodiny:

e 74k vysvétli princip fungovani sonického senzoru.
e 74k vysvétli fyzikalni princip odrazu zvukovych vin.
e 73k dokdaZe vyhledavat relevantni informace k potvrzeni ¢ vyvraceni hypotézy.

Prilohy:

e Metodika - 3. Analyza povrchu
e Pracovni list - 3.1. Analyza povrchu

e Pracovni list - 3.2. Analyza povrchu
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7.2.4 ANALYZA MATERIALO

Casova naroénost: 2x45min.
Organizace zakG: Zaci pracuji ve dvojici nebo samostatné.

Pomucky: Stavebnice LEGO® MINDSTORMS 51515. do dvojice, popfipadé jednotlivci,

barevné papiry, bilé papiry, telefony zaku, pracovni listy.

Priprava ucitele: Pro experimentovani je dobré si pfipravit barevné papiry, mohou byt
i mensi velikosti, min. vSak A6. Pokud je to mozné, lze zvolit i rizné barevné materialy, pro
toto ale poslouzi béziné véci ve tfidé, jako lavice, podlaha, knihy, ucebnice apod. V rdmci
odrazivosti svétla od materidlu Ize vyuZit i telefony zak(, jelikoZ displej bude dobfe odrazet

svétlo zpét.

Popis aktivity: Zdkim je predstaven senzor barev, formou experimentd si Zaci nejprve
vytvori hypotézy o jeho fungovani, nasledné se v diskusi rozvedou hypotézy 74k, které
budou mit za ukol pomoci vyhledavani na internetu ovéfit ¢i vyvratit. Nasleduji stru¢né
prezentace/obhajovani. V posledni ¢asti hodiny pak dojde ksumarizaci zjisténych

poznatku, uvedeni faktl pro Zaky a vyhodnoceni hodiny.

Prekoncepty Zakut: Postup zapojeni dilkl k robotovi, schopnost spustit ovladaci kostku,
pripojit ji k aplikaci a odecitat hodnoty senzor(i schopnost umét vyhledavat informace na

internetu.
Cile hodiny:
e 74k vysvétli princip fungovani barevného senzoru.
e 74k vysvétli fyzikalni princip zjistovani barvy pomoci digitalniho zafizeni.
e 74k dokaZe vyhledavat relevantni informace k potvrzeni &i vyvraceni hypotézy.

Prilohy:

e Metodika - 4. Analyza material(
e Pracovni list - 4.1 Analyza material{

e Pracovni list - 4.2. Analyza materialt
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7.2.5 SuMoO CISTIC

Casova naroénost: 2x45min.
Organizace zakG: Zaci pracuji ve dvojici nebo samostatné.

Pomticky: Stavebnice LEGO® MINDSTORMS 51515. do dvojice, popfipadé jednotlivci, Cerna

paska, bily podklad, kosticky (plastové o rozmeérech 40 mm), pracovni listy.

Priprava ucitele: Vymezime hraci plochu o velikosti 1x1m s bilym podkladem a ¢ernym
oramovanim o tloustce alespori 2 cm. Hracich ploch muze byt soucasné vice, pokud se mezi
nimi bude nachdazet prostor alesporn 20 cm. V kazdé ploSe by poté mélo byt alespon

5 kosticek.

Popis aktivity: Zaci maji za Ukol na zakladni vozitko pFipevnit narazniky &i radlici pro
moznost posouvani predmétld. Do kruhu se umisti 1 robot a okolo néj nékolik (avsak
alespon) kosti¢ek . Ddle Zaci naprogramuji roboty tak, aby se po ndhodném umisténi do
kruhu (Jak pozice, tak rotace robota bude nahodnd) plné autonomné rozjeli avco
nejkratSim case, aniz by vyjeli z definovaného prostoru, vystréili vSsechny kosticky ¢i jiné
prekazky z oblasti.

Prekoncepty zaka: Postup zapojeni dilkd k robotovi, schopnost spustit ovladaci kostku
a pripojit ji kaplikaci, zakladni ovlddani robota jizdou vpred, vzad, otoceni, prace

s barevnym senzorem.
Cile hodiny:

e 74k vytvori efektivni konstrukci k danému problému.
e 74k popi$e fungovani programu a bude schopen provést jeho konstrukci.
e 74k popise redlné pfipady vyuZiti konstrukce a prezentuje své navrhy a myslenky.

Prilohy:

e Metodika - 5. Sumo Cistic

e Pracovni list - 5. Sumo Cistic
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7.2.6 ROBOTICKA VYBIJENA

Casova naroénost: 2x45min.
Organizace zakG: Zaci pracuji ve dvojici a tymu.

Pomticky: Stavebnice LEGO® MINDSTORMS 51515. do dvojice, popfipadé jednotlivci, Cerna

paska, bily podklad, krychlicka (plastové o rozmérech 40 mm), pracovni listy.

Priprava ucitele: Pripravime hfisté, které bude mit 2 poloviny. Kazda polovina bude mit
Ctvercovy tvar o strané délky rovné dvojnasobku Sifky 1 poloviny vSech robotd, tedy Siroké
tak, aby roboti mohli stat vedle sebe a méli tam 1x tolik volného mista (min. 2 m). Nabijeme

robotlm baterky.

Popis aktivity: Jednd se o kooperacni skupinovou aktivitu, navazujici na znalosti z aktivit
5 a 3. Cilem je postavit proti sobé 2 poloviny tfidy s jejich roboty, ktefi se umisti do hristé
podobné jako na vybijenou. Na jednotlivych polovinach hraci plochy se nachazi stejny pocet
plastovych mickd. Cilem kazdého z tym( je co nejrychleji vyklidit svou ¢ast hristé, pricemi

zadny z robotl nesmi hraci oblast opustit, ani z ni vytlacit jiného robota.

Prekoncepty Zakl: Schopnost spustit ovladaci kostku a pfipojit ji k aplikaci, zakladni

ovladani robota jizdou vpred, vzad, otoceni a prace se senzory barvy a pfiblizeni.
Cile hodiny:

e 73k pracuje se star$imi projekty, je chopen je zpétné upravit a modifikovat pro
nové pouziti.

e 74k efektivné komunikuje v tymu a vytvafi strategii.

e 74k prezentuje vlastni navrhy a feeni.

Prilohy:

e Metodika - 6. Roboticka vybijend

e Pracovni list - 6. Roboticka vybijena
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7.2.7 V KANONU

Casova naroénost: 3x45min.
Organizace zakG: Zaci pracuji ve dvojici nebo samostatné.

Pomucky: Stavebnice LEGO® MINDSTORMS 51515. do dvojice, popfipadé jednotlivci,

pracovni listy, krychlicky (plastové o rozmérech 40 mm).

Priprava ucitele: Kromé béZného zabezpeceni pocitacl, nabyti robotl apod. budeme
potfebovat vytvorit samotny kanon. K tomu mGzeme pouzit rdzné krabice, napf. originalni
papirové krabice od robotu. Ty usporadame tak, aby nam vznikl jakysi karion, roklina, viz
robota (cca 20 cm). Trasu vedeme tak, aby pfi jejim prichodu bylo nutné zatocit s robotem

na obé stany.

Popis aktivity: Hodina, béhem které se Zaci nauci vyuzivat zakladnich matematickych blok
a zopakuji si vyuZiti podminek. Ukolem 74k{ je upravit a naprogramovat robota tak, aby byl
schopen sledovat sténu na své pravé strané a soucasné s tim i prostor pred sebou. Cilem
je, aby robot zcela autonomné dokazal projet pfipravenym labyrintem, bez zbyte¢ného

zasekavani a ndhodného hledani trasy.

Prekoncepty zaku: Schopnost prace se stavebnici, Schopnost prace s barevnym a sonickym
senzorem, umét pouzivat matematické rovnice s jednou proménou.
Cile hodiny:
e 73k dokdZe implementovat matematické rovnice sjednou proménou do
programu.
o 74k efektivné vyuziva barevny senzor k detekci prekazky a nikoli barvy.
e 74k navrhne a implementuje vlastni postup, otestuje jej a pfipadné opravi chyby.

Prilohy:

e Metodika-7.V kanonu
e Pracovnilist-7.1.V kanionu
e Pracovnilist - 7.2. V kanonu

e Pracovnilist - 7.3. V karionu
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7.2.8 ROBOCITAC

Casova naroénost: 3x45min.
Organizace zakG: Zaci pracuji ve dvojici nebo samostatné, a kooperuji s dal$i dvojici.

Pomucky: Stavebnice LEGO® MINDSTORMS 51515. do dvojice, popfipadé jednotlivci,

pracovni listy.

Priprava ucitele: Pro pfipravu na hodinu je nutné vyznacit drahu, ,silnici“, na které budou

Zaci testovat roboty za stejnych podminek. Jinak neni zapotrebi Zadné dalsi vétsi pripravy.

Popis aktivity: Komplexni Uloha, jejimz cilem je vytvofit Cita¢ projizdéjicich robotl kolem
jinych robotl pomoci sonického senzoru. Pti pocitani Zaci uloZzi hodnoty do proménnych,
které poté vypisSi na display, a pomoci motoru zamavaji vlajkou jako visudlnim signalem. Po
zapnuti robota jej bude moc Zak ovladat pomoci barevnych kéd( a za chodu ménit stav

programu a hodnoty proménnych.

Prekoncepty Zaku: Znalost fungovani sonického a barevného senzoru a ovladani motord,

znalosti podminek a eventl (udalosti).
Cile hodiny:

e 74k pracuje s motorem, jako efektorem a nikoli pro jizdu.
e 74k chape vyuZiti proménné a toto vyuZiti Gspésné prakticky aplikuje.
e 74k vykresli na displej hodnoty proménné.

Prilohy:

e Metodika - 8. Robocitac
e Pracovni list - 8.1. Roboditac
e Pracovni list - 8.2. Robocitac

e Pracovni list - 8.3. Robocitac
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7.2.9 RoOBOCOOP

Casova naroénost: 2x45min.
Organizace zakG: Zaci pracuji ve dvojici nebo samostatné a kooperuiji s dalsi dvojici.

Pomucky: Stavebnice LEGO® MINDSTORMS 51515. do dvojice, popfipadé jednotlivci,

pracovni listy, Provazek o délce cca 50 cm pro kazdou dvojici.

Priprava ucitele: Pro pfipravu je zapotfebi cca 50 cm dlouhy provazek, ktery bude
pripevnén mezi roboty tak, aby bylo jednoduché jejich rozpojeni v pripadé, Ze se vzdali prilis

daleko od sebe.

Popis aktivity: Jedna se o posledni opakovaci hodinu scilem ukdzat Zakim vyhody
a nevyhody statického programovani vzdalenosti konstantami a dynamického pohybu
v zavislosti na senzorech. Zaci maji za cil spojit sily a naprogramovat robota ve dvou
dvojicich, které mezi sebou kooperuji. Cilem je, aby Zaci postavili 2 roboty vedle sebe, ty
spojili provazkem, ktery se nesmi rozpojit. Nasledné maiji za cil stejné kooperativné ujet

danou drahu.

Prekoncepty Zakl: Parametrické nastavovani hodnot motord, znalost mechanickych
jizdnich vlastnosti svych robotl, schopnost prace se sonickym senzorem.
Cile hodiny:

e 73k kooperuje s ostatnimi za Ucelem vytvoreni a realizovani strategie.

e 74k porovnava a vyhodnocuje zplsoby jizdy dle zméfenych hodnot a dynamickych
hodnot ze senzor.

Prilohy:

e Metodika - 9. Robocoop

e Pracovni list - 9. Robocoop
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8 OVERENI AKTIVIT VE VYUCE

V této kapitole predstavime vysledky ovéreni navrzenych aktivit ve vyuce, pribéh jeho

vyhodnoceni a ndvrh dalSich Uprav ¢i moznosti rozsireni.

8.1 CIiL OVEROVANI
Cilem ovérovani navienych aktivit ve vyuce bylo zjistit, zda jsou aktivity navrzeny optimalné
z pohledu c¢asové ndaroCnosti, srozumitelnosti pro Zzaky, zpracovani a prehlednosti

pracovnich listd, ale také srozumitelnosti a obsahu metodickych listl pro uditele.

8.2 DOBA REALIZACE OVEROVANI

Ovérovani aktivit probéhlo vterminu od 13. 2. 2023. (tj, za¢dtkem 2. pololeti) do 10. 3.
2023. V této dobé jsme méli k dispozici 1 vybranou tfidu rozdélenou na 2 skupiny cca po 15
zacich. Vzhledem k ¢asové dotaci predmétu Informatika, ktery ma na skole dotaci 1 hodinu
tydné a skupiny se stfidaji po 14 dnech, by nebylo mozné efektivné otestovat prvni cast
uloh. Proto byla pro ovérovani naplanovana blokova vyuka, pfi které kazda skupina

absolvovala 6 vyucovacich hodin.

8.3 OBSAH OVEROVANI

Béhem ovérovani doslo k ovéreni pouze prvnich 3 navrZenych aktivit. Tyto ulohy byly
vybrany z toho dlvodu, 7e dle SVP Z4ci neméli s roboty ani s programovanim prozatim
zkuSenosti ze skolniho prostredi, a proto bylo nutné zvolit Ulohy, které maiji za cil naucit

zaky vse potrebné pro praci se stavebnici a programovanim od zaklada.

Vzhledem k tomu, Ze testovani probihalo béhem realizace stavajiciho SVP (tedy dle RVP
platného pred lednem 2021), Celili jsme vyzvé efektivné naplanovat a realizovat testovani
aktivit. Je dUleZité zdlraznit, Ze veSkeré provedené aktivity presahovaly rdmec souc¢asného
SVP, a byly tedy souéasti pfidané ¢asové dotace na Ukor béZného vyucovani 74k(. PFestoze
jsme se snazili poskytnout co nejvétsi casovou dotaci na ovérovani navrienych aktivit,

omezeni zptisobené dodriovanim stavajiciho SVP a rozvrhu ndm to znemoznilo.

8.4 DOTAZNIKOVE SETRENT
Pro ziskani zpétné vazby Zak( byl vytvoren dotaznik, a to pomoci online sluzby Google
Forms. Online forma byla zvolena z ddvodu rychlého sbéru azpracovani dat, jejich

moznosti vyhodnoceni v grafech a mozZnosti exportu do Google Sheets nebo CSV formatu.
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Samotné vypliovani probéhlo v pocditatové ucebné, anebylo tak nutné dalsiho
materiadlniho zajisténi. Dotaznik obsahoval 2 sekce acelkem 18 otdzek. Prvni sekce
dotazniku byla konstruovana scilem identifikace respondenta. Zahrnovala otazky
zameérené na zakladni demografické udaje, jako je napft. pohlavi, a dadle na mozné drive
nabyté dovednosti azkuSenosti respondentll s praci srobotickou stavebnici. Vétsina
otazek vtéto sekci byla tvofena ve formé uzavienych otdzek, konkrétnéji otazky
dichotomické, na Likertové Skale, Skalové. U vybranych otazek byly pouZity i dopliujici

oteviené otazky (Chraska, 2016, s. 160-162).

Druhd sekce se vénovala otdzkam tykajicim se navrhovanych aktivit a interakce s nimi. Zde
byla vétSina otazek utvorena jako Skalové otazky, hodnotici na Sesti bodové skale. Tento
format byl zvoleny scilem eliminovat mozZznost zaskrtnuti stfedni, atedy neutralni,
hodnoty. Nékteré otazky v této sekci byly doplnény otevienymi textovymi poli pro doplnéni
detailnéjsich odpovédi od respondentll. Tyto otazky byly oznaceny jako nepovinné. Vétsina
otazek v dotazniku vSak byla povinna, coz znamena, Ze na né bylo nutné odpovédét pro

moznost pokracovani v dalSim vyplfiovani.

Dotaznik vyplnilo celkem 29 zak( z 29 pritomnych, pficemz vsichni absolvovali vSsechny
aktivity. Pfed vyplfiovanim bylo Zak(im predstaveno, co je cilem dotazniku, tedy ohodnotit

jednotlivé aktivity za ucelem ovéreni, zda byly pfinosné a motivujici, ¢i nikoli.
Kompletni dotaznik je soucasti pfilohy €. 2. diplomové préce.

8.4.1 VYSLEDKY DOTAZNIiKOVEHO SETRENi

V této kapitole predstavime hlavni vysledky dotaznikového Setfeni.

Tabulka 2: Genderové rozloZeni Zaka

Znéni otazky Odpovédi respondenti Cetnost odpovédi
Muz 13
Isi? Zena 14
walmart bag 1

Dle zakladni dichotomické otazky je rozlozeni zak( vyrovnané (13 chlapci a 14 divek). Jeden
zak uved| jako své pohlavi jiné nez nékterou z nabizenych moZnosti, z jeho dalSich odpovédi

je vsak zfejmé, Ze se jedna o muze.
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Tabulka 3: ZkuSenosti s robotikou

Znéni otazky Odpovédi respondentii Cetnost odpovédi
Chodis na krouzek robotiky nebo ANO 4
programovani? NE 24

Z odpovédi na otazku €. 2 vyplyva, Ze vétsina respondent( tj. 24 z 28, nechodi na krouzek
robotiky nebo programovani. Tuto otazku jsme polozZili z dGvodu zjisténi moznych

predchozich praktickych zkusenosti Zak( v této oblasti.

Tabulka 4: ZkuSenosti respondenti s programovanim

Znéni otazky Odpovédi respondentii Cetnost odpovédi
ANO 18
e w v 5
Uz jsi nékdy néco programoval/a? NE 10

Z odpovédi na dichotomickou otdzku €. 3 je jasné, ze vétsSina ZakQ, jiz néjaké zkuSenosti
s programovanim ma. Jaké konkrétni zkuSenosti maji, vyplyvd z nasledujici dobrovolné

otazky:

Tabulka 5: Konkrétni zkuSenosti s programovanim respondentt.

Znéni otazky Vybrané odp 0\°fed1 Cetnost odpovédi
respondentu
e Scratch 5
e Robota 5
e Nic 4
Pokud mas zkusSenosti
s programovanim, co jsi e Ozobot 2
programoval/a? e Microbit 2
e Roblox studio 1
e Python 1

Z celkem 22 odpovédi z 28 moznych na otevienou otdzku €. 4 Ize snadno vycist, co si Zaci,
ktefi na predchozi otdzku odpovédéli ano, predstavuji pod pojmem programovani. Vétsina
z nich odpovédéla Ze roboty, i kdyZ je blize nespecifikovala, které, 5 respondentl dale
uvedlo Ze Scratch, ktery stejné jako aplikace Lego Mindstorms vyuZiva blokové

programovani.
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Tabulka 6: Vlastni materialni lego stavebnice respondenti.

Znéni otazky Odpovédi respondentii Cetnost odpovédi
Mas doma vlastni Lego ANO 16
stavebnici, se kterou si
stavis? NE 9

Na dichotomickou otdzku, zda maji doma Zaci vlastni stavebnici, odpovédélo 16
respondentl kladné. Cilem otdzky bylo zjistit, zda maji Zaci zkuSenosti se stavbou, aby jim

nedélaly problém konstrukéni zmény.

Dalsi otazky jsou jiz z druhé sekce, ktera je zamérenda na ovérované aktivity.

Tabulka 7: Organizac¢ni uskupeni zakt béhem testovani

Znéni otazky Odpovédi respondenti 03;?&8&
e Ve dvojici 24
e Sam/Sama 1
Jak jsi pracoval/a béhem e STitou .
mych aktivit s LEGO
Mindstorms? e Ve trojici 1
e Prvniden s kamarade a Druhy
ve trojici 1

Tato oteviend otdzka zamérena na organizaci Zakl a jejich praci ukazuje, Ze 24 z 28 zakl
pracovalo ve dvojici, v ostatnich pfipadech se jednalo o jednotky respondenttl. Zaci tedy
pracovali ive trojici, popfipadé sami. Jeden zdk odpovédél, Zze pracoval s Tdtou, coz
z pozorovani lze vyloucit, a proto tuto odpovéd nebudeme brat dale jako relevantni. Cilem
otazky bylo zjistit, jak Zaci spolupracovali a jestli méli moznost. Skupinova prace byla

zvolena z divodl nedostatec¢ného poctu robotickych stavebnic.
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Tabulka 8: Motivace respondenti k pravidelnému zaclenéni aktivit do vyuky

« s Hodnota " 1 o
Znéni otazky na $kéle Pocet odpovédi respondentii
1 0
2 1
Mél/a bys chut realizovat 3 4
podobné aktivity ve Skole a 4
kazdy tyden?
5 8
6 11

Skalova otéazka na stupnici od 1 (, viibec ne”) az po 6 (,urcité ano”).

Cilem otazky bylo zjistit motivaci Zakd, jestli by podobné ulohy chtéli mit pravidelné ve své
béZné vyuce. Z odpovédi respondentll vyplyva, Ze 23 z 28 respondentl hodnotilo tyto
aktivity pozitivné. Z toho poté 11 Zakd na urovni 6, tedy ,urcité ano”. Z odpovédi také
vyplyva, Ze se béhem naseho dotaznikového Setfeni nevyskytl Zadny respondent, ktery by

oznacil hodnotu 1, tedy ,vibec ne”, pro pravidelné zaclenéni do vyuky.

Tabulka 9: Casova naro¢nost aktivit pro Zaky

“ s Hodnota " 1 o

Znéni otazky na skale Pocet odpovédi respondentu
1 0
2 0
s s . 3 0

Mél/a jsi dostatek ¢asu pro

splnéni aktivit? 4 0
5 8
6 20

Skélova otazka na stupnici od 1 (,viibec ne”) az po 6 (, urcité ano”).

Cilem otdzky bylo zjistit, zda je navrZend ¢asova dotace na splnéni aktivit zaky, véetné dvodu
hodiny, organizace apod. (viz Metodické listy), dostatecna pro splnéni cili testovanych
aktivit. Z odpovédi respondentl vychazeji velice pozitivni vysledky, jelikoz 20 student(
oznacCilo odpovéd na urovni 6, tedy ,urcité ano”, azbylych 8 respondent( z celkového

poctu 28 oznacilo odpovéd na urovni 5.

K této otazce byla dobrovolnad oteviena otazka? ,,Pokud jsi mél/a mdlo éasu, u kterych

aktivit to bylo nejméné?”“, zde bylo 6 odpovédi typu: ,,u Zddnych”, ,nic”, ,nemél” apod.
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Tabulka 10: Srozumitelnost zadani pro Zaky

Znéni otazky Ho@n(')ta Pocet odpovédi respondenti
na Skale
1 0
2 0
Bylo ze zadani aktivit 3 0
poznat, co mas délat? 4 1
5 12
6 15

Skalova otédzka na stupnici od 1 (, viibec ne”) az po 6 (,urcité ano”).

Cilem otazky bylo zjistit, zda jsou pracovni listy pro Zaky dostatecné podrobné a samo
vysvétlujici, popfipadé zda na nich nechybi informace ¢i neprebyvaji dalsi prebytecné, které
by zaky matly ¢i rusily.

Z odpovédi respondentu Ize vycist pozitivni vysledek, viech 28 respondentl vybralo na
uvedené skale hodnotu vyssi nez 3, ztoho 15 7akl oznacilo odpovéd na urovni 6, tedy

Lurcité ano”, nasledné 12 zakl hodnotu na urovni 5 a jeden zak hodnotu na urovni 4.

K této otdzce byla dobrovolnd oteviena otdzka? , Pokud ti nékteré aktivity prisly
nesrozumitelné, které to byly a co by bylo potieba vysvétlit jinak?“, zde byly zaznamenany

4 odpovédi typu: ,ne”, ,nic“ ,Zadné”, ,VZdy jsme si védéli o co jde :)” apod.

Tabulka 11: sefazeni aktivit dle oblibenosti

Pocet odpovédi respondentii

Znéni otazky Hodnota

na $kale

. . . Sestavujeme Zachranna Analyza

Nazev aktivity robota mise povrchu
Bylo ze zadani aktivit Nejlepsi 11 10 6
poznat, co mas délat? Lepgi 4 15 7

Skélova maticova otazka na stupnici od ,,nejlepsi“ az po ,nejhorsi“, pficemi je nutné vybrat
u kazdé ulohy praveé jednu uroven.

Cilem této otdzky bylo zjistit, které z testovanych aktivit se zaktm libily nejvice. Vysledky
v tabulce ukazuji, Ze nejvice se ZzdkUm libila aktivita ,Zachrannd mise”, ndsledné

»Sestavujeme robota“ a poté ,,Analyza povrchu”. K vysledkiim je nutné dodat, Ze Zaci, ktefi

se néjaké aktivity nezucastnili, méli ohodnotit tuto Ulohu jako nejhorsi. Z tohoto dlivodu
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neuvadime dalSi hodnoty, jelikoZ z nich neni jednoznacné mozné urcit, ktera uloha byla

zakem hodnocena jako nejhorsi a které hodnoceni vyjadfuje nelcast zaka na dané hodiné.

Tabulka 12: Motivace zaki k experimentim se senzory

« s Hodnota « 1 o

Znéni otazky na $kéle Pocet odpovédi respondentii
1 0
2 0
- . 3 2

Bavily té experimenty se

senzory? 4 8
5 11
6 7

Skélova otazka na stupnici od 1 (,viibec ne”) az po 6 (, urcité ano”).

Cilem otdazky bylo zjistit, jak moc motivujici byly pro déti experimentalni ¢asti, pfi kterych
nebylo zapotrebi nic programovat nebo stavét, ale spiSe zkoumat mechanicky ¢i fyzikalné
konkrétni soucastky/senzory. Ze ziskanych vysledkd muiZeme vycist spiSe pozitivni
tendenci, pouze 2 z 28 respondent( uvedli hodnotu €. 2, tedy pod polovinou bodové skaly,
nasledné 8 z 28 respondentll uvedlo hodnotu 4, 11 z 28 respondentld hodnotu 5a 7z 28
respondentll hodnotu 6 tedy, ,urcité ano”. Celkové zde miZeme pozorovat konkavni

rozloZzeni vysledkd.

Tabulka 13: Efektivita transformace poznatki z experimentu do praxe

Znéni otazky Ho@n(,)ta Pocet odpovédi respondentii
na Skale
1 0
Mvsli€ si. Fe ti to. 3e si 2 0
yslis si, Ze ti to, Ze sis
vyzkousel/a experimenty se 3 2
senzory, usnadni dalsi
programovani a vyuzivani 4 13
robott? 5 3
6 10

Skélova otazka na stupnici od 1 (,viibec ne”) az po 6 (, urcité ano”).

Cilem otdzky bylo zjistit, zda si Zaci uvédomuji vyuZitelnost znalosti ziskanych
experimentem v dalSich navazujicich aktivitach. Jak tedy fyzikalné plsobi senzory, jaké maji

limity, a jakym zpUsobem s nimi Ize pracovat. U této otazky je vétSina odpovédi v pozitivni
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Casti Skdly, avsak nejvétsi skupina je na hrané. Celkem tedy 2 z 28 respondent(l oznacili
hodnotu 3, 13 z 28 respondentll hodnotu 4, 3 z 28 respondenti hodnotu 5 a 10 z 28 734k

hodnotu 6, tedy ,urcité ano”.

Tabulka 14: Casova dotace zak, pti navrhovani vlastniho reseni

Znéni otazky Hm}n(')ta Pocet odpovédi respondenti
na Skale
1 0
2 0
i e s . 3 0
Mél/a jsi dost ¢asu pro
navrZeni vlastniho feseni? 4 1
5 9
6 18

Skélova otazka na stupnici od 1 (,viibec ne”) az po 6 (, urcité ano”).

Cilem otazky bylo zjistit, zda maji Zaci dostatek Casu na premysleni a tvarci ¢innost pfi
navrhovani vlastniho feseni k danym aktivitam. Celkové skére bylo opét znacné pozitivni,
celkem 18 z 28 74kl oznacilo hodnotu 6, tedy ,urcité ano”, nasledné 9z 28 oznacilo

hodnotu 5 a pouze jeden Zak z celkového poctu hodnotu 4.

Tabulka 15: spoluprace skupin s ostatnimi zaky

Znéni otazky HO(}n?ta Pocet odpovédi respondentii
na Skale
1 0
2 0
Mél/a jsi moznost 3 0
spolupracovat s ostatnimi 3
spoluzaky? 4
5 6
6 19

Skélova otazka na stupnici od 1 (,viibec ne”) az po 6 (, urcité ano”).

Cilem této otazky bylo zjistit, zda zadani uloh podnécovalo Zaky ke spolupraci ve skuping,
coz je dullezité pro navrhovani vlastnich reseni a plnéni aktivit kreativné. Z odpovédi je
jasné, Ze zdaci tuto moznost méli. Z celkového poctu 28 zakd oznacili vSichni hodnoty
pozitivnéjsi nez 3. Konkrétné 3 respondenti hodnotou 4, 6 respondentli hodnotu 5a 19

z 28 respondentl hodnotu 6, tedy ,,urcité ano”“.
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Tabulka 16: Motivace a libivost testovanych aktivit

« s Hodnota « 1 o
Znéni otazky na $kéle Pocet odpovédi respondentii
1 0
2 0
3 1
Jak té aktivity bavily?
4 5
5 7
6 15

Skalova otédzka na stupnici od 1 (, viibec ne”) az po 6 (,urcité ano”).

Sumarizacni otazka, jejimz cilem bylo zjistit, zda zaky aktivity bavily. Z hodnot Ize vycist, Ze
vétSinu Zakd aktivity bavily. Konkrétné oznacilo hodnotu ,urcité ano” na skale 15
respondentll, 7 respondentl hodnotu 5, 5respondentll hodnotu 4 apouze jeden
respondent hodnotu 3. Zadny z 28 respondent( neoznatil hodnotu 1, z ¢eho? mlZzeme

dedukovat, Ze aktivity jsou zabavné.
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Tabulka 17: Vybér obsahu kognitivni penetrability, Zaktl z testovanych aktivit

Znéni otazky Vybrané odpovédi respondenti

e 1o Ze 90 stupnt neni 90 stupnd

e ze existuje ultrazvuk i jinde nez u porodu

e Jak funguje méreni v otackach, stavéni Lega,
programovani robotu

e echolokaci

e jak funguje senzor u robota co jsme stavéli

Co zajimavého sis z aktivit e Ze kvili napt. prachu na zemi robot nemusi byt
zapamatoval/a? presny.

e Jak funguje sonicky senzor, Ze jak bude jezdit
robot zaleZi na povrchu a spoustu dalsSiho...

e spolupraci

e Sirsi kola jsou lepsi pro otaceni

e Jak ndm nefungovala otocka v zachranné misy
a pak se nam to pocedlo a byly sme rady

Oteviena otazka

Cilem této otazky bylo zjistit konkrétni informace, které si Zaci z aktivit odnesli, co je zaujalo

na tolik, Ze si to zapamatovali a byli s tim schopni pracovat.

Z doslovnych vybranych prepist odpovédi uvedenych v tabulce 17 vyplyvd, Ze vétsina véci
pochazela z vlastniho experimentovani a zkouseni, a to nejen pfimo z aktivit zamérenych
na experimentovani se senzory, ale také bézné ovérovani programu, jako napf. vliv Sirky
kol vedouci k pojmim jako jsou trakce apod. Dale napt. Ze 90 stupnud softwarové neni 90

stupnl fyzicky a Ze je robot ovliviiovan vnéjSimi podminkami jako je prach, povrch apod.

8.4.2 SHRNUTI VE VZTAHU K ALTERACI AKTIVIT.

Z odpovédi 7akd na jednotlivé otazky lze vyvodit nasledujici zavéry. Pohlavi Zakd bylo
rovnomeérné zastoupeno béhem testovani, a z odpovédi Ize odvodit, Ze chlapci i divky méli
srovnatelné vstupni zkusenosti s programovanim a konstruovanim. U otazek pokladanych
na vlastnictvi stavebnic doma je pomér mezi chlapci a divkami rovhomérné zastoupeno
s odchylkou 1 Zaka, Ize toto tvrdit i se zkuSenostmi z programovani. Vétsina zaka (24) pred
ovérovanim aktivit neméla zadné zkusenosti s robotikou ¢i programovanim ze zajmového

krouzku. Pouze 4 chlapci tuto zkusenost méli, a to pfimo na krouzku robotiky na tytéz skole.
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| pfes to vétSina zak( (18) jiz méla zkuSenosti s programovanim, ato bud ze Skoly, Ci
z domova diky vlastnim aktivitam. Jelikoz byly aktivity zaméreny i na konstrukéni problémy,
v ramci dotaznikového 3Setfeni jsme zjistovali, zda Zaci doma maji ¢i méli LEGO stavebnici,
za Ucelem zmapovani vstupnich konstrukénich dovednosti. Z celkového poctu 28 zakU jich

19 uvedlo, Ze doma ma ¢i mélo LEGO stavebnici.

Dle odpovédi z druhé casti dotaznikl vyplyva, Ze by Zzaci méli velky zdjem o realizaci
podobnych aktivit béhem vyuky kazdy tyden (tedy mysleno, béhem bézné vyuky). Aktivity
byly navrZeny tak, aby Zaci vSe zvladli s dostate¢nym ¢asovym rozmezim. Byly srozumitelné
a 74kaim se libily, nejvice pak aktivita , Zachrannd mise”“. Zdky béhem testovani prevainé
bavily fyzikalni experimenty se senzory, coz bylo vidét nejen z pfimych otazek, ale i z otazek
na dalsi vyuZiti znalosti z hodin ¢i informaci, které si Zaci béhem tydn(i zapamatovali. Prispét
k tomu mohla i povaha ukol(, ktera byla spiSe skupinové navriena a z odpovédi dotazniki
vyplyva, Ze aktivity i organicky podporovaly spolupraci, v zavislosti na povaze aktivit nejen
vramci dvojice ¢i trojice, ale inapfi¢ skupinami. |pfesto, Ze byly ovéfeny pouze
3 z9 navrienych aktivit, jsou ostatni netestované aktivity postaveny na podobném
principu, at uZz organiza¢nim, ¢asovém C¢i tematickém. Proto miZeme predpokladat, Ze
i ostatni aktivity jsou vhodné do vyuky pro zaky na 2. stupni zakladnich Skol ¢i odpovidajicich

rocnicich viceletych gymnazii.

Z ovérovani aktivit vyplyvd, Ze je tato organizacni forma vhodna pro vyuku a vychovné
vzdélavaci proces, a to zejména z hlediska Casu, kdy Zaci odpovidali prevazné kladné na to,
zda maji dostatek prostoru pro tvirci ¢innost. V testovanych aktivitach tedy neni zapotiebi
vétsich ¢asovych zmén. Pro ostatni aktivity tedy plati, Ze je vhodnéjsi nechat vétsi casovou
dotaci pro reSeni rlznych technickych ¢i organizacnich problém, které mohou béhem
vyuky vzniknout. Soucasné vyplynulo, Ze forma aktivit, tedy pracovni listy a dal$i poznamky
a materialy pro ucitele, jsou dostatecné podrobné a pro zdky srozumitelné a prehledné.
Samotny obsah byl také G¢inny. Vzhledem k odpovédim Zakd béhem shrnuti konceptd v
hodinach, a nasledné i odpovédmi v dotaznikovém Setfeni, povazujeme zakladni cile BOV

spinény.

8.5 SEBEHODNOCENI
Po samotném testovani mlizeme prohlasit, Ze nejvétsi obavy byly z ¢asového rozvrzeni

aktivit, ukazalo se vsak, Ze i pfes bézné problémy ve tfidé, které nastaly, napf. aktualizace
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kostek, nefunkéni kabely nebo nutnost doinstalovat program, byly aktivity vétSinou

uspésné absolvovany v casovém limitu bézné vyucovaci hodiny, tzn. 45 min.

Problém se ukdzal u aktivity z kapitoly ¢. 6.2.3 (Zdchranna mise), kde jsme navrhli rGznd
ukazkova reseni, oviem béhem testovani se ukazalo jako velky problém zataceni robotu.
Stavebnice disponuje pouze jednim velkym typem kol, kterd jsou v misté dotyku
zaku se zatacenim, jelikoz se roboti smykali na rlznych necistotach, které se ve tridé na
zemi nachdzely. |pres vysvétleni problému byla z pozorovani viditelnda demotivace.
Z tohoto divodu bych minimalizoval aktivity, kde je nutné zatacet na predem definovanych
rozmeérech, a spiSe bych upravil aktivity tak, aby byl pohyb vice zavisly na senzorech To Zaky
naopak bavilo vice, usuzujeme tak z nadsSeni a jejich vlastni iniciativy vylepSovat roboty.
Dokonce i o prestavkach, pfi nichz méli Zaci moznost pauzy, mezi sebou vytvareli mensi
duely ¢i skupinové zavody o to, jak dobre robota upravili a naprogramovali, aby byl schopen

se co nejdéle bez zaseknuti pohybovat sam v prostoru s ostatnimi roboty.

Zaci sami prinaseli napady, zapojovali se do vyuky anavrhovali rliznd feseni a napr.
i Zakyné, které zezacatku tvrdily ,,k ¢emu mi to bude”, na konci zjistily, Ze to tak slozité neni,
a samy uvedly, na co by ziskané zkuSenosti doma vyuZily, nejen robota samotného, ale i jiné

znalosti, napf. o trakci nebo akustickych vinach.

8.6 DALSI VYUZITI NAVRZENYCH AKTIVIT

NavrZené aktivity byly specificky vytvorfeny pro stavebnici Robot Inventor, ktery zahrnuje
z elektronického vybaveni 4 motory, fidici kostku, barevny senzor asonicky senzor.
Nicméné existuje moznost prizplsobit tyto aktivity na jiné robotické platformy, jako je
napriklad LEGO MINDSTORMS EV3 ¢i LEGO SPIKE Prime které jsou dost podobné. Problém
by mohl nastat pfi realizaci 1. aktivity, pomoci LEGO MINDSTORMS EV3. Zde neni mozné
stavét dle navodu, a je tak nutné zvolit jinou konstrukci. Dalsi aktivity vSak lze diky stejné
povaze senzor(l a robotl realizovat stejné tak jako s LEGO Mindstorms Robot Inventor i

LEGO SPIKE Prime.

Pro prizplisobeni aktivit na jiné robotické platformy je dullezité peclivé prozkoumat
moznosti arozdily mezi platformami. Je nutné se seznamit sfunkcemi a moZnostmi

senzorll a motord dostupnych na dané platformé a zjistit, zda je moiné provést
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ekvivalentni Ukoly. PFi prizpUsobovani aktivit je tfeba brat vuvahu irozdily

v programovacim prostiedi a jazyce.

Je vhodné, aby ucitelé provedli testovani a Upravy aktivit na nové platformé, aby se ujistili,
Ze jsou proveditelné a dosahuji stejnych cil( jako pUvodni aktivity navriené pro LEGO
Mindstorms Robot Inventor. Dlikladné porozuméni nové platformy a moznostem, které

nabizi, je klicové pro Uspésnou adaptaci aktivit.

Pokud Skola planuje implementovat navrzené aktivity u sebe, je dllezité provést urcité
pfipravy. Je nutné seznamit se s vychodisky pro navrh aktivit. Tato vychodiska poskytuji
podrobny prehled o cilech, obsahu a pedagogickych principech, které byly brany v dvahu

pfi ndvrhu aktivit.

Dalsim dulezitym krokem je zajisténi potfebného materialu. Pokud Skola jiz disponuje LEGO
Mindstorms Robot Inventor nebo jinymi robotickymi platformami, které jsou schopné
provést ekvivalentni ukoly, je mozné tyto aktivity realizovat s existujicim vybavenim. Pokud

vsak takové vybaveni neni k dispozici, je nutné jej pofidit.

Pro realizaci aktivit jsou potifebné také softwarové prostredky pro programovani a ovladani
robotll. Pokud se jednd oLEGO Mindstorms, je vhodné nainstalovat prislusné
programovaci prostredi, jako je LEGO MINDSTORMS Robot Inventor, LEGO MINDSTORMS
EV3 nebo LEGO SPIKE Prime, v zavislosti na pouzité platformé. Pro jiné platformy je nutné

zjistit, jaky software je potiebny.

Dale je dulezité zajistit dostatecny Cas pro pripravu a organizaci aktivit. Ucitelé by méli
peclivé prostudovat metodické pokyny k aktivitam, pfipadné provést vlastni testovani
a ziskat potfebné dovednosti v programovani a ovladani robota. Timto zplUsobem budou

dobre pripraveni a schopni Uspésné vést aktivity ve tridé.
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ZAVER
V této diplomové préaci jsme se zabyvali badatelsky orientovanou vyukou robotiky
s vyuZitim LEGO Mindstorms Robot Inventor. Nasim hlavnim cilem bylo navrhnout a ovérit

aktivity, které podpofi badatelské mysleni a kreativitu Zzakd v oblasti informatiky a robotiky

v souladu s kurikuldrnimi dokumenty.

V prvni kapitole jsme se zaméfili na rémcovy vzdélavaci program a klicové zmény v oblasti
vyuky informatiky. Definovali jsme roli vzdélavaciho programu pfi navrhu aktivit a klicové

body pro jejich vytvoreni.

Dale jsme se podrobnéji seznamili s obsahem skolniho vzdélavaciho programu referencni
Skoly, ve které jsme aktivity navrhovali. Pfedstavili jsme konkrétni oblasti vyuky informatiky

a robotiky a stanovili kritéria pro navrh aktivit.

V dalsi ¢asti jsme se zaméfili na badatelsky orientovanou vyuku a jeji vyznam ve vyuce
robotiky. Zaroven jsme predstavili zvolenou robotickou stavebnici LEGO Mindstorms Robot

Inventor a moznosti jejiho vyuziti ve vyuce.

V zavérecnych kapitolach jsme popisovali navriené aktivity pro vyuku, které jsme
odvozovali od stanovenych cili, vychodisek a kompetenci. PIné znéni aktivit, vCetné
pracovnich listd pro Zaky a metodickych pokynQ, je k dispozici v ptiloze €. 2 diplomové
prace. Také jsme popisovali pribéh ovérovani téchto aktivit ve vyuce a prezentovali
dosazena zjisténi a zaveéry.

Pfi navrhovani aktivit jsme museli zohlednit legislativni rdmec, potieby a cile vyuky,
pozadavky na aktivity a také materialni a technické podminky skoly. Dlraz byl kladen na
zaClenéni aktivit do Skolniho vzdélavaciho programu, podporu badatelského mysleni

a rozvoj klicovych kompetenci u zaka.

Dale jsme diskutovali pfinosy a vyzvy spojené s implementaci badatelsky orientované vyuky
robotiky s vyuZitim LEGO Mindstorms Robot Inventor. Zjistili jsme, Ze tato forma vyuky
pfindsi fadu vyhod pro Zaky, jako je podpora kreativity, kritického mysleni, spoluprace
a komunikace. Zaci méli moZnost se sami zapojit do procesu tvorby a programovani robotd,

coz jim umoznilo rozvijet své dovednosti a schopnosti.
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Béhem ovérovani jsme také identifikovali nékteré vyzvy, se kterymi se ucitelé mohou pfi
implementaci setkat. Patti sem napf. nedostatek ¢asu, omezené technické zazemi, priprava
a organizace aktivit, ale také podpora Zak( s rliznymi Urovnémi znalosti a dovednosti.
Nicméné jsme navrhli nékolik strategii, jak tyto vyzvy prekonat, véetné prizplsobeni aktivit

konkrétnim potrebam zak(, vyuziti dostupnych zdroju a spoluprace s dalSimi uditeli.

Véfime, Ze vysledky této diplomové prace poskytnou ucitelim a pedagogickym
pracovnikim uZiteCny rdmec pro implementaci badatelsky orientované vyuky robotiky
s vyuZitim LEGO Mindstorms Robot Inventor do svych hodin. NavrZzené aktivity tak mize
vyuzit jakakoliv Skola ¢i ucitel, ktery bude splfiovat stanovena kritéria, popfipadé po dalsi

Upravé a pfizplsobeni vlastnim podminkam.
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RESUME

V této diplomové praci jsme se zamérily na badatelsky orientovanou vyuku robotiky s
vyuzitim LEGO Mindstorms Robot Inventor. Cilem bylo navrhnout a ovéfit aktivity
podporujici badatelské mysleni zakd na 2. stupni zakladni Skoly v oblasti informatiky a
robotiky dle platnych kurikularnich dokument(i. Analyzou ramcového vzdélavaciho
programu jsme ziskali pochopeni vzdélavacich pozadavku a klicovych zmén v oblasti vyuky
informatiky. Dale jsme peclivé prozkoumali obsah Skolniho vzdélavaciho programu vybrané

referencni Skoly, kde jsme provedli i testovani navrienych a vybranych aktivit.

PFi navrhovani aktivit jsme dbali na zohlednéni legislativniho rdmce, vyukovych potreb,
pozadavk(l na aktivity a materidlnich a technickych podminek referenéni skoly. Hlavnim
zamérenim bylo zaclenéni navrzenych aktivit do Skolniho vzdélavaciho programu a podpora

badatelského mysleni a klicovych kompetenci u Zaku.

Véfime, Ze vysledky této prace poskytnou uciteldm uziteCny ramec pro implementaci
badatelsky orientované vyuky robotiky s vyuzitim LEGO Mindstorms Robot Inventor. Jelikoz
navrzené aktivity mohou byt vyuZity jakymkoliv ucitelem ¢&i Skolou, splfiujicim stanovena

kritéria, i po pripadnych Upravach a pfizpisobeni podminkam vlastni Skoly.
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RESUME

In this thesis, we focused on research-oriented teaching of robotics using LEGO Mindstorms
Robot Inventor. The aim was to design and validate activities that promote students'
inquiry thinking at the lower secondary level in the field of computer science and robotics,
in accordance with current curriculum documents. Through an analysis of the framework
educational program, we gained an understanding of the educational requirements and
key changes in computer science education. Additionally, we carefully examined the
content of the educational program at a selected reference school, where we also

conducted testing of the proposed and selected activities.

When designing the activities, we took into account the legislative framework, educational
needs, requirements for activities, and the material and technical conditions of the
reference school. The focus was on integrating the proposed activities into the school's

educational program and supporting students' inquiry thinking and key competencies.

We believe that the results of this work will provide teachers with a useful framework for
implementing research-oriented robotics teaching using LEGO Mindstorms Robot Inventor.
Since the proposed activities can be utilized by any teacher or school that meets the
specified criteria, or after potential modifications and adaptations to their own school

conditions.
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SESTAVUJEME ROBOTA

METODICKE POKYNY PRO UCITELE

@ 0 CEM TO JE? @ PREDPOKLADANY CAS?

Uvodni hodina, ve které se Zdci setkavaiji 5 min - Uvod hodiny

se stavebnici poprve. Cilem aktivity je 10 min - Sezndmeni se stavebnici
sestavit zdkladni vozitko, ktere bude

disponovat tankovym  trojdhelnikovym 60 min - Stavba robota
podvozkem s ndhonem na piedni kola a 5 min - Prezentace robotd
zadni Ccast bude kluzna. Dle zakd 10 min - Uklid robotd a stavebnic

mdzeme nechat prdci na jejich kreativiO
té, pro ostatni je vhodné mit postaveny
jeden model jako ukdzkovy, dle kterého
budou Zzdaci stavet. Mohou ho vsSak

designové prizplisobit.
ORGANIZACE HODINY

Zdci pracuji ve dvojicich, nebo samoO

@ CO BUDU POTREBOVAT? statné, pokud dojde k lichému poctu.

: o Postupuji podle elektronickych ndvodd,
chG]\éezglcdl\e/ojicléEEc?pﬁpu[\d/ltlél\ljgdsrTciﬁ\xiS tedy je potreba zgjistit PC, ¢i tablety. Ke
Névody ke stuvbé ‘ stavbévj_e PD'EFEDCI dQ§t9tek prostor_u na
Pracovnt listy stole, Ci jinde ve . tride. Zkovr]troltﬂjenje
Pracovni plocha na stavbu dostatek stavebnic a v DI’IDCIEIB, ze

mame stavebnice jen pro jednu tridu,
rozmyslete, zda je vhodné tuto aktivitu
provadet, ¢i nepostavit roboty mimo
skolni hodinu.

celkem 2 x 45 min

@ CO BY MELI ZACI ZNAT?

Zdci nepotfebuji disponovat  zadnymi
konkrétnimi znalostmi, pracuji s kostickaO
mi a staveji dle ndavodu. pDZNAMKY UélTELE

@ CILE HODINY

Zck sestavi roboto, sezndmi se s
obsahem stavebnice a moznymi konO
strukeénimi bloky.

Zdk voli vhodné konstrukéni postupy
pro zachovani integrity vozitka pri
pohybu

Zdk je schopen popsat obsah stavebO
nice a odhadnout moznosti stavby.
Zdk popise jednotlivé senzory a
motory, vysvétli jejich pouziti i
zakladni princip.

SESTAVUJEME ROBOTA
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@ Postup hodiny

Na zacdtku hodiny predstavime zak(m stavebnici a jeji obsah, zminime ddlezitd
pravidia:

Dilky ze stavebnice nesmi michat.

Kazdy mad pouze jednu stavebnici do skupiny a pljcovani dilk(l neni povolenao,
pokud jim vsak neco chybi, at toto neprodlene ohlasi uciteli.

Kazdy bude mit funkéne stejnou konstrukci, ktera bude jezdit stejnym
smerem, a to takovym, ktery je definovan v navode.

Taktéz zaky upozornime na jejich zodpovednost a to tak, ze za obsah staO
vebnice budou zodpovedni oni, a pokud se tak néco ztrati, i rozbije, musi to
nahldasit idedlné ihned, co na to prijdou.

Ndsledné zdky rozdélime do skupin po dvajieich (pokud bude pocet lichy, radéji
zvolime Sikovnéjsiho zdka samostatné a neutvarime trojice, v nich se Zdci
mene soustredi).

Zdci mezitim zapnou PC, tablety, &i jind zafizeni, na kteO
rych maji pFipravenou aplikaci: LEGO® MINDSTORMS® m
Robot Inventor, dostupnou z: https://www.lego.com/cs-cz/0
service/device-guide/mindstorms-robot-inventor/

lkona aplikace

kazdd dvojice by méla byt spolu u stolu, na kterém je dostateéné pracovni
misto pro stavbu robota. Ndsledné pokud jsou vSichni Zdci rozmisténi, rezdame
stavebnice tak, aby v kazdém tymu byla pravé jedna. (mezitim Zdci mohou
nacitat zarizeni a aplikaci, €imz se usetri zbytecneé cekani)

1. Po zapnuti aplikace se zdk(dm zobrazi v kartdch rlzné konstrukce (Charlie,
Tricky, Blast, M\VP. a Gelo). Joko zdkladni konstrukci pro aktivity pouzijeme
robota , Tricky* .

@ mindsTOrms:

cHﬂ'f”E 15

/ ‘ TRIGIW

Uvodni obrazovka aplikace, ocobrazek k bodu &. 1.

SESTAVUJEME ROBOTA
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Pozor

V pripadeé, ze nemdte dostatek stavebnic pro vSechny skupiny tak, aby si kazda
skupina mohla postavit viastni podvozek sam, mdze dojit k tomu, Ze pokud jedna
skupina robota postavi, ostatni jiz konstrukci budou jen pouzivat, proto navrhujeO
me tyto moznosti:

1. Postavit konstrukce sam, s kolegy a zak(m jiz predat hotové roboty. (Tento
pracovni list se tak preskoci), cilem je ovsem aby se zdci seznamili s kanO
strukcnimi moznostmi stavebnice, joké dilky obsahuje apod. Je proto vhodné
zapojit jinou Ulohu, u které si zaci behem hodiny néco mensiho postavi a opét
rozlozi pro dalsi skupinu.

2. Postavit roboty na kreuzku, ¢i s vybranymi zdky mimo formdlni hodiny.

3. Postupovat dle navodu, nechat konstrukci postavit pouze 1 skupinu s tim, ze
astatni budou napred, a nebudou mizt zkusenaosti z kontrukce. (Tuto varianP
tu nedoporucujeme])

SESTAVUJEME ROBOTA
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Q Postup hodiny

2. Ve vrchni strané se ndm zobrazi
text ,Ja jsem Tricky* s oznacenim
Jkrok 1" Zvolime tuto moznost.

JA JSEM TRICKY!

Obrdazek k bodu €. 2.

3. Nasledne se nam v kratkém videu
prehragje, jak by meéla konstrukce vyO
padat, a potvrdime v pravé dolni casti
tlacitkem ,Spustit”.

JA JSEM TRICKY!
Posia Tickyho - neiitih roboth spotia iech dob

Obrazek k bodu €. 3.

4.V tomto okamziku se nam zobraO
zilo programovaci prostredi, které ale
zatim vyuzivat nebudeme, my zvoliO
me v pravé ¢dsti moznost ,.Stavet®.
Ndsledné se zobrazi podrobny navod
pro stavbu konstrukce a zdaci mohou
zaCit samostatné pracovat.

POSTAV TRICKVHO

ﬂ’ Doplfujici informace

Pokud je hodinova dotace pouze 1
vyucovaci hodina, Ize jednoduse
stavbu v prdbéhu prerusit tak, ze
behem skladani si zaci napisi na paO
pirek, ktery vlozi do krabice, Cislo
strany, které jde videt v dolni casti.
(Celkem ma postup 33 stran).

Obrdazek k bodu €. 4.

SESTAVUJEME ROBOTA
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METODICKE POKYNY PRO UCITELE

@ 0 CEM TO JE?

Zdaci maji za Gkol naprogramovat vozitko
tak, aby projelo mapou skladajici se z
vesmirnych sektor. Cestu musi zvolit

@ PREDPOKLADANY CAS?

10 min - Uvod hodiny
5 min - Uvedeni aktivit

tak, aby co nejkratsi cestou dojeli z
vesmirné zdkladny A do jiné zakladny
na druhé strane planety. Cilem je, aby

30 min - Experimentovani
35 min- Samostatnd prdace zakd
10 min - Uklid robotd a stavebnic

zdci po cesté projeli kontrolnimi body
(vyzkumné vzorky) a bezpecné je dopra-
vili do zdkladny. Pri prijezdu jednotlivymi
sektory v8ak svou jizdu musi prizplso-
bit. Jaké podminky jsou v daném sekto-
ru se dozvi pomoci dokumentu
INSTRUKCE K VYTVORENI NAVIGACNI-
HO SYSTEMU'" ktery slouzi jako legenda
pro symboly nachdazejici se na mape a
oznacujici jednotlivé sektory.

celkem 2x 45 min

ORGANIZACE HODINY.

Zdaci pracuji ve dvojici, nebo samostatng,
v prvni hodiné zdci experimentuji bez
nutnosti mapy, pokud vsak s zaky oceka-
vate rychlejsi postup, je dobrée mit mapu
pripravenou jiz na 1. vyucovaci hodinu.
Vytvofit ji mlzete pomoci lepici pdsky a
vytistenych karticek, které se na zemi
pouze prilepl.

Dbejte na to, aby méli vSichni roboti nabi-
tou baterii pfed hodinou.

@ POZNAMKY UCITELE

@ CO BUDU POTREBOVAT?

Stavebnice LEGO® MINDSTORMS
51515 do dvajice, popripade jednotlivci.
Sestaveného robota “TRICKY*"
Pracovni listy

@ CO BY MELI ZACI ZNAT?

Zakladni orientace v aplikaci.
Hardware robota a kde ma jaké motory.

CILE HODINY

Zdk ovlada zdakladni programdtorske
instrukce, jako jsou otoceni, jizda vpred
a vzad.

Zdk pouzivd nastavitelné parametry
blokd.

Zdk se orientuje v legendé, zpracovava
data a dokaze je aplikovat na dany
algoritmus.

ZACHRANNA MISE
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Nejprve zdky rozdélime do skupin po dvajicich (pokud bude pocet lichy, radgji
zvolime Sikovnégjsiho zdka samostatné a neutvarime trojice).

Zdci mezitim zapnou PC, tablety, &i jina zafizeni, na kte-
rych maji pFipravenou aplikaci: LEGO® MINDSTORMS® m
Robot Inventor, dostupnou z: https://www.lego.com/cs-cz/-
service/device-guide/mindstorms-robot-inventor/

Ikona aplikace

Zdci zapnou robota a ndsledné ho pfipoji k danému zafizeni.

a Jak pripojit hub?

1. Jako prvni zapneme hub podrzenim
zapinaciho tlacitka na vrchni strane.
Pri zapinani se rozsviti svétla na
vrchni strané hubu. Samotné zapnuti
trva cca ). min.

2. Poté jako v minulé aktivité otevre-
me aplikaci -> zvolime ,TRICKY* ->
Krok 1 -> ,Spustit”. Poté se nam zobra-

c zi prazdné programovaci prostredi
EJ pouze s par bloky, se kterymi si pro-
zatim vystacime. V pravé horni casti
poté klikneme na symbol ,Otevrit
pripojent hubu.”

Oteviit pripojeni hubu

Pripojit hub

3. V tuto chvili se nam zobrazilo dialo-

_ . PN . © Fiipoj k hubu kabel.
gové okno, kde v jeho horni casti o
mlzeme prepnout mezi pripojenim 0\

USB a Bluetooth.

Pokud je to mozné, doporucujeme
pripojeni pres bluetooth, jelikoz zaci
mohou s robotem testovat na druhe
strané mistnosti, nez ma;ji PC.

ZACHRANNA MISE
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@ Postup 1. hodiny

Prvni experimentdlni ¢dst slouzi k osvojeni zdkladnich principll souvislosti pro-
gramovani a hardwaru. Cilem je, aby zaci efektivheé dokazali z redlného prostredi
namerit a zaznamenat informace. Vyzkouseli si odchylky, které nastavaiji v
pripadé opakovani stejného programu na stejném hardwaru. Naucili se Gpravu
paramentr( blokd a jejich moznosti.

Zakam postupné zaddvame ndsledujici Ukaly. Poté, co si zobrazili prazdné pro-
stredi s zdky, popiseme, kde se nachazi bloky (V prave casti prostredi) a blize
jim jejich funkce nespecifikujeme.

Zajistéte, aby se rohot pohnul kousek dopiedu. Prvni kol slouzi k tomu,
aby zdaci porozumeéli hierarchii. Nejprve je nutné viozit blok ,Uddlost.

Blok uddlosti, po spusténi programu

Naprogramuje rohota tak, aby ujel vzalenost presné hloubky lavice (Ci
jinak presne definovany rozmer). Cilem je, aby si zdci vyzkouseli zadavani
parametrd v cislech. Pokud vyjde rozmeér na celé ¢islo, upravte zaddni tak,
aby musel zadat desetinné Cislo. Taktéz s zaky probereme moznaosti nasta-
veni jednotek.

Naprogramuje robota tak, ahy vyjel z daného mista a vratil se zpét,
aniz by se musel otog¢it. (Timto je chceme naucit zaddvadni zdpornych
hodnot do parametr’i motord pro couvani).

Naprogramuje robhota tak, aby se otoéil co nejvice o 90 stupnt. Pokud
se zdci budou domnivat, Ze maji splnéno, at bez sahnuti na robota, pouze z
pocitace, spusti program nekalikrat za sebou (min 8x). Jiz po nekalikatém
opakovani by zdaci meéli vidét odchylku, prestoze poprvé vypadala otocka
presne. Po 8. opakovani by méla byt otocka jiz dost vychylena. Cilem je zdaky
naucit, Ze pfi opakovadni stdle stejného kodu se robot mize chovat jinak.

vat experimenty, které byly zmineny drive, popripadé pokud toto zdci

. Doporucujeme rozdélit 2 vyucovaci hodiny na prvni, kterd bude obsaho-

ovladaiji, preskocit a zvalit rovnou moznost prace s mapou a pracovnim
listem.

po kterou se ma robot posunout, aniz bychom museli na@hodné zkouset

V pfipadé, Zze chceme zakam ukdzat, jak Ize zjistit presné vzddlenost,

hodnoty, Ize to i takto: Na jedno z kolecek robota pFidélame rovny
dilek, ktery bude jasné interpretovat to, Ze se kolo toc¢i. Poté polozime
robota na zem, ¢i podloZku a ruéné s nim pasuneme tak, aby se i kola
otacela. U toho sledujeme pridany dilek na kole, od kterého Ize jednodu-
chym pozorovanim spaoéitat, kolikrdt se otocil kolem své osy. Tuto
hodnotu Ize poté presnégji viozit do programu joko poéet otacéek
motoru.

ZACHRANNA MISE
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Priprava mapy

PFiprava mapy neni ¢asoveé Narocnd, jeji priprava potrva cca 3-5 min a je néko-
lik moznosti jak ji pripravit:

1.

Lepici paska: Pomoci elektrikarské, ¢i jinak kontrastni pdsky vici podlaze, na
kterou ji budeme lepit, vytvorime obdélnikoveé sektory v minimalni velikosti 45
x 30 cm (nebo tak, aby se mohli v sektoru bez problému pohybovat 2 robaoti)
tak, aby celkem tvorily velky obdélnik maximding 2 x 5 sektord minimdingé 2 x
3 sektory. (Lze ovSem vytvorit dle pravidel libovolnou mapu dle prostoru)
Vznikne ndm jakdsi tabulka (pro uSetreni c¢asu a pdsky staci pouze vnitrni
ohranic¢eni). Do kazdého sektoru poté prilepime prihlednou lepici pdskou sym-
boly (Lepime je na zem z toho ddvodu, aby je roboti, ktefi po ikoné budou pre-
jizdet, neodnesili jinam, Ci je neznicili nebo se roboti o ni nezasekli), které budou
sektory oznacovat dle INSTRUKCE K VYTVORENI NAVIGACNIHO SYSTEMU®
definovanych v tomto dokumentu.

. Tisténé sektory: Mrizku sektorll mdzeme vytvorit pomoci Gtvrtek velikosti

minimalneé A3. Ty usporadame do tvaru mrizky 3 x 3, Ci jinych preddefinova-
nych kombinaci dle prilohy INSTRUKCE K VYTVORENI NAVIGACNIHO SYSTE-
MU Ctvrtky musime upevnit k zemi tak, aby je roboti pfi prijezdu neposouvali
Ctvrtky (sektory) oznacime symboly dle ,vesmirného plivodce.”

. Nechat si vytisknout velkoformatovou mrizku: Tu staci pouze rozvinout.

Tento navrh je dosti financneé narocny a vhledem k moznostem dalsiho pouziti
nechdavame na Gvaze financnich moznosti skaly.

Doporucujeme variantu s lepici paskou, mozny vysledek by poté mohl vypadat
nejak takto:

Al - Varianta bez rFesSeni A2 - Varianta s reSenim

® e @\

N\
o e o %
P
_/

L e

2
c

@

A

PFi oznacovani sektort dbdme na to, aby ikony byly v krajich jen jake oznacuji-
eci a co nejméné piekdzely robotovi v cesté 0Oznaceni symbolu vyzkumného
vzorku poté pokladame kdekaoliv v sektoru, abychom donutili zaky cestu modifi-
kovat.

ZACHRANNA MISE
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@ Postup 2. hodiny

Obsahem druhé vyucovaci hodiny je prace s pracovnim listem, zaci na zaklade
znalosti nabytych v prvni hodiné pracuji s pripravenou mapou podle pracovnino
listu. Jejich cilem je zatim bez senzor( pouze sekvencnim programovdanim zajis-
tit, aby projel vSechny sektory dle pravidel. Zdci se mohou navzdjem kontrolovat
a radit si i mezi tymy. Mozna reseni obvzlaste velikost volime dle pracovitosti
zak(, na zacdatek jsme vsak pripravili moznd reseni.

Pozor: Prvni zaddani mapy zvolime zdmérné tak, aby nemélo Feseni,

cilem je, aby 2aei sami pFisli na to, Ze dle kritérii nelze mapu projet, diky

navrzeni lze poté snadno vymenit symbol sektoru a zdci mohou pokra-
covat dadle.

Mozna pripravend reseni.
Dle obtiznosti jsme rozdélili ukazkové mapy dle nasledujicich kritérii:

A - | ehké zadani vhodné pro zacatecniky
B - Stredni zadani pro rychlejsi zaky

C - Velké mapy pro nadangjsi zaky

1-2 - Oznaceni cislem udava poradi v pismenné kategorii

N - Oznaceni mapy, ktera nema reseni, navazuje ddle na mapu se stejnym
Ciselnym oznacenim v kategorii.

Cervené jsou zvyraznéna moznd Feseni, nejsou vsak jeding.
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@ INSTRUKCE K VYTVORENI NAVIGACNIHO SYSTEMU TRIDY C.
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Oznaceni nového prvku: prvek sebere robot tak, ze na ngj primo
najede, a jelikoz je nestabilni, robot se musi pokazdé na 1 vterinu
zastavit.

Oznaceni zakladny: V takto oznacenéem sektoru se nachazi
zdkladna, odkud robot vzdy startuje, nemize zacit uprostred ves-
miru, ale prave v tomto sektoru.

Oznaceni Zeme: V tomto sektoru se nachdzi planeta Zeme a
praveé sem je ddlezité vzorky dorucit neposkozené k dalsimu
vyzkumu.

Oznaceni vyssi gravitace: V tomto sektoru se formuje nova cerna
dira, ktera ma velkou gravitaci, a je tedy nutné, aby jiz do tohoto
sektoru lode, roboti viétali z co nejvetsi rychlosti a z tou pak
sektor opustili.

Oznaceni Slunce: V tomto sektoru se nachazi Slunce, a jelikoz
lodé disponujici navigacnim systémem tridy C a nizsi nedisponuji
tepelnymi stity, je pro ne tento sektor zakazany a nemaochou do ngj
vletét ani na okra;.

Oznaceni nepritele: V tomto sektoru se pohybuji nepritelské bitev-
ni lode, proto je nebezpecneé timto sektorem prolétat. Pokud je to
nutné, lod, ¢i robot musi zvaolit 0 50% mensi rychlost, nez je bézna
rychlost.

Oznaceni vyzkumné laboratore: V tomto sektoru probiha velice
citlivy vyzkum hlubokého vesmiru, a tento sektor je tak pristupny
jen v nutnych situacich. Pokud se tak stane, pro identifikaci objek-
tu je nutné, aby se lod, ¢i robot otocil 2x kolem své osy.

Oznaceni meteord: V tomto sektoru se nachdzi pole meteord, je
tak nutné disponovat nejnovejsim navigacnim sistémem s aktiv-
nim vyhledavanim tras tridy A, pokud ne, je tento systém zakaza-
ny, jelikoz by doslo k havarii lodg, robota.

ZACHRANNA MISE









@ 0 CEM TO JE?

Zakim je predstaven sonicky senzor,
formou experimen(l si zdci nejprve
vytvori hypotézu o jeho fungovani
nasledneé se v diskusi rozvedou hypoté-
zy zakd, které budou mit za Ukol pomoci
vyhledavani na internetu overit, i vyvra-
tit. Cilem je, aby zdci zjistili, jak Ize ultra-

ROBOTIKA S LEGO® MINDSTORMS
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ANALYZA POVRCHU

METODICKE POKYNY PRO UCITELE

@ PREDPOKLADANY CAS?

10 min - Uvod hodiny

10 min - Experimenty

20 min - Diskuze

5 min - Ovérovani hypotéz

35 min- Samostatnd prace zakd

zvuk vyuzit nejen k mereni, ale i jinde v
bézném zivote. Napr. pri echolokaci, Ci
ultrazvuk apod.

10 min - Uklid robotC a stavebnic

celkem 2 x 45 min

ORGANIZACE HODINY

Stavebnice LEGO® MINDSTORMS Zdci pracuji ve dvojici nebo samostatné.

51515 do dvojice, popripade jednotlivci. Pro experimenty bude potfeba nékolika
PET lahve (min 1] 3ks . réiznych predmétd, které maji rozdiné
Rovnd papirova krabice (Sitka min vlastnosti pro odraz zvukovych vin, Napf.
10cm, vyska min 10cm]) tedy rovnou papirovou krabici, kterd md
Deka, polstar kolmé stény, idédlné tak velkou, aby
Pracovni listy mohlo vice zak( ze stran provadét expe-
rimenty a méreni. Ddle napr. velké PET
lahve, které jsou vdlcovité a odraz ultra-
zvuku je zde jiny. Jako posledni idedlne
mensi deku, kterd by méla zvuky pohlco-
vat. Lze v8ak pouzit i molitan, jiné riizné
tvarované predmeéty i z jinych materidld
pro vetsi mnozstvi experimentd.

@ POZNAMKY UCITELE

@ CO BUDU POTREBOVAT?

@ CO BY MELI ZACI ZNAT?

Postup zapojeni dilk(l k robotovi, Spustit
ovladaci kostku, pripgjit ji k aplikaci, odeci-
tat hodnoty senzord.

Vyhledavat na internetu

CILE HODINY

Zak vysvatli princip fungovani sonické-
ho senzoru.

Zak vysvétli fyzikdlni princip odrazu
zvukovych vin.

Zdk dokaze vyhleddvat relevantni infor-
mace k potvrzeni, ¢i vyvraceni hypoté-
zy

ANALYZA POVRCHU
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@ Postup 1. hodiny (pracovni list 3.1)

Nejprve rozdélime zaky do dvaojic a rozdame jim fidici kostku, ¢i postavené
zdkladni kostrukece robotd z minulych hodin a k tomu ze stavebnic senzoer vza-
lenosti.

Zdci pFipoji senzor do kastky, zapnou si aplikaci na daném zafizeni (PC, tablet
apod.). Pomoci programovaciho rozhrani zkontroluji, zda se v pravé horni casti
po pripojeni robota zobrazuji ddaje ze senzort.

Pomoci tohoto maji Zdci za Gkol zjistit, jak senzer méFi a joké jsou jeho minima,
maxima a jak by asi mohl fungovat. To si vyzkousi na pFipravenych predme-

tech, joko je krabice, PET lahev, deka apod. To Zzakdm zabere cca 10min.

Poté, co si zdci vyzkousi jak senzor
reaguje a meri, zapisi si to prubez-
né do pracovniho listu. No zdkladé
tohoto pak Zdci maji po dvaojicich
predstavit, jok si oni mysli, Zze
senzor funguje, a predstavit tak své
hypotézy, namérené hodnoty apod.

Ndsledné zdci maji za Ukol, aby
pomaoci internetu vyhledali, jak doo-
pravdy senzor funguje. Pokud zaky
nenapadne hledat prfimo na oficidl-
nich strankdch, ale vyuziji hledani
informaci k potvrzeni své hypotézi, Ci
zavrhnuti jinych, je toto taktéz tizeny
vysledek k ndsledné diskuzi, kde si
pravé zdaci navzdjem hypotézy vyvra-
ti, nebo potvrdi.

Joko dalsi rozsSifujici mozZnosti,
pokud napriklad zbyde cas, ale ne na
druhou ¢dst hodiny, Ize pouzit dopl-
Aujici otazky jako:
- Kde se tento zplisob méreni
vzddlenosti da vyuzit?
Jaky je rozdil mezi klasickym
dotykovym senzorem, ktery hod-
notu zjisti po ndarazu?
Existuji napr. zvirata, kterd by toto

vyuzivala?

senzor vzddlenosti

ANALYZA POVRCHU

Senzor meéri pomoci zvukovych
vin (tzv. sonicky senzor].

Velice zjednoduseng, jeden otvor
zndzorfnuje reproduktor a druhy
mikrofon. Reproduktor vyda zvuk,
ten se ndsledné odrazi od pre-
kdazky a vraci se zpét.

Senzor pak na zdkladé rychlosti
zvuku spocitd vzdadlenost.

s=v*t

Senzor disponuje 2 stupni méreni
vzdlenosti:

Snimani vzdalenosti:
Celkovy dosah: 50-2000 mm
+/- 20 mm
Uhel vstupu: +/- 35 stupnd
(lisi se podle vzddlenosti]

Rychlé snimani vzdalenosti:
Celkovy dosah: 50-300 mm
+/- 15 mm
Uhel vstupu: +/- 35 stupnd
(lisi se podle vzddlenosti]

https://docs.rs-online.ccom/faec/A700000007765045.pdf
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@ Postup 2. hodiny (pracovni list 3.2.)

Druhd hodina bude zamérend na praktické vyuziti, a programovadni.

Opét po rozdéleni do dvojic zakdm rozddme jejich stavebnice a sestaveného
robota z aktivity €. 1. Zdci maji nejprve za dkol pripevnit senzor tak, aby smeé-
rfoval dopredu a méril vzdlenost.

321> > i

Ndsledné je jejich cilem naprogramo- @) restovierychiost pohybu na @) %
® B v - spustit motor (’v

vat robota tak, aby se vydal plynule
na cestu dopredu, a pokud se 20cm
pred nim bude nachdzet prekazka, @ | - J-swtimoter G

musi robot ihned zastavit.

@ B » - zastavit motor
nastavit rycl © i

@ - hmm““@% ® w - zastavit motor

® Be -spustitmotor (M v

® C » - spustit motor C’v

<+ 3.2.2

Ndsledné do programu pridaji kod

tak, aby pokud se robot pohne a

@ o sttt opet uvidi vzalenost vetsi nez 20cm,

@ oo -t znovu rozjel, dokud opét neuvidi hod-
notu mensi nez 20cm.

® B+ -spustitmotor (M w
® C v -spustitmotor (M v

@ nastavit rychlost pohybu na (@) %
® Be -spustitmotor (3 v
® C » - spustit motor (" v

3.23»>»

K funkénimu programu tentokrat @ o- meemon
zajisti to, aby se robot sdam otocil @ - -mstaviemoter
libovolnym smerem i Ghlem a vydal ® - wCr @ -

se na cestu ddle. V tento okamzik jiz
robot sam neustdle jezdi a nemél by
do niceho narazit.

@ B+ -spustitmotor (3 v
® C v -spustitmotor (M w

ANALYZA POVRCHU
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DOMINIK FROLIK

@ Rozsifujici ukol 2. hodiny (pracovni list 3.2.)

Pokud se ve tfidé najdou nadangjsi zdci, je mozné Ukol modifikovat tak, ze jejich
cilem bude robota naprogramovat obdobné. Rozjede se a na 20cm se otoci a
jede jinam. Rozsireni spocivd v tom, ze robot nepojede celou dobu konstantni
rychlosti a na 20cm se zastavi, ale rychlost bude zdvisld na vzddlenosti. Tj. pri
hodnoté senzoru vzdlenosti 200cm a vyssi pojede robot rychlosti motor(l 100%

a ¢im mensi vzddlenost bude, tim pomaleji pojede, az na 20cm pojede rychlosti
20%.

Pro toto splnéni budou zdci potrebovat matematické bloky, nékteri i proménné.

ANALYZA POVRCHU
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ANALYZA MATERIALU

METODICKE POKYNY PRO UCITELE

@ 0 CEM TO JE? @ PREDPOKLADANY CAS?

zaklim je predstaven senzor barev, . = .

formou experimen( si Zdci nejprve 10 min - Uvod hodiny

vytvofi hypotézu o jeho fungovani, 10 min - Experimenty

ndsledne se v diskusi rozvedou hypote- 20 min - Diskuze

zy zakd, které budou mit za kol pomoci . A .

vyhleddvani na internetu overit, i vyvra- 10 min - Overovani hypotez

tit. Ndsleduji struéné prezentace / obha- 30 min- Samostatnd prace zakd

JKOVG”" W [l B Intelelin [Pol @lejols 10 min - Uklid robot a stavebnic
sumarizaci zjistenych poznatkd, uve-

deni faoktll pro 2zdky, a vyhodnoceni

[T celkem 2 x 45 min
@ CO BUDU POTREBOVAT? . ORGANIZACE HODINY
Stavebnice LEGO®  MINDSTORMS Zdci pracuji ve dvojici nebo samostatng.
51515 do dvojice, popripadé jednotlivei Pro experimentovani je dobré si pripravit
Bfarevne’ papiry, barevné papiry, mohou byt i mensi
Bile papiry. velikosti, minimalne vsak AB. Pokud je to
Telefony’z_uku, mozne, Ize zvolit i rdzné barevné materi-
Pracovni listy. dly, pro toto ale poslouzi bézne veci ve

tFidé, jako je lavice, podlaha, knihy, uceb-
nice apod. V ramci odrazivosti svetla od
materidlu Ize wvyuzit i telefony zdkd
jelikoz displej bude dobre odrazet svetlo
ZpEt.

@ CO BY MELI ZACI ZNAT?

Postup zapojeni dilk(l k robotovi. Spustit

ovladaci kostku, pripgjit ji k aplikaci, odeci- A =

tat hodnoty senzord. POZNAMKY UCITELE
Vyhledavat na internetu

CILE HODINY

Zak vysvetli princip fungovani barevné-
ho senzoru.

Zak vysveétli fyzikdlni princip zjiStovani
barvy pomoci digitalniho zarizeni.

Zadk dokaze vyhleddvat relevantni infor-
mace k potvrzeni, ¢i vyvraceni hypoté-

zy.

ANALYZA MATERIALU
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@ Postup 1. hodiny (pracovni list 4.1)

Nejprve rozdélime zaky do dvaojic a rozdame jim fidici kostku, ¢i postavené
zdkladni kostrukce robot(t z minulych hodin a k tomu ze stavebnic senzer
barev.

Zdci pFipoji senzor do kastky, zapnou si aplikaci na daném zafizeni (PC, tablet
apod.). Pomoci programovaciho rozhrani zkontroluji, zda v pravé horni cdasti po
pripojeni robota se zobrazuji Gdaje ze senzoru.

Pomoci tohoto maji Zdci za dkol zjistit, jak senzor meéFi, joké jsou jeho rezimy a
jak by asi mohl fungovat, to si vyzkousi na pripravenych harvach a materia-
lech, jaoko jsou barevné papiry, vlastni obleceni, podlaha apod. To Zakiim zabere

cca 10min.

Poté, co si zdaci vyzkousi, jak senzor
reaguje a meri, zapisi si to prubez-
né do pracovniho listu. No zdkladé
tohoto pak Zdci maji po dvaojicich
predstavit, jok si oni mysli, Zze
senzor funguje, a predstavit tak své
hypotézy, namérené hodnoty apod.

Ndsledné zdci maji za Ukol, aby
pomoci internetu vyhledali, jak doo-
pravdy senzor funguje. Pokud zaky
nenapadne hledat prfimo na oficidl-
nich strankdch, ale vyuziji hledani
informaci k potvrzeni své hypotézi, Ci
zavrhnuti jinych, je toto taktéz tizeny
vysledek k ndsledné diskuzi, kde si
pravé zdaci navzdjem hypotézy vyvra-
ti, nebo potvrdi.

Joko dalsi rozsSifujici mozZnosti,
pokud napriklad zbyde cas, ale ne na
druhou ¢dast hodiny, Ize pouzit dopl-
Aujici otazky jako:
- Kde tento zplsob  méreni
mUzeme potkat? (napfr. u mysi)
Co je to tedy barva, jak ji ten
pristroj vidi?
Existuji napr. zvirata, kterd by toto

vyuzivala.
l ®

senzor barev

ANALYZA MATERIALU

Senzor md 3 rezimy a dokaze
merit barvu, odrazivost nebo
okolni sveétlo.

Nejefektivnegjsi
snimani je 16mm.

vzddlenost pro

Rezimy lze prepinat v prehledu
senzord kliknutim na dany
senzor a vybrdani rezimu.

RezZimy senzoru:

Snimani barev:

Bila, modra, cernd, zelena, zluta,
cervenad, azurovd, magenta.

Lze tedy snimat zdkladni barvy
modelu RGB a CMYK

Snimani odrazivosti:
Nereflexni = 0%
Reflexni = 100%

Snimani svétla:

Tmavy = 0%

Svétly = 100%

Vhodné napr. pro sledovani cary.

shaorturlat/igvyV
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@ Postup 2. hodiny (pracovni list 4.2.)

Druhd hodina bude zamérend na praktické vyuziti a programovani.

Opét po rozdéleni do dvojic zakdm rozddme jejich stavebnice a sestaveného
robota z aktivity €. 1. Zdci maji nejprve za Ukol pripevnit senzor tak, aby
koukal v efektivni vzddlenosti dol(l pod sebe.

4.2.1»
Ndsledné je jejich cilem naprogramo-
vat robota tak, aby se vydal plynule _
na cestu dopredu, a pokud narazi na )
cernou pdsku, otocit se 0 180 stupnd Q) etz @) %
a vydat se opét vpred. @ - -spustiemotor C'v

® C+ -spustitmotor (Y v

‘@ e e A b e @ %‘
® B v - spustit motor C’ v
® C v -spustitmotor (¥ w

@l

B v - zastavit motor

C v - zastavit motor

Av -jet (’v poo otdé. v

!

Bv -spustitmotor (M v

B v - zastavit motor
C » - spustit motor (’ -

C w - zastavit motor

Av -jet (Vv poo otdé. v

B -spustitmotor (M v

C » - spustit motor ('" -

@
@
@
@
@

<422

Ndsledne do programu pridaji kod
tak, aby pokud robot po cesté preje-
B v - zastavit motor de jednu z barev, vykona k ni prislus-
- ny kéd a to dle pracovniho listu.
NaprF. vytvoreni co nejmensi kruzni-
ce, kterou vytvori levym kolem a
B+ -spustitmotor (¥ v stfed kruznice bude tvarit dalsi kolo.

|

Av -jet (Ve po° otdé. v

C v -spustitmotor (M w

SBBB®

Jednotlivé Ukoly pro barvy lze snadno upravit a modifikovat dle vlastnich
potreb.

ANALYZA MATERIALU
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@ Rozsirujici ukol 2. hodiny (pracovni list 4.2.)

Pokud jsou ve tridé nadsenci, ktefi vse splni dfive, mohou si vytvorit navzdjem
mezi tymy, ¢i v tymu vlastni sadu barevnych kod( a ty poté vyzkouset.

Pozor!

V pripade, ze mate ve tridé barvoslepé zaky, doporucuji barevné ctvrtky podle
barev oznacit ikonkami, napr. zdkladnimi geometrickymi tvary.

Ddle také dbejte na to, ze barevné rezimy senzoru béhem béhu programu nelze
prepinat.

ANALYZA MATERIALLU
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SUMO CISTIC

METODICKE POKYNY PRO UCITELE

@ 0 CEM TO JE? @ PREDPOKLADANY CAS?

Zaci maji na zdkladni vozitko pripevnit
narazniky, ¢i radlici pro moznost posou-
vani predmeétl. Do kruhu se umisti 1

10 min - Uvod hodiny
5 min - Diskuze

robot, okolo nékolik kostigek (minimalné 50 min- Samostatnd prdace zak(
5 kosticek). Ddle zdaci naprogramuji 15 min - Prezentace prdce

roboty tak, aby se po nahodném umiste- . 2 o .

ni do kruhu (Jak pozice, tak rotdce 10 min - Uklid robotd a stavebnic
robota bude ndhodnd) plné autonomneé

rozjeli a v co nejkratdim case, aniz by celkem 2 X 45 min

vyjeli z definovaného prostoru, vystrcili
véechny kosticky, ¢i jiné prekazky z

oblasti.
@ ORGANIZACE HODINY
CO BUDU pDTﬁEBDVAT? Zdci pracuji ve dvojicich. Ugitel vymezi
Stavebnice LEGO® MINDSTORMS hraci plochu o velikosti XIm s bilym pod-

kladem a ¢ernym ordmovanim o tloust-
ce alespofi 2 cm. Hracich ploch mdze
byt souCasné vice, pokud se mezi nimi
bude nachdzet prostor alespon 20 cm.
V kazdé plose by poté mélo byt alespon
5 kosticek.

51515 do dvojice, popripadé jednotlivci.
Cerna pdska, bily podklad

Kosticky (plastové 40mm)

Pracovni listy

@ CO BY MELI ZACI ZNAT? @ 5 -
POZNAMKY UCITELE

Postup zapojeni dilk( k robotovi, spustit
ovladaci kostku, pripagjit ji k aplikaci.
Zakladni ovladani robota jizdou vpred,
vzad, otoceni.

Prace s barevhym senzorem

CILE HODINY

Zdak vytvori efektivni  konstukce k
danému problému.

Zdk popise fungovani programu a jeho
programove konstrukce.

Zdk popiSe redlné pripady vyuziti kon-
strukce a prezentuje své ndvrhy a
myslenky.

SUMO CISTIC
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@ Postup v hodiné

Nejprve rozdélime 2zaky do dvajic a prozatim jim NEddvdame roboty, aby nedo-
Slo ke ztraté pozornosti zaka.

Sdélime zak(m cil hodiny a jejich kol

.vasim cilem bude upravit konstrukéné robota tak, aby co nejrychleji a ne-
jefektivnéji odstanil véechny micky z oblasti. Robot sam vsak z oblasti
nesmi vyjet ven."

Ndsledné s zdky vytvoiime kratkou diskuzi, (cca 10 min) mozné otdzky jsou
zde:
- Jak by to Slo a jestli néco podobného neznaji z héZného Ziveota, kde by se
mohli setkat se stroji, které takto pred sebou tlaci véci. (Napf. rolba na stadio-
nu, kdyby sbirala puky, snéhova rolba, sbérace mick( na golfu, tenise apod.).
V jakych pripadech by bylo vhodné mit tyto stroje autonomni.

Nyni rezdame zdk(am zdkladni kostrukce robottl z minulych hodin a k tomu sta-
vebnici s dilky. Zdci se mohou pustit do konstrukee radlice, toto by jim mélo
zabrat cca 20 min, béhem prvni hodiny by toto méli mit hotovi, popripadé drobné
Upravy nechat na dalsi hadinu.

V dalsi hadiné by poté méli jiz zndt zaddni a mit rozpracovanou, ¢i idedlné
dokonéenou radlici, kterou zacinaji béhem druhé vyucovaci hodiny programo-
vat, testovat a experimentovat.

Béhem tohoto uéitel jednotlivé skupinky esbehéazi a v pripadé slozitych kon-
strukci, ¢i program0 u zakd, u kterych hrozi, Ze by nestihli konstrukci nebo pro-
gram véas, pomdzeme nasmeérovat spravnym smerem.

Priprava materidld

Kostky by mély byt o délce hrany 40mm. Pripraveny model Ize stahnout, popri-
pade modifikovat a vytisknout na tomto odkazu:
https://www.tinkercad.com/things/iSDJkQGIMW

SUMO CISTIC
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@ Mozné reseni

Uloha se mlize zdat jako slozitd, nepotfebujeme vSak inteligetni program, ktery
bude vpoél’tut micky apod. Jako program lze pak snadno pouzit ten z kroku
4.2). Zdaci tak mohou vyuzit predchozi programy, které by méli mit ulozeny.

4.2.1»

Ndsledne je jejich cilem naprogramo-

vat robota tak, aby se vydal plynule — i
na cestu dopredu, a pokud narazi na (°3) mﬂwhﬂmb"“@*‘
cernou pdsku, otocil se cca o 180 ® o+ -wmitmoto O

stupnd a vydal se opét vpred.

® Ce -spustitmotor (¥

PFi programovadni vSak nemusi vyu-
Zivat pouze barevného senzoru, ale
mohou vyuzit i jiny senzor, a tak

mdze mit findIni FeSeni mnoho B+ |- zastavit motor
podob. .
C w» - zastavit motor
NapF: Robot mlZe pomoci sonické- Av ciet Clv po @ oue -
ho senzoru aktivné vyhledavat -m [

kosticky apod.

C » - spustit motor (’ -

SUMO CISTIC
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ROBOTICKA VYBIJENA

@ 0 CEM TO JE?

Jedna se o kooperacni skupinovou akti-
vitu, navazujici na znalosti z aktivit 5 a 3.
Cilem je postavit proti sobé poloviny
tfidy s jejich roboty, ty se umisti do
hristé podobné jako na vybijenou, na
jednotlivych pllkdch se nachizeji stejné
kosticky a cilem je, aby ve skupingé tymy
co nejrychleji uklidili svoji cast a pritom

METODICKE POKYNY PRO UCITELE

@ PREDPOKLADANY CAS?

10 min - Uvod hodiny

10 min - Organiace a komunikace
5 min - Diskuze

30 min- Samostatnd prdace zakd
25 min- Zapasy

10 min - Uklid robot( a stavebnic

nesmi oblast opustit sami, ani nesmi

tlacit jinéh luhrace. M
vytlacit jiného spoluhrace celkem 2 x 45 min

ORGANIZACE HODINY

Zdci pracuji ve 2 skupindch, které jsou
rozdéleny na dvaojice. Cely tym se musi
domluvit na strategii a planu. UCcitel
pripravi hristé, které bude mit 2 poloviny,
jedna polovina bude mit ¢tvercovy tvar o
strané délky rovné dvojndsobné sife 1
poloviny v&ech robotd tedy tak Sirokeé,
aby se roboti dali dat vedle sebe a mély
tam W tolik volného mista. Min 2 m.
Nabije robotim baterky idedlné na plno.

@ CO BUDU POTREBOVAT?

Stavebnice LEGO® MINDSTORMS
51515 do dvaojice, popripadé jednotlivci.
Cerna pdska, bily podklad

Krychlicka (plastova 4cm)

Pracovni listy

@ CO BY MELI ZACI ZNAT?

Spustit ovladacT kostku, pripajit ji k aplikaci.

Zakladni ovladani robota jizdou vpred,
vzad, otoceni, pradce se senzory barvy a _ -
priblizent. POZNAMKY UCITELE

CILE HODINY

Zdk pracuje se starSimi projekty. je
schopen je zpétneé upravit a modifiko-
vat pro vyreseni dané dlohy.

Zdk efektivné komunikuje v tymu i vetsi
skupingé a vytvari strategii.

Zdk prezentuje viastni ndvrhy a fesent.

ROBOTICKA VYBIJENA
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@ Postup v hodiné

Nejprve rozdélime 2daky do dvajiec s robotickymi stavebnicemi tak, jak pracovali
v minulych hodindch. Poté dvojice rozdélime do 2 tym0 tak, Ze kazdy z dvojice
pljde do jiné skupiny (rozdélime je). Idedlné bychom méli mit sudy pocet zak( v
tymech. Popripadé budou v tymu trojice. [pouze jedna).

Ndsledné si zdci v rozdélenych tymech vytvori nové dvojice a vyucujici jim
rozda ndhodné roboty (idedlné tak, aby byl pro dvajici cizi).

Ndsledné sdélime Zdk(im pouze cil a pravidla aktivity. Vice jim nesdélujeme,
cilem je, aby si Zdci sami uvédomili, Ze tyto aktivity jiz dFive délali. [Aktivity €.
3 a 5.] Lze je pouze upravit a modifikovat.

.Pouze naprogramujte bez jakékoliv konstrukéni zmény své roboty v
tymech tak, abyste jako skupina dokazali jako prvni vygitit svaoji oblast od
blokil za 90s , mluiZete je pifesunou kamkoli mimo, ale i k souperFiim na polo-
vinu. Celkové budou 3 kola. *

Pokud ovSem po delsi dobé Zdci tohoto nevyuziji mirné jim nazacime napr. otaz-
kami:

+ Copak jsme délali minulé hodiny?

+ Neslo by néco z toho, co jsme jiz délali pouzit?

+ Co kdyhychom nedélali vée od zaéatku, ale inspirovali se nééim z minu-
lych hodin?

Aktivita slouzi zejména k sumarizaci a opakovani nabytych znalosti a poté
softskills. Zdaci musi pracovat s cizi konstukcei, u které neznaji dobfe jeji viastnoti
a problémy musi vyresit pouze softwarove. Ddle je ddlezitou soucdsti komunika-
ce celého tymu pro vytvoreni vhodné strategie. Od dlohy €. 5., kde bylo primdr-
nim cilem odsunou témeér vSechno z plochy, je zde element spoluhract, mdzou
tak jednotlivé Zzdaci naprogramovat zplsob, jok presunout kostku, ale ne hrace,
poripadé mohou zvolit taktiku napfF. rojnice, naprogramovat tak roboty synchro-
nizované apod.

Hristé by mélo byt pro zdky dostupné pro testovdni celé 2 vyucovaci hodiny. V
prvni hodiné je nechdme zejména samostatné pracovat, popripadé je pouze
navedeme urcitym smeérem.

3. vyuéovaci hadina slouzi k samotnym zdpas(m, v zdvisloti na dobé trvani
kola by mély probéhnout alespon 3 zapasy mezi tymy, pricemz mezi koly
nechdme tym0m alespoil 5 min éas na dpravy. Celkové by poté dle odhadu
meélo dojit k 3 zdpaslim po 5 min a 3 prestavkam po 5 min.

ROBOTICKA VYBIJENA
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Navrh vyhodnoceni soutéze

Pri samotnych kolech (1 kolo = 90s] je cilem ziskat na konci uplynuti kola nejvi-
ce bod(, body Ize ziskat za toto:

+1b - za kazdou kosticku umistenou na stané protivnika, dotykajici se zeme.
+2b - za umisteni vetsi casti robota z protivnikova tymu na vasi casti.
-lb - za vasi kosticku na vasi strané dotykajici se zeme.

-lb - pocitagjici se béhem kola kdykoliv, kdyz robot opusti vyznacenou
plochu svaji vetsi ¢asti. (Jeden robot mlze odecist i vice bodd, pokud
vzdy dojde k jeho navrdceni celou ¢dasti a ndsledné znovuopusténi
Vetsi cdsti mimo vyznacenou plochul)

Ten tym, ktery ziskd nejvice bod( sectenych po konci 3 kol, vyhrdava. V pribé-
hu kol si tymy vymeni strany.

Priprava material

Na zacdtku hodiny je dobré nejprve pripravit hfisté, to vyznacime pomoci
cerné pdsky na zem. HFisté se bude sklddat ze 2 ctvercovych poli, pricemz
hrana tohoto pole by méla byt takovd, aby kdyZ postavime roboty jednoho
tymu tésné vedle sebe, byla Sife 2x tak velika. Neboli aby bylo mozné udélat
mezi roboty tak velké mezery, jako jsou roboti sami, a znemoznilo to Zak(im
udélat taktiku rojnice pomoci jedné cesty vpred.

Do téchto poli umistime ndhodné, avsak symetricky v(¢&i polim, cca 8 kostek.
(minimdlné 2x tolik, kolik je robot v tymu). Pro lepsi pocitani je soucasné
dobré kazdému tymu dat jinou barvu kostek.

Kostky by mély byt o délce hrany 40mm. Pripraveny model Ize stdhnout, popri-

padé modifikovat a vytisknout na tomto odkazu:
https://www.tinkercad.com/things/iSDJkQGIMWf

ROBOTICKA VYBIJENA
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V KANONU

@ 0 CEM TO JE?

Hlavnim zameérem je sezndmit zdky s
Upravou a programovanim robota, aby
byl schopen sledovat sténu na své
prave strané a zdaroven udrzovat pohled
pred sebou. Cilem této aktivity je umoz-
nit robotovi autonomné projit predem

METODICKE POKYNY PRO UCITELE

@ PREDPOKLADANY CAS?

15 min - Gvod hodiny

10 min - diskuse

65 min - samostatna prdce
30 min - predstaveni

15 min - Uklid robot(l a stavebnic

pripravenym labyrintem, aniz by se zby-
tecné zasekal nebo hledal cestu ndhod-
neé. K tomu budeme potiebovat i aplikaci
matematiky.

celkem 3 x 45 min

ORGANIZACE HODINY

zdci pracuji ve dvojicich nebo samostat-
ne, Krome bézného zabezepceni pocita-
¢l nabytich robotd a pod. Budem potie-
bovat vytvaorit samotny ka'non, ktomuto
mizeme pouzit rlzné krabice, napr.
origindlni papirové krabice od robotd. Ty
usporadame tak, aby nam vznikl jakysi
kamon, roklina viz. navrhy v metodice.
Dllezité je =zachovat Sirku préjezdu

@ CO BUDU POTREBOVAT?

Stavebnice LEGO® MINDSTORMS
51515 do dvaojice, popripadé jednotlivci.
Pracovni listy

Krychlicky (plastove 4cm)

(cca 20cm by mohlo odpovidat] Trasu
vedeme tak, aby bylo mozné zatocit s
robotem na obé stany.

@ CO BY MELI ZACI ZNAT?

Prdci se stavebnici
Prace s barevnym a sonickym senzorem

Matematické rovnice s jednou promennou @ pDZNAMKY UClTELE

CILE HODINY

Zdk dokdaze implementovat algoritmus
reagujici  na dynamickou zmenu
promenne.

Zak efektivn@ vyuZiva barevny senzor
k detekci prekazky a nikoli barvy.

Zdk navrhne a implementuje viastni
postup, otestuje jej a pripadné opravi
chyby.

V KANONU
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@ Postup hodiny

Nejprve rozdélime 2dky do dvajic s robotickymi stavebnicemi tak, jak pracovali
v minulych hodinach.

Ndsledné sdélime Zdkdm cil hodiny.

»Cilem bude osadit robota vhodnymi senzory a naprogramovat jej tak, aby
zcela sam dokazal projet kanonem. DuleZité je, aby robot projel zcela sam,
bez pomoci, a kromé éelni strany nenarazil do stran kanonu.*

Jako prvni s Zdky zavedeme diskuzi k tomu, jakym zplisobem mdzeme projet
rovnym kanonem a pouze sledovat sténu, aniz bychom do ni narazili.

Meli bychom dojit k faktu, ze musime
upevnit sonicky senzor na robota
tak, aby koukal doprava. Ndsledne
jsme stanovili, jok daleko chceme od
stény jet (Vzddlenost V, modra).
vzhledem k tomu, Zze pravdeépodobné
nebude sonicky senzor prfimo upro-

Z
/
' )
/
/

lenost musime spocitat taok, jok
daleko je senzor od stredu robota
(vzddlenost S, cervena] a navic od
stény, kterou sledujeme, aby mohl
robot projizdet uprostied, celkova
vzddalenost €, viz obrazek A

SOOI

Obrdazek A

Pozor

Dbejte na to, ze robot bude jezdit sem a tam, je tedy opravdu vhodné zvaolit
spravnou velikost tak, aby robot jel co nejvice uprostred.

Ddle dodrzujte zasady, které si zdci vyzkouseli u experimentu se senzo-
rem vzddlenosti. Senzor musi byt kolmy ke sténé, pokud je v idedlni pozici,
diky naklanéni bude senzor i tak odrazet viny pod Ghlem a mohlo by dojit
k chybnym ctenim senzoru.

V KANONU
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Q Postup aktivity 7. 1.

Cilem prvni aktivity je s Zdky vytveoFit program, ktery bude schopen sledo-
vat sténu v urcité vzddlenosti, jiz jsme si fekli jakou vzddlenost potrebujeme
merit na senzoru. Pro tento priklad budeme pocitat s tim, ze V = 10cm.

K 4

Nejprve si musime urcit, jak senzor
meri vzdlenost podle toho, jok je
zrovna naklonény. A jaké hodnoty
meri v tomto pripadé. Na obrazku J
mQzeme vidét, Ze pokud je robot na-

klonény tak, aby jel bliz ke sténe,
vidi hodnotu ménsi, nez je nase
definované V, v opaéném pripadé
vidi hodnotu veétsi.

AN NN\

O,
NN\

C
71
Y/ e
/ / )
Obrazek C
/ / o , |
/ Trajektorie, po které robot pojede,
/ ponékud zkreslené mizeme zakreslit
/ jako eik-eak cestu. Jakmile robot
/ / nameéri hodnotu mensi, ihned zacne
/ / tocCit doleva a naopak.
7 K
/|
Obrazek B

Jednoduchy zapis programu pro
tuto variantu by poté mohl vypadat
takto:

VvV KANONU
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@ Postup aktivity 7. 2.

Cilem druhé aktivity je, aby Zdci postupné vylepsili program tak, aby se
nejednalo jen o ,hloupé” piepindni, ale v zavislosti na vzddlenosti se prizpt-
sohoval thel otoceni.

L
<\>
Zdkladnim prvkem je tedy vyjadFit
vztah stupné otoceni, kdy zdpornd
Cisla v pouzitém bloku znamenaji
zatoceni doleva a kladna cisla dopra-
va. Nasledné vime, jokou hodnotu
chceme mit idedlnég, to jest C, a poté
zndme V a S.

Pomoci jednaduché ravnice Ize tak
spocitat, ze dhel se rovna 10 - haod-
nota senzoru. Tedy hodnota kterou
chceme - hodnota, kterou madme
aktudlni, v tomto pripadé se jednad o
promennou, kterou je zapotrebi pra-
videlné éist a na zakladé ni meénit
hadnotu sklonu.

NN
AN ORR WY

—

Obrazek D

Takto by mohl vypadat cely kod,
@) nastavit vchiost pohybu na @) % kdy na zacdtku dojde k nastaveni
portd motord a rychlosti. Zbytek je
cyklus s hodnotou jed dopredu a
parametrem, ktery se pocita na

@) oo (ED 4~ O zdkladé rovnice hadnaty sklonu.

@ nastavit pohybové motory na B+C «

V KANONU
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@ Postup aktivity 7. 3.

Nyni jsme zvladli dynamicky jizdu vpred, sledavat rovnou sténu, a kdyz ndm
sténa na prave eédasti zmizi, dokdzeme i zataéit (Varianta A).

Co kdyz je ale zatacka vleve, tu nevidime senzorem, a je tedy nutné ji deteko-
vat jinak. Vétsinou je v tomto pripadé pred nami zed, tu Ize detekovat odrazem
svétla, tedy barevnym senzorem. Zkusme se k tomuto zdveru dostat diskuzi s
zaky.

Varianta A Varianta B

f\>

Jak jsme jiz zminili, je nutné zed

detekovat jinym senzorem (barev-

m nym). V tu se ov8em nestadi jen
otocit, ale jelikoz se konstrukce

@) pohyb | v po @ em~ nachazi doslova primacklad na sténeg,
. — je nutné si nejprve kousek eouvnout,

L@ &) ©Q - pak teprve mdZe prob&hnout otoéka

a ndsledné uz vsSe prevezme opéet
cyklus.

@ Pro rychlejsi zaky

Pro rychlejsi zaky zde mame dalsi vylepseni, které je spiSe matematické, pri
zatdaceni robota by Sla draha Iépe vyladit. Zatim mame naprogramovdngé, ze se
odecita hodnota senzoru od 10. Jak bychom ale tuto hodnotu mohli upresnit,
zvetsit, ¢i zmeénsit? Cilem je, aby zdci prisli na to, ze je vysledek rovnice nutno
vyndasobit, ¢i vydélit, abychom mohli hodnotu zveétsit, i zmensit.

VvV KANONU
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@ Mozna rozestaveéni mapy

Pro prvni ukoly staci poskladat 2-3 krabhice za sehe (Varianta A), abychom
meli rovnou stenu, popripadé mohou zdci vyuzit rovnou sténu mistnosti apod.
Pro Aktivity 7. 3. budou jiZ potfebovat pFipravenou mapu, viz varianty seraze-
né dle ebtiznasti (poctu vnitfnich zatdcek). Pri vytvdareni viastnich variant
dbejte na to, Ze vnitini zataéka kanonu musi byt vzdy Sirsi, nez je nejdelsi
strana robota.

Varianta A Varianta B

Varianta C Varianta D

& PFi narazeni robotl do krabic muze dojit k jejich posunu, je proto
vhodné je zatizit, ¢i opfFit o sehe, aby nedochazelo k posouvani.

V KANONU
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ROBOCITAC

METODICKE POKYNY PRO UCITELE

@ 0 CEM TO JE? @ PREDPOKLADANY CAS?

Komplexni dloha, jejiz cilem je vytvorit 15 min - Uvod hodiny
citac projizdéjicich robotl kolem, pomoci 10 min - Diskuse

sonického senzoru. PFi citani zaci ulozi 75 min - S tatnc .
hodnoty do promeénnych, které poté m',n EImOS o] nc,l e
20 min - Predstaveni

vypiSi na display, a pomoci motoru

zamavaji vigjkou jako vizudlnim signa- 15 min - Uklid robotd a stavebnic
lem. Po zapnuti robota jej bude moc zdk
ovlddat pomoci barevnych kod( a za celkem 3 x 45 min

chodu meénit stav programu a hodnoty
promennych.

ORGANIZACE HODINY

@ . Zdci pracuji ve dvojicich, popfipadé ve
CO BUDU POTREBOVAT? trojicich. K testovdni vSak spolupracuji s

: osatnimi dvajicemi, kteri jim poskytuji
Stavebnice LEGO® MINDSTORMS = - ) )
51515 do dvajice, popripade jednotlivei. SYEINS RENElE) IS8 [Efpnavl) (i) e, [2

Pracovn’ list nutné vyznacit drahu ,silnici* na které
4 budou Zdci testovat za stejnych podmi-
nek. Jinak néni zapotrebi vetsi pripravy.

@ CO BY MELI ZACI ZNAT? @
POZNAMKY UCGITELE

Znalost sonického senzoru, barevného
senzoru a ovldddni motord, jak funguiji.
Znalosti podminek a eventt (uddlost).

CILE HODINY

Zdk pracuje s motorem jako efektorem,
nikaliv pro jizdu.

Zak chape vyuziti promeénné a vyuziva-
ji.

Zdak vykresli na displej hodnoty
promenne.

ROBOCITAC
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@ Postup 1. hodiny (Pracovni list 8.1)

Nejprve rozdélime Zzaky do dvajic s robotickymi stavebnicemi. Ndsledné sdéli-
me zak(am cil celé aktivity, abychom je uvedli do kontextu.

.Cilem této aktivity bude naprogramovat vyzkumné vozitko, které bude
pocitat, kolik jinych vozitek projede pred nim na cesté. Tyto hodnoty si
musi nékam ukladat a zobrazovat je prFimo na displeji. JelikoZ neni mozné
pouzit vysilacky, pokazdeé, kdyz projede vozitko, musime dat vedeéet vizual-
nim signdlem na nedalekou zdakladnu. Soucasti programu by meél byt i
servisni pristup pomoci harevych karet, kdy zelenou zapneme pocitdni,
cervenou zastavime a ¢ernou vynulujeme pocitani.”

Zahajme tedy s zaky diskusi:
Jok a éim miizeme detekovat, zda pred ndmi projelo vozitko? -> Sonickym
senzorem
Jaky mUzeme dat vizuadlni signal? -> Napf. dovést zdky k pouziti motoru na
zvednuti viagjecky apod.

Jaok mlzeme pomoci barevnych karet zapnout a vypnout pocitani? -> Pou-
zitim podminky a barevného senzoru

Skvéle, toto se nam bude hodit i pro dalsi hodiny, kde mizZeme zopakovat, na co
jsme prisli.

.Cilem prvni hodiny bude ovéem éast prvni. Naprogramovat robota tak,
aby detekoval robota, ktery pred nim prejede, zapsal si hodnotu a zobrazil
ji na displeji.”

Je tedy nutné na konstrukci upevnit sonicky senzor, ktery bude mérit vzddle-
nost dopredu.

Pozor

Zavedte s zaky pravidlo, aby si pujcili roboty navzajem a testovali se
svymi roboty. Oproti testovani na lavici a projizdéni rukou, ci sesitem, u
robot mdze dojit k tomu, Ze maji v podvozku (na Grovni snimadni prdjezdu)
mezeru a m{ze dojit k zapocitdni jednoho robota jako 2, &i vice.

Proto poustéjte roboty po cca 3s po sobé, pokud budete testovat vice
za sebou jedoucich konstrukci. Soucasné tak bude vice Casu na zvednuti
a sunddni vlajecky, Ci jiného vizudlniho signdlu.

ROBOCITAC
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B Postup 1. hodiny (Pracovni list 8.1)

Po priddni senzoru uz musime jen napragramovat éast, kterd by mohla vypa-
dat néjak takto:

Po spusténi programu je tedy nutné
inicializovat proménnou citdni, v
prikladé mame proménou ,pocet”.

Ndsledné, pokud sonicky senzor
uvidi pred sebou prFekazku, cca ve
vzddlenosti 15cm. (To zdlezi jak
blizko budou vozitka jezdit)

Poté inkrementujeme promeénnou
o 1, hodnotu proménné vypiSeme na
displej o pockame cca 1s, aby nedo-
Slo k zaznamenadni dalsi €dsti robota
jako dalsi prajezd.

B Rozsirujici ukol pro rychlejsi zaky

Pro rychlejsi zaky mGzeme aktivitu
rozSiFit o pocitani intervalu mezi
prujezdy a ndsledném vykresleni
na displej ve vterindch, viz ukazka
kadu.

ROBOCITAC
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@ Postup 2. hodiny (Pracovni list 8.2)

Ndpln druhé hodiny je vice konstrukeni.

Cilem je pripravit si vSechny ostatni senzory a motory. Nejprve zacneme
barevhym senzorem, ktery vyuzijeme pristi hodinu, ten staci, kdyz bude
pFipevnén tak, abychom k nému mohli davat barevné karticky. Jako dalsi
cil bude pFipevnit motor na rohota tak, abychom jeho otoéenim mohli dat
vizudlni signal (napi. mdvnuti, zvednuti vigiky apod. Nechme Zdky vymyslet
origindlni feseni vizudlniho signdlu). Vymyslete takovy zpusoh, aby byl vidét
z co nejvetsi dalky, byl vyrazny a pevny, hezapomeiite na to, Ze jej musite
zvednout vZdy, kdyZ projede vozitko a nasledné jej dat hned dolu.*

Ukdazkovy kod by mohl vypadat néjak
takto: rozsirili jsme cdst po zobraze-
ni na displeji tim, ze jsme zadali
motoru pokyn na pasun ha urcéitou
pozici, ndsledné pockali cca 1s a
poté opet zklopili motor dold.

Pri nastavovani hodnot zdlezi na
fyzické orientaci motoru. Hodnoty
B o znacky dole a nahorfe musi tedy zdci

Zjistit experimentem.

@ Fv -jet posmér hodinovich rutitek v  do polohy ()

® F v -jet protisméru hodinovych ruéiéek v do polohy o

@ Pozor na paku!

Pri stavbé znacek dbejte na to, aby zaci pouzili pfiméreneé kosticek tak,
aby vystacilo i na ostatni skupiny. Soucasne, pokud se nekomu podari
postavit moc dlouho znacku, mGze dojit k vylomeni motoru.

ROBOCITAC
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g Postup 3. hodiny [(Pracovni list 8.3)

Ndplni tfeti hodiny bude vytvorit servisni pristup, ktery bude moci spoustét a
zastavovat citani, aniz by se zastavil, ¢i ukoncil program a taktéz vynulovat
citani bez nutnosti vypnuti programu.

Cilem je naprogramovat vozitko tak, aby po spusténi programu nezacalo
citani okamziteé, ale pokud pFiloZim k barevhému senzoru:

- 2Zelena karta, = zacne citani.

- CGervena karta = zastavi se &itani.

- Cerna karta = vynuluje se &itdni.

Po celou tuto dobu ovSem program bézi a nevypiname jej.

Ukdazkovy kad by mohl vypadat néjak
takto:

Zalozime si novou proménnou,
kterd ndm bude fikat pomoci 1 a O,
zda je zapnuto, nebo vypnuto.

Event Ccitani obalime podminkou,
kdyz je proménnd start 1, tak ano,
pricteme, pokud bude 0O, tak nic
nebudeme délat.

Ve spodni ¢dsti poté jen nastavime
eventy na jednotlivé barvy, tedy
kdyz prilozime zelenou, nastavime
proménnou ,start* na 1.

Pokud priloZzime éevenou, nastavime
proménnou ,start* na 0.

A pokud éernou, nastavime promen-
nou ,,pocet” na 0.

a Rozsirujici Ukol pro rychlejsi zaky

Rychlejsi zaci mohou vymyslet dalsi barevné kody a funkce, které by mohl robot
plnit. Napriklad kalibracni karty zlutd a modrd, by mohly robotovi Fici, ze se ma

hodnotu 15cm, napr. k ni pricist 5cm, ¢i odecist. Proto by bylo nutné zalozit dalsi
promeénnou a tyto posuny pocitat pomoci matematickych blokd.

ROBOCITAC
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ROBOCOOP

METODICKE POKYNY PRO UCITELE

@ 0 CEM TO JE?

Jedna se o posledni opakovaci hodinu s

@ PREDPOKLADANY CAS?

10 min - Uvod hodiny

cilem ukdzat zakdm vyhody a nevyhody
statického programovani vzddlenosti
konstantami a dynamického pohybu v
zdavislosti na senzorech. Zdci maji za cil

15 min - Diskuze
55 min - Programovdni robot(
10 min - Uklid robotC a stavebnic

spaojit sily a naprogramovat robota ve
dvou dvagjicich, které mezi sebou koope-

ruji. Cilem je, aby zaci postavili 2 roboty celkem 2 x 45 min

vedle sebe, ty spojime provazkem, ktery
ORGANIZACE HODINY

nesmi rozpgjiit. Nasledné maji za cil
stejné kooperativné ujet danou drahu.
Zdci pracuji ve dvojicich a kooperuji s

dalsi dvojicl. Pro pfipravu je zapotrebi
cca 50cm dlouhy provazek, ktery se
pripevni lehce k robotdm, aby byl v
pripade lehce ,vytrhnutelny, kdyz se
robati odddli moc od sebe.

@ CO BUDU POTREBOVAT?

Stavebnice LEGO® MINDSTORMS
51515 do dvojice, popripadé jednotlivci.
Pracovni listy

Provazek cca 50cm. Pro dvagjici.

@ CO BY MELI ZACI ZNAT?

Parametrické nastavovani hodnot maotord.
Mechanické jizdni viastnosti svych robotd.
Prdci se sonickym senzorem.

@ POZNAMKY UCITELE
CILE HODINY

Zdk kooperuje s ostatnimi za GEelem
vytvoreni a realizovani strategie.

Zdk porovnava a vyhodnocuje zplisoby
jizdy dle zmérenych hodnot a dynamic-
kych hodnot ze senzort.

ROBOCOOP
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@ Postup hodiny

Nejprve rozdélime zaky do dvaojic s robotickymi stavebnicemi a poté vytvorime
skupiny po 4 (tedy vzdy spojime 2 dvojice). Ndsledné sdélime zak(im cil celé
aktivity, abychom je uvedli do kontextu.

.Cilem této aktivity bude vratit se zpét na zacatek, kdy jsme neméli Zadné
senzory a presto jsme s roboty jezdili. Na konci poté porovname tyto 2
zpusoby a zjistime, ktery je lepsi, nebo horsi?

Vasim prvnim cilem bude ve étverici spoleéné vymyslet a vytvorit znak,
ktery podle vas symbolizuje pomoc [HELP, SOS aj.). Tento symhol nemize
byt jen rovna éara. Nejprve se zamyslete a vytvorte si nacrtek symholu.

Nasledné bez jakéhokoliv senzoru pro jizdu naprogramujte rohoty tak, aby
svou trasou pomysiné namaloval tento znak. Ovéem pozor, roboti musi
vyjet vedle sebe a soucéasné namalovat znak spolu, po celou dobu budou
spojeni provazkem, ktery se nesmi vytrhnout.“

Zdéci by si méli uvédomit, Ze nemohou oba dva roboty naprogramovat zcela
stejng, jelikoz u zatacek musi pocitat s vetsi vnejsi trajektorii. Soucasneé musi
byt dostatecné presni, aby si roboti nevytrhli provazek.

Na prvni pohled jednoducha uloha tak v sobé skryva matematiku, dosti koopera-
ce a cili tak hlavné na domluvu a vyuziti jiz nabytych znalosti a zkusenosti.

Poté, co zZdci budou mit splnéno, je cilem predstavit jednotlivé symboly od
skupin. Praoc je tak navrhly a vypadaji tak, jak vypadaji, ndsledné zrekapitulovat
robotické ulohy. Vyuzijme 2 vyucovaci hodiny prevazné k diskuzi nad ziskanymi
znalostmi a opakovdni prekoncepttl a konceptd.

Jaké mélo vyhody, ¢i nevyhody jezdit dle takto namérenych hodnot a jakou
zase jizda dle senzord?

Kde by se v praxi dal pouzit jaoky zplsob?
Jak moc jsou ovlivnitelné tyto dva zpsoby jizdy?

@ Rozsirujici Ukol pro rychlejsi zaky

Ti, ktefi budou mit jiz hotovo, budou mit za cil pridélat k robotu takovy senzor,
aby jim bylo mozné startovat jizdu, tedy nikoliv z kostky, ale napr. tim, ze nad
robota dam ruku, a kdyz ji zvednu, rozjede se.

ROBOCOOP
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SESTAVUJEME ROBOTA

PRACOVNI LIST PRO ZAKY

@ CO BUDU POTREBOVAT? @ PREDPOKLADANY CAS?

StCIVEbFIiCE I_EGDE MIND' SO m|n - Stuvbu robotu
STORMS 51515.

Pocitac s ndvodem nebo jen
navod.

Pracovni misto na skladani.

@ CO MAM DELAT?

NejdFive éist a pak se ptat!
Pote, co dostanete ve dvajici krabici se stavebnici, zkontrolujte si jeji obsah, zda
tam néco ddlezitého nechybi (hlavné velké véci jako kostka, motory, senzory).

5 min - Prezentace robotd
10 min - Uklid robotC a stavebnic

celkem 75 min

Ndsledne zapnéte aplikaci LEGO® MINDSTORMS® Robot Inventor APP na PC,
tabletu, Ci jiném zarizeni.

Po zapnuti se vam zobrazi nékolik karet s jmény robot(, vasim cilem je postavit
robota ,TRICKY" hezky krok po kroku.

@ DOPLNUJICI UKOLY

Pokud budete mit vSe hotovo a postaveno, mizete si robota upravit designove,
nesmi se vsak zmenit jeho pohyblivast nebo zakladni prvky konstrukce, jako je
umisténi motord a kol.

Pokud nestihnete dostavit robota vcas, na papirek, ktery viozite do krabice,
napiste cislo kroku/stranky, na kterém jste v navodu skoncili.

NA CO S| DAT POZOR?

Dilky ze stavebnic nemichejte s dilky z jinych krabic.

Pokud vam bude neco chybeét, ¢i by se nejaky dil poskodil, ihned to oznamte
uciteli, aby to pak nebylo na Vas.

Kazdy bude mit funkéne stejnou konstrukci, ktera bude jezdit stejnym smerem
a to takovym, ktery je definovan v navode.

SESTAVUJEME ROBOTA
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ZACHRANNA MISE

PRACOVNI LIST PRO ZAKY

@ CO BUDU POTREBOVAT? @ PREDPOKLADANY CAS?

Sestaveného robota , TRICKY".
Zarizeni s aplikaci LEGO® MIND-
STORMS® Robot Inventor.

@ CO MAM DELAT?

Nejdrive cist a pak se ptat!

35 min - $umostatnd prace
5 min - Uklid

celkem 40 min

Pise se rok 2159 a jedna z vyzkumnych lodi se vraci z mise, ktera trvala 31 let.
Kdyz uz vsak byla v MIéCné draze, neznamy objekt proletél tak blizko, ze posko-
dil trup lodi v mistech, kde byly ulozeny vzacné vzorky noveé objeveného prvku.
Podtlak vse vysal a posadka se musela evakuovat, zachranneé lode jiz byly
vyslany. Je nutné vyslat robota, ktery nyni sesbird vzacné ztracené vzorky
noveho prvku.

Vasim cilem je naprogramovat robota tak, aby projel pripravenou mapu, ktera
zndzornuje vesmirné sektory. Sektory mdzete projizdét pouze vnitfkem a nedaji
se tak objet vne/okaolo.

Dale postupujte dle instrukci k vytvoreni navigacniho systému a zachrane
vzorkd prvkd.

@ DOPLNUJICI UKOLY

Pokud budete mit vSe hotovo, zkuste si vytvaorit viastni trasu mapou a vzdjem-
ne ji vyzkousejte v tymu, Ci s jinym tymem, ktery je jiz hotowv.

NA CO S| DAT POZOR?

Peclivé si prostudujte instrukce, co ktery symbol znamenad, ujistéte se, ze sek-
tory projizdite co nejpresngji.
Nemusite dojet prfimo na ikonku, staci se zastavit kdekaliv v daném sektoru.

ZACHRANNA MISE
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Oznaceni noveho prvku: prvek sebere robot tak, ze na ngj primo
najede, a jelikoz je nestabilni, robot se musi pokazde na 1 vterinu
zastavit.

Oznaceni zdkladny: V takto oznaceném sektoru se nachazi
zdakladna, odkud robot vzdy startuje, nem(ze zacit uprostred ves-
miru, ale prave v tomto sektoru.

Oznaceni Zeme: V tomto sektoru se nachazi planeta Zeme a
pravé sem je dllezité vzorky dorucit neposkozené k dalSimu
vyzkumu.

Oznaceni vySsi gravitace: V tomto sektoru se formuje nova cernd
dira, ktera ma velkou gravitaci, a je tedy nutné, aby jiz do tohoto
sektoru lodé, roboti viétali z co nejvétsi rychlosti a z tou pak
sektor opustili.

oEh®

Oznaceni Slunce: V tomto sektoru se nachazi Slunce, a jelikoz
lodé disponujici navigacnim systémem tridy C a nizsi nedisponuji
tepelnymi stity, je pro né tento sektor zakdzany a nemohou do ngj

vletét ani na okra;.

<>:<>
<

Oznaceni nepritele: V tomto sektoru se pohybuji nepritelské bitev-
ni lode, proto je nebezpecné timto sektorem prolétat. Pokud je to
nutng, lod, ¢i robot musi zvolit o 50% mensi rychlost, nez je bézna
rychlost.

Oznaceni vyzkumneé laboratore: V tomto sektoru probiha velice
citlivy vyzkum hlubokého vesmiru, a tento sektor je tak pristupny
jen v nutnych situacich. Pokud se tak stane, pro identifikaci objek-
tu je nutné, aby se lod, Ci robot otocil 2x kolem své osy.

Oznaceni meteord: V tomto sektoru se nachdzi pole meteord, je
tak nutné disponovat nejnovejsim navigacnim sistemem s aktiv-
nim vyhledavanim tras tridy A, pokud ne, je tento systém zakaza-
ny, jelikoz by doslo k havarii lodg, robota.

o0
N\

ZACHRANNA MISE
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ANALYZA POVRCHU

PRACOVNI LIST PRO ZAKY

@ CO BUDU POTREBOVAT? @ PREDPOKLADANY CAS?

Sestaveného robota, TRICKY” 10 min - Samostatné experimenty
Zafizeni s aplikaci LEGO® MINDSTORMS® 20 min- Diskuze

Robot Inventor. 5 min - Overovani hypotézy
Senzor vzdalenosti. celkem 35 min

@ CO MAM DELAT?

NejdFive cist a pak se ptat!

Na vzdaleny asteroid P3X-847 se nam podarilo poslat automatickou sondu, pri
pristani vsak byla zasazena elektromagnetickou bouri a ¢ast programu pro
pohyb byla poskozena. Cilem sondy bylo analyzovat povrch a predmety na nem.
Pri prvnim spusteni se vsak ukdzalo, ze sonda do vzorku narazila misto toho,
aby pred nim zastavila a zanalyzovala jej. Jelikoz je sonda casto mimo signdl,
musime ji naprogramovat tak, aby byla plné autonomni. Nez se pustime do
opravy, musime zjistit, jak funguji senzory, které ma sonda k dispozici. Vasim
cilem je nyni experimentdlni metodou zjistit moznosti senzoruy, jak funguje a na
co si dat pozor pri programovani.

Pripojte senzor k méreni vzddlenosti ke kostce, zapnéte ji a pripojte k pocitaci
a aplikaci. Nasledné si oteviete novy projekt pro programovani a pripojte kostku
k pocitaci tak, abyste vidéli hodnoty senzoru, ktery meri.

@ MISTO NA POZNAMKY

ANALYZA POVRCHU
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ZMERTE SENZOREM A NAPISTE NASLEDUJICI INFORMACE

Nejkratsi méritelna vzddlenost Nejvetsi meritelnd vzddlenost

ZADIQOTE, JAK SE CHDyADSENZDR Dl?l MERENI VZDALENOSTI
0D RUZNYCH PREDMETU, KTERE MATE K DISPOZICI.

u kazdého zapiste, co to je za predmet, z jakého byl materidlu
a jak a za jakych podminek (napf. natoceni robota) méreni probihalo

ANALYZA POVRCHU
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ANALYZA POVRCHU

PRACOVNI LIST PRO ZAKY

@ CO BUDU POTREBOVAT? @ PREDPOKLADANY CAS?

Sestaveného robota ,TRICKY”, . .
Zafizeni s aplikaci LEGO® MINDSTORMS® 35min - Samostatnad prdce
Robot Inventor. S min - Uklid
Senzor vzdalenosti.

@ CO MAM DELAT?

Nejdrive cist a pak se ptat!

Zjistili jsme, jaky senzor ma sonda k dispozici, ted uz staci pouze naprogramovat
program. K tomu vyuzieme dokumentaci, ktera uddva postupné body
k tomu, abychom naprogramovali sondu spravné a mohli opét pokracovat ve
vyzkumu.

Nyni senzor vzdadlenosti vyuzijeme primo u robota. Vasim prvnim cilem je pridéelat
senzor na robota tak, aby ,koukal* dopredu a mohl tak meérit vzddlenost pred
sebou.

celkem 40 min

Krok €. 3.2..
Naprogramujte robota tak, aby se po zapnuti robot plynule rozjel vpred, ale pokud
by mél nabourat, tak se zastavi 20 cm pred prekazkou.

Krok €. 3.2.2.

Zajistéte, aby se robot po zastaveni znovu rozjel, aniz byste museli vypnout a
zapnout program, pouze tim, ze byste ho otocili ruéné (tak, aby mél prfed sebou
opét misto.). Nebo jen odebrali prfekazku pred robotem.

Krok €. 3.2.3.
Tentokrat to jen nechame na robotovi. Zgjistéte, aby se po tom, co zastavi 20 cm
pred prekdazkou sam otocil libovolnym smerem, a pokracoval dale v programu.

@ DOPLNUJICI UKOLY

Vyborne, pokud jiz mate hotovo, zkuste program upravit tak, aby robot nejezdil
celou dobu stejnou rychlosti, ale rychlost zavisela na vzddlenosti - tedy ¢im
blize bude robot prekdzce (min. vdak 20 cm), tim pojede robot pomaleji. Cim
vetsi vzalenost naopak robot uvidi pred sebou, tim pojede rychlgiji.

ANALYZA POVRCHU
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ANALYZA MATERIALU

PRACOVNI LIST PRO ZAKY

@ CO BUDU POTREBOVAT? @ PREDPOKLADANY CAS?

Sestaveného robota, TRICKY”.
Zafizeni s aplikaci LEGO® MINDSTORMS®
Robot Inventor.

Senzor barev. celkem 20 min

@ CO MAM DELAT?

NejdFive cist a pak se ptat!

10 min - Samostatné experimenty
10 min - Diskuze

Skvéle, naposledy jsme opravili navigacni podprogram pro vyzkumnou sondu na
P3X-947, nyni jsme vSak objevili dalsi zavadu, a to v systému pro rozpoznavani
materiald na zdkladé chemického zabarveni. Pro to, abychom mohli program
znovu opravit potrfebujeme opét otestovat, jaky senzor mad sonda a jak funguje.
Vasim cilem je tedy experimentdlné zjistit, jaké jsou moznosti senzoru, co déld a
jak funguije.

Pripojte senzor k méreni barev ke kostce, zapnéte ji a pripojte k pocitaci a
aplikaci. Nasledné si oteviete novy projekt pro programovadni v a pripojte kostku
k pocitaci tak, abyste vidéli hodnoty senzoru, ktery meri.

VyplRte ndasledujici otdzky v pracovnim listu, peclivé si prectéte otdzku a odopo-
ved si zapiste, budete ji potfebovat.

@ MISTO NA POZNAMKY

ANALYZA MATERIALU
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ZMERTE A NAPISTE NASLEDUJICI INFORMACE?

ANALYZA MATERIALU
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ANALYZA MATERIALU

PRACOVNI LIST PRO ZAKY

@ CO BUDU POTREBOVAT? @ PREDPOKLADANY CAS?

Sestaveného robota, TRICKY”.
Zafizeni s aplikaci LEGO® MINDSTORMS®
Robot Inventor.

Senzor barev. celkem 20 min

@ CO MAM DELAT?

NejdFive cist a pak se ptat!

10 min - Samostatné experimenty
10 min - Diskuze

Skvéle, vypadad to, ze jste jiz zjistili, jak funguje barevny senzor, vyuzijte své
znalosti a vytvorte opet dle instrukci podprogram pro autonomni sondu, aby
mohla pokracovat ve vyzkumu.

Nyni senzor vzddlenosti vyuzijeme primo u robota. Vasim prvnim cilem je pridélat
senzor na robota tak, aby koukal dol a mohl tak mérit barvy pod sebou.

Krok &. 4.2.).

Naprogramujte robota tak, aby se po zapnuti robot plynule rozjel vpred, ale pokud
by mél prejet cernou caru, tak se otoCi zady a jede jinam.

Krok €. 4.2.2.
Nyni vyuzijeme v pfipravém prostoru barevné papiry, dle ndsledujicich instrukci a

varianty, kterou vam sdeli ucitel naprogramujte robota tak, aby kdyz najede na
danou barvu, splnil nasledujici Ukol:

@ MISTO NA POZNAMKY

ANALYZA MATERIALU
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Robot vytvori kolem co nej-
mensi kruznici, jejiz stredem
bude prave kolo.

Robot vytvori levym kolem
obvod c¢tverce nebo obdélniku

Raobot nakresli pravym kolem
obvod libovolného trojuhelniku

Raobot zacouva o libovolnou vzdale-
nost (max 3 otacky) a potom zpatky
dopredu
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SUMO CISTIC

PRACOVNI LIST PRO ZAKY

@ CO BUDU POTREBOVAT? @ PREDPOKLADANY CAS?

Segavepého‘robc?ta,,'l'RICK “ 10 min - Diskuze
Zafizeni s aplikaci LEGO® MINDSTORMS® 50 min- Samostatnd préce
Robot Inventor. 10 min - Uklid

@ CO MAM DELAT?

NejdFive éist a pak se ptat!
V predchozi diskuzi jste si povedéli, jak by takova konstrukce mohla vypadat a co
mame délat, pro konkrétni kroky se mlzete obratit zde:

celkem 70 min

Krok €. 5.1

Vasim cilem je naprogramovat robota tak, aby poté, co bude umistéen do ozna-
ceneho prostoru s kosticky, byl schopen sam vsechny kosticky dostat z oblasti
pryc. U toho vSak robot nesmi sam oblast prekrocit, a to svaji vetsi casti, jinak
se bude pokus pocitat za neplatny.

Hodnotit bude vas pan/pani ucitel/ka nejen jestli splnite vsechny body, na které
mate neomezené pokusy, ale také je dlilezitd vase spoluprdce.

@ MISTO NA POZNAMKY

SUMO CISTIC
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ROBOTICKA VYBIJENA

PRACOVNI LIST PRO ZAKY

@ CO BUDU POTREBOVAT? @ PREDPOKLADANY CAS?

Sestaveného robota ,TRICKY" 55 min- Samostatnd prdce
Zarizeni s aplikaci LEGO® MINDSTORMS® 15 min - Zdpasy

Robot Inventor. 10 min - Uklid

@ CO MAM DELAT?

NejdFive éist a pak se ptat!

celkem 80 min

Tento Ukol bude ddlezity na komunikaci nejen v tymu, ale i ve vasi skuping. Byli
jste rozdeéleni do 2 skupin. Vasim cilem je domluvit se na té nejlepsi strategii, jak
co nejrychlgji dostat vsechny micky z vasi poloviny hristé mimo, nebo napr. k
souperi a tim mu tak ztizit hru.

Pozor, roboty ale musite naprogramovat tak, aby toto byli chopni udélat sami,

behem hry nesmi ale oblast hristé opustit, jako ,preslap” se bude pocitat, pokud
robot vyjede vetsi casti ven. Dejte si pozor, abyste nevytlacili svého spoluhrace.

Hodné stestil

@ MISTO NA POZNAMKY

ROBOTICKA VYBIJENA
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V KANONU

PRACOVNI LIST PRO ZAKY

@ CO BUDU POTREBOVAT? @ PREDPOKLADANY CAS?

Sestaveného robota,,TRICKY”,

Zafizeni s aplikaci LEGO® MINDSTORMS®
Robot Inventor.

Senzor vzdalenosti.

@ CO MAM DELAT?

NejdFive cist a pak se ptat!

10 min - Diskuse
20 min- Samostatnad prace
5 min - Uklid
celkem 35 min

Vase roboticka sonda se dostala do kanonu, ktery ma prozkoumat minerdly a
kovy v okalnich sténdch, ale navic rusi signadl. Je nutné ji naprogramovat tak, aby
projela bez zbytecnych ndrazd celym kafonem az na konec.

Nejprve se zapojte do diskuze o tom, jak by to Slo projet nejlépe.
Kde by mél robot idedlné jet v kanonu, na jaké strang, ¢i v prostoru a proc?
Jak zajistime, aby robot nenarazil do stén kanonu?

Zacneme ovsem tim, ze si to vyzkouSime na rovne stene bez zatdcek.

Cil prvni: naprogramuijte robota tak, aby kdyz ho date ke steng, jezdil nejjednodus-
Sim zplisobem sdm kolem stény.

@ OBRAZKY K DISKUSI?

Nejste prvni, kdo se o to pokousi, nasly se star nacrtky z mise Ferling,
tFreba vam pomohou s vasim problémem:

c Ny
/ 7 /£ 7
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Obrdazek A Obrazek B Obrdazek C

VvV KANONU
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V KANONU

PRACOVNI LIST PRO ZAKY

@ CO BUDU POTREBOVAT? @ PREDPOKLADANY CAS?

Sestaveného robota, TRICKY”. 10 min - Diskuse
Zafizeni s aplikaci LEGO® MINDSTORMS® 20 min- Samostatnd prdce
Robot Inventor. 5 min - Uklid

Senzor vzdalenosti.

@ CO MAM DELAT?

Nejdrive cist a pak se ptat!

celkem 35 min

Vase robotickad sonda se dostala do kanonu, ktery ma prozkoumat minerdly a
kovy v okalnich sténdch, ale navic rusi signadl. Je nutné ji naprogramovat tak, aby
projela bez zbytecnych ndrazd celym kamonem az na konec.

Skvele, zviadli jste udelat prvni variantu jak Ize jezdit ,Cik-cak" a skoro rovne.
Prisel cas na matematické vylepseni. DalsSim krokem je naprogramovat robota
tak, aby vyuZival pfimo hodnotu senzoru vzddlenosti. Cim bliz sténé& bude, tim
rychleji (pod vétsim Uhlem) pojede od stény a naopak. Bude tedy zapotrebi néco
pravidelné kontrolovat a pocitat, abychom ze vzddlenosti v senzoru, hodnoty
kterou cheme dodrzet, vypocitali, jaky Uhel mame ddt do motord Fizeni.

Opéet se zamyslete, zkuste prodiskutovat mozna reseni a naprogramujte robota.

@ OBRAZKY K DISKUSI?

Nejste prvni, kdo se o to pokousi, nasli jsme dalsi nacrtky, které vam
mozna pomohou.
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Obrdazek A Obrdazek D Obrdazek C

VvV KANONU
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V KANONU

PRACOVNI LIST PRO ZAKY

@ CO BUDU POTREBOVAT? @ PREDPOKLADANY CAS?

Sestaveného robota ,TRICKY" 10 min - Diskuse

Zafizeni s aplikaci LEGO® MINDSTORMS® 20 min- Samostatnd prdace
Robot Inventor. 5 min - Uklid
Senzor barev, senzor vzdalenosti.

@ CO MAM DELAT?

Nejdrive cist a pak se ptat!

celkem 35 min

Skvele, nyni jste zvladli matematicky v realném case pocitat ndklon robota tak,
abyste se vyhnuli prekazkam. Kdyz ted robota pustite kolem jedné hory, méel by
byt schopen se kolem ni pohybovat, ale pouze doprava. Co kdyz ale bude v
kanonu cesta pouze vievo?

Jak mdézeme cestu detekovat?
Bude ndm k tomu stacit pouze senzor vzddlenosti?

Nezapomente na konci vsSe otestovat a ukdazat.

@ MISTO NA POZNAMKY

VvV KANONU
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ROBOCITAC

PRACOVNI LIST PRO ZAKY

@ CO BUDU POTREBOVAT? @ PREDPOKLADANY CAS?

Sestaveného robota,,TRICKY”, 10 min - Diskuse

Zafizeni s aplikaci LEGO® MINDSTORMS® 20 min- Samostatnd prdce
Robot Inventor. 5 min - Uklid

Senzor barev, senzor vzdalenosti, motor. celkem 35 min

@ CO MAM DELAT?

Nejdrive cist a pak se ptat!

Toto je pouze prvni cdst. Vasim cilem je celkem naprogramovat a upravit
robota tak, aby pomohl s analyzou provozu robotll na trase mezi zdkladnami.
Z veleni potiebuji zjisit, kolik robotl denné projede po cesté.

Vasim cilem je tedy naprogramovat rohota tak, aby se usadil na kraji
cesty a pocital projizdéjici roboty. Vzdy, kdyz néjaky robot projede, musi
si toto nas robot zapsat a na displeji ukazavat, kolik jich projelo celkem
od zaéatku pocitani.

Jaky budete potrebovat senzor?

Kam bude nasmeérovan?

Jak si mlzeme pamatovat hodnotu a zvétSovat ji?
Které bloky potrebuju, abych néco vypsal na displej?

@ DOPLNUJICI UKOLY

Pokud budete mit vSe hotovo, zkuste si krome poctu pocitat a zjistovat, jak
dlouhy je interval mezi prijezdy jednotlivych robotl. To, jak dlouho to trvalo od
prijezdu posledniho, vypiste také na displej hned po poctu celkového projeti
vozidel.

ROBOCITAC
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ROBOCITAC

PRACOVNI LIST PRO ZAKY

@ CO BUDU POTREBOVAT? @ PREDPOKLADANY CAS?
Sestaveného robota , TRICKY". . . .
Zafizeni s aplikaci LEGO® MINDSTORMS® 30 min- Samostatna prace

5 min - Uklid

Robot Inventor.
Senzor barev, senzor vzdalenosti, motor. celkem 35 min

@ CO MAM DELAT?

Nejdrive cist a pak se ptat!

Skvéle, uz umime citat hodnoty. Ale zatim je vi pouze nds robot. Ukdzalo se, ze
neni mozné se spojit s nedalekou zakladnou, kde by data potrfebovali. A pritom
Ize na ni dohlédnout.

Jako prvni krok si pripravime senzor bareyv, ktery umistéte tak, abychom mohli
prikladat k nému barevné karticky, to nam poslouzi pristi hodinu.

Vasim hlavnim cilem je tedy sestrojit a pripevnit na robota vizualni
znacku, kterou budete moci motorem ovldadat, napr. ji zvedat, €i tocit
apod. Vymslete dostatecné origindlni a vyraznou znacku. Znacka hy
neméla jit vidét z velké dalky, a kdyzZ projede vozitko, znacka da védet
signdlem zakladné po dobu 1s a poté se opét schova.

Nezapomente toto i naprogramovat! Pouzijte k tomu kad z minulé hodiny.

NA CO S| DAT POZOR?

pri konstrukci dbejte nejen na to, aby byla znacka vyraznd, ale také, aby sla
snadno odepnout a pripnout na jiného robota, na konci hodiny ji odepnéte a
ulozte vedle robota.

@ MISTO NA POZNAMKY

ROBOCITAC
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PRACOVNI LIST PRO ZAKY

@ CO BUDU POTREBOVAT? @ PREDPOKLADANY CAS?
Sestaveného robota ,TRICKY”.

Zafizeni s aplikaci LEGO® MINDSTORMS® 30 min- $Elr_?j08t0tn0 prdce
Robot Inventor. S min - Ukli
Senzor barey, senzor vzdalenosti, motor. el & 15

@ CO MAM DELAT?

Nejdrive cist a pak se ptat!

Skvéle, uz umime pocitat vozitka, vypsat pocet na displej a dat védéet akustic-
kym signdlem. Z minulé hodiny mame pripevnény barevny senzor na konstruk-
Ci.

Dneska vytvorime servisni pristup k ovladani programu, aniz bychom jej museli
vypnout a zapnout.

Cilem je naprogramovat vozitko tak, aby po spusténi programu nezacalo
citani okamzite, ale pokud pfiloZim k barevnému senzoru:

- Zelena karta, = zaéne éitani.
- Cervena karta = zastavi se éitani.
+ Cerna karta = vynulujeme gitani.

Po celou tuto dobu ovéem program bézi a nevypiname jej.

@ MISTO NA POZNAMKY

ROBOCITAC
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PRACOVNI LIST PRO ZAKY

@ CO BUDU POTREBOVAT? @ PREDPOKLADANY CAS?

Sestaveného robota, TRICKY”. 25 min - Diskuse

Zafizeni s aplikaci LEGO® MINDSTORMS® 45 min- Samostatnd prdce

Robot Inventor. 5 min - Uklid

Provazek. celkem 75 min

@ CO MAM DELAT?

Nejdrive cist a pak se ptat!

Nyni uz jsou z vds, skvell programdtori, dokdzete oviddat robota pomoci senzor(
apod. Co kdyz ale budete muset v kritickych podmindch pouzit jen minimum tech-
nickych prostredkd.

Vas robot se spolu s robotem soused( (Tedy 2 dvajice) zfitil z havarované lodi, a
jako jedini prezili. Pri ndrazu, se obéma robotlim rozbily véechny senzory. A co vic,
zamotal se mezi vas kabel, ktery vgase konstrukce nepusti dal jok 50cm od sebe.

Vasim tUkolem je i v téchto podminkdch naprogramovat robota tak, aby do
povrchu planety namaloval symbol pomoci a zdchranné lodé vas mohly
vyzvednout. [Symbol, nejprve spolecné dobie rozmyslete a vytvorte jeho
nactek. Jediné omezeni je, Ze symhol nesmi byt jen rovna éara) Symbol
nakreslete cestou robota.

Pro jizdu nesmite pouzit zadny senzaor, pouze motory a po dobu jizdy se nesmi
pretrhnout kabel, ktery vds svazuje, jinak by poskodil dllezitd data, které roboti
nasbirali.

Na konci hodiny spolecné prezentujte sv(j symbol a zdlvodnéte, jak a proc
vypada tak, jak jste jej navrhli.

@ DOPLNUJICI UKOLY

Pokud vse funguje, jak mad, zagjistéete, aby Slo program spoustét jinak nez pomaoci
tlacitka na kostce (Tedy, spusténi z kostky je nutné, ale samotny rozjezd robota
bude zajistovat jiny povel.).

ROBOCOOP
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