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ABSTRAKT

Prace je zaméfena na vzdélavani zakl na stiednich Skolach pomoci projektové vyuky se
stavebnici LEGO Mindstorms EV3. Teoretickd ¢ast bude analyzovat moznosti projektové
vyuky a také moznosti robotickych stavebnic LEGO. V praktické ¢asti bude aplikovana
projektova vyuka pomoci stavebnice LEGO Mindstorms pfimo na pracovisti se zaky
Stiedni Skoly obchodné technické ve Zling. Vystupem bude porovnani, zhodnoceni a ana-

lyzovéni prace zakl ve vyuce.

Kli¢ova slova: robotické systémy, LEGO Mindstorms, lego, robot, projektova vyuka, pro-

gramovani, vzdélavani, motivace

ABSTRACT

This diploma work is focused on the education of pupils in secondary schools through
project based learning with LEGO Mindstorms EV3. The theoretical part will analyze the
possibility of project based learning and the possibilities of robotic LEGO. In the practical
part will be applied project teaching using LEGO Mindstorms at the workplace with
students from secondary school. The output will be comparing, evaluating and analyzing

the work of students in the classroom.

Keywords: robotics, LEGO Mindstorms, LEGO, robot, project teaching, programming,

education, motivation
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UvVOoD

Vybrala jsem si téma ,,Projektové fizeni pro vyuku na stiednich skolach* z jednoho prosté-
ho diivodu. Pii nastupu na obor ucitelstvi jsme si jako studenti vybirali praxi na Skolach,
kde budeme rozvijet své znalosti a pobirat nové zkusenosti jako pedagogové. Ja si vybrala
sttedni skolu, kde je hlavnim oborem informatika a také je tam nejvice predméti, které se
tykaji informatiky. Pfi zjisténi, jak dneSni zaci pfistupuji ke studiu, jsem byla nemile pre-
kvapena. Nékteti zaci byli tak otraveni, unudéni a neméli jiné zajmy nez skoncit diive a
utikat domd. To mé pfinutilo k zamysleni nad touto problematikou, které bych se rada veé-
novala v téhle diplomové praci. Je ziejmé, Ze Zzaci a nejenom na stiednich $kolach, potie-
buji vyucovaci hodiny ozivit. Myslim si, ze kdyz bude zaky vyucovaci hodina bavit, budou
si informace 1 1épe pamatovat. Proto se v této diplomové praci zaméfim na to, jak zlepsit
vyucovaci hodiny tak, aby se zaci nejenom néco naucili, ale aby je to i bavilo. Rozhodla
jsem se zaméfit se na projektovou vyuku v hodinach informatiky, ktera se mize aplikovat

nejenom na stiednich, ale i na zakladnich a vysokych Skolach.

Diplomovou praci rozdélim na dvé ¢asti. V prvni Casti se zaméfim na ¢ast teoretickou,
V niz bych rada shrnula fadu teoretickych poznatkl projektové vyuky. Konkrétné se zamé-
fim na vyznam projektové vyuky na stfednich Skolach. Jak projektovou vyuku zaélenit do
ramcovych vzdélavacich programt Skol. DalSim diilezitym faktorem v této ¢asti bude mo-

tivace zaku. Jak zaky spravné motivovat, aby pracovali ¢i studovali efektivné a s nadSenim.

Druhé ¢ast mé diplomové prace bude ¢ast prakticka. V praktické ¢asti se zamétim na tvor-
bu projektu pro technické predméty s vyuzitim stavebnice LEGO Mindstorms EV3, diky
které zaci mohou poznat nové informace z oboru robotiky. Popisi funkce a informace o
programu ¢i aplikaci LEGO Mindstorms. Tento projekt chci aplikovat se zaky Stiedni $ko-
ly obchodné technické ve Zlin€. Diky tomuto projektu mohou byt Zzaci ve vyuce vtazeni do
hry, byt kreativni a pracovat s moderni technikou. Zaci ve vyucovaci jednotce si budou
moci zkusit postavit robota, ktery bude poslouchat jejich ptikazy. Vystupem této diplomo-
vé prace bude zhodnoceni vyuky, které nam sd¢li, jak zaky projektova vyuka bavila a zda

by mélo smysl tento typ projektové vyuky zaradit do ramcovych vzdélavacich programti.

Tato diplomova prace muize slouzit jako prakticka pomticka pro nové, ale i stavajici ucitele
¢i Skoly se zaméfenim pro technické ptredméty. Pro kazdého, kdo bude chtit zavést na skole

¢1 ve své tfidé projektovou vyuku pro zaky.
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1 PROJEKTOVA VYUKA

Projektova vyuka je didakticky pojem, ktery je svazan v souvislosti s organiza¢nimi for-
mami vyucovani. Organizac¢ni formy vyuky jsou povazovany za zpiisob vytvoreni prostie-
di a organizovani ¢innosti ucitele i zakt pfi Vyuéovéni.[z]Projektové vyucovani je ve své
podstaté vyucovaci metoda. Projektovd metoda muze v sobé obsahovat vice jednodussich

vyucovacich metod. Projektova vyuka je sloZzena z nejriznéjsich metod.

1.1 Vymezeni pojmu projektové vyuky

Pojem projektova vyuka dobie popsala v knize Teorie a praxe projektové vyuky J. Krato-
chvilova: ,,podstatnym znakem vyukové metody je, ze zaci projekt realizuji od jeho plano-
vani az po vytvoreni konkrétniho produktu a konkrétniho vystupu projektu a svoje zkuse-

nosti zprostredkovavaji druhym. «[1]

Projektovou vyuku také popsal ve své knize J. Manak, ktery uvadi, Ze ,,projektova vyuka
(ucent v projektech) castecné navazuje na metodu reseni problémii, jde vsak v ni o problé-
moveé ulohy komplexnéjsi, o vyukové zameéry a plany, které maji vzdy Sirsi prakticky do-

sah, “Cl

| autor J. Sageder konstatuje, ze ,.projekt se orientuje na relativné obsahlé, prakticky vy-
znamné a realité blizké problémy, jejichz FeSeni musi Zdci prevazné samostatné a zodpO-

védné planovat a provadet pri vyuziti materidlnich prostredkii. «4

Mezi vyznamné autory Ceské pedagogické literatury fadime Stanislava Vranu a Jana

Uhera, ti ve svych dilech vymezili pojem projektova vyuka nasledujicim zplisobem:

Autor Stanislav Vrana v knize Ucebné metody uvadi: ,, Projekt je totéz co podnik. Projekt
ve Skole je podnik Zdka nebo skupiny Zdkii pricemz je treba zduraznit za 1. Jak pojem pod-
nik, za 2. Tak i pojem Zak. Stane-li se néco zakovym podnikem, je prirozené, ze zdk za sviyj
podnik pociti a prevezme odpovédnost. Zdkova odpovédnost je tedy treti diileZitd a nezbyt-
na slozka projektu. Za 4. Cil, dany ucel k cemuz ma Zak dospét a pro ktery se prace kond.

’ roor v Y 74 Vs ogr v 07 v ’ . . 7 .37 a5
Cil dava vsemu usili smysl, 7idi rozumné pritbeh prace a motivuje usili. B3]

Zatim co autor Jan Uher, v knize Hlavni zésady didaktické s ohledem na princip ¢inné §ko-
ly, vymezil pojem projektova vyuka nasledovné: “ Projektovd metoda spociva v tom, Ze se
zdajmy a zkuSenost détske seskupuji kolem centralniho predmeétu. Latka se neprobira podle
pevného, predem stanoveného poradku, nybrz podle toho, jak toho zZada vyvoj zajmu det-

skych a zvlastni seskupeni okolnosti. Projekt je vniman jako ukol, jenz ma byt vyresen ve
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svém prirozeném prostiedi, v prirozené spojitosti. “I81 jJak dale autor ve své knize tvrdi,
Vv projektové vyuce by se zakovi mél dat za ukol problém, neboli projekt, kdy jeho postup-
né feSeni povede K nutnosti seznameni se s uréitymi postupy a principy, které mu pomohou
k dosazeni cile ¢i vypracovani projektu. Velikou potiebnost projektové metody autor spat-
fuje v tom, Ze spojuje poznani s okamzitym uzitim, ¢imz konstatuje, ze védéni takto ziska-
né je Zivé a jisté trvalé.l®!

Velikou vyhodou projektové vyuky je, Ze ucitel ziskava roli radce, pozorovatele, pomocni-
ka, moderatora nebo konzultanta. V projektové vyuce ustupuje klasicka role ucitele a tim
vystupuje prostor pro komunikace mezi zaky vzajemne. Komunikace ucditele timto neni
zamétena pouze na sdélovani faktl, poznatki a informaci, ale zaméfuje se i na projevovani
emoci, postojli, hodnot, coz kladné pisobi na poznani, co zdk umi, co zdk vnima, jak se
zak uci, jak zak mysli ¢i jak zak pojiméa dané ucivo. Komunikacni struktura timto dostava
GipIné jinou podobu, vymezuje se tim dostateény prostor pro aktivitu zaka. Zaci se uéi ko-
munikovat jak ve dvojici, tak ve skupiné pti dané skupinové praci ¢i pii kooperaci. Projek-

tova vyuka znacné¢ dobie plisobi na atmosféru vyuky a klima tfidy.

1.2 Historie projektové vyuky

Koteny plvodni projektové vyuky lze najit hluboko v pedagogickych odkazech myslitel
18. a 19. Stoleti. Projektova vyuka je odvozena z pragmatické pedagogiky a principu in-

strumentalismu.

L. N. Toljstoj (1828 — 1910), hajil pozadavek, aby vychova déti nezasahovala nasilim do
détského Zivota, ale dala prichod spontanni duSevni i té€lesné aktivité ditéte. Kladl veliky

diiraz na citovou a mravni stranku vychovy.

J. J. Rouseau odsouva rozumovou vyuku az na 20. rok v€ku. Daval pfednost vice samo-

statné aktivité ditéte a jeho osobnim zkuSenostem.

J. Dewey (1859 — 1952) predstavitel americké pragmatické filosofie, byl velmi dulezitou
postavou Vv pedagogice a byl zarovenn Kopernikem v pedagogice. J. Dewey chtél zbavit
ucitele jeho centralniho postaveni ve vychové a nahradit jej ditétem. Tento pedocentrismus
vedl zejména v 1. poloving 20. stoleti k rozvoji progresivniho hnuti. K tomuto hnuti se
hlasili 1 osobnosti ze Sovétského svazu, kteti zavadeli tak zvané komplexni osnovy a me-
tody projektil, aby pfiblizili Skolu ditéti a jeho zivotu. Jednoduse feceno se zkusenost ziska

na zaklad¢ n¢jaké ¢innosti, u které kondme néco nového a tim feSime problém.
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Ke konci 19. a 20. stoleti se v USA objevil pragmatismus. Tento typ filozofického mysleni
ukazuje na pravdu, ktera je uzite¢na, hodnotna a aspésna, tedy ta, ktera se osvédéuje prak-
tickymi disledky. Tento smér ovlivnil pedagogickou oblast. Tim vznikla pragmaticka pe-
dagogika, kterd chape vzdélavani jako feSeni problému praktického zivota. Jde hlavné o
experiment a zkugenost.? J. Dewey polozil nové zéklady vyucovani a to diky svému za-
méru propojit Skolu s béznym Zivotem. Ve vyucovani vidél moznost propojeni Skoly a
bézného Zivota, pomoci feSeni problémovych situaci, coz znamena, ze zaci pracuji s pro-
zitky v oblasti mysleni, konani a jednani. Princip ¢innosti prace zakl je podle néj velice
jednoduchy: zéci pracuji, narazi na problém, ktery fesi prostfednictvim riznych nastroji a

pomiicek.

J. A. Komensky vyzdvihoval osobnost ditéte, upozoriioval na jeho vnitini potencial a moz-

nost rozvoje.

Konkrétné do Ceské republiky se projektovd metoda dostava velmi pomalu. Zacatkem 20.
stoleti stale na Skolach ptevazuje herbartovska filozofie a Skolni vyu€ovani je postaveno na
formalismu, poradenstvi a piehlizeni potieb zakd. Az v poslednich 10 az 15 letech se do
nasich Skol dostava uziti projektid ve vyuce. Do Skoly se vraci smysluplnost uceni, zkuse-

nost, feSeni problémi, samostatnost zaki.

1.3 Vyznam projektové vyuky

Velikou vyhodou projektové vyuky je, Ze Zaci maji moZnost pracovat ve skupinach ¢i
v tymu. Timto Si Zaci ziskavaji a rozvijeji své komunikacni a socialni dovednosti a zkuse-
nosti. Zaci se v tymu nauéi naslouchat druhym, respektovat jejich nazor, ale i prosadit si
svlj nazor, mohou obhajovat své pozice a také vést kolektiv k danému cili. Tato moznost
také podnécuje v zacich projevovat aktivitu, iniciativu a tvofivost. V komunikac¢nich do-
vednostech si Zaci osvojuji verbalni komunikaci. Verbalni komunikace nese urcité zasady,

jimiZ jsou:

mluvi vzdy jen jeden,

- pouzivat kratsi a stru¢né véty,

- mluvit vécné a logicky,

- artikulovat, mluvit jasn€ a srozumitelng,
- pouzivat piiklady k vysvétleni véci,

- ptizpusobit rychlost fe¢i posluchaci,

- omezit piikazové a zakazova slova,
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vyvarovat se pomocnym frazim, typu eee, hmm, vlastné, atd.

Do komunika¢nich dovednosti fadime i aktivni naslouchani, které nese také urcita pravi-

dla:

dovednost kladeni otazek,
dovednost parafrazovani,

dovednost interpretace,

dovednost zachyceni objasnéni véci,
dovednost ujisténi,

dovednost pochopeni.

Projektova vyuka usnadiiuje Zakiim uceni. U€eni jim jde 1épe a diky proZitku v projektové

vyuce si zaci dlouhodobé zapamatuji informace a poznatky.Projektovou vyuku Ize tedy

shrnout nasledovné.

Vyznam projektové vyuky pro zaka:

o

nalezeni smyslu poznani,

uméni dokonéit préci a nebat se délat chyby,

zéak se dotyka skute¢nych véci, ma moznost zasahovat do realn¢ho Zivota,

rozvoj sebeduvéry, sebepoznani zaka,

zak si uvédomuje své misto a hodnoty,

ziskavani komunikacnich dovednosti,

Skola timto dostava z pohledu Zaka uplné€ jiny smér, zak se rad do Skoly vraci, ne-
bot’ md moznost se ucit realnym poznavanim svéta,

zak se uci vzajemnému respektu,

zak zaziva esteticky prozitek [3]

vyznam projektoveé vyuky jako celek:

integruje poznatky z riznych pfedmétd, pfipravuje na feseni globalnich problému,
pomaha vidét véci v souvislostech,

pomaha ziskavat poznatky spojené s prozitkem a smyslovym vniménim,
respektuje individualni potieby a moznosti zéka, jeho zajmy,

vyrazné zéka aktivizuje a motivuje k uceni,

ma uzky vztah k realité Zivota,
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o Umoznuje zaklim pracovat v tymu a rozvijet u nich pocit odpovédnosti,

o rozviji zadouci pracovni a studijni navyky. [3]

Projektové vyuCovani vytvaii takové didaktické situace, které jedineCnym zptisobem pod-
nécuji zaky k pfirozenému rozvoji schopnosti, dovednosti a zkusenosti dtlezitych pro pra-

covni i osobni Zivot zaki.[®!

1.3.1 Vyhody a nevyhody projektové vyuky

Projektové vyu¢ovani ma mnoho vyhod. Mezi hlavni ptfednosti projektové vyuky fadime
meziptedmétovou vychovu, propojuje poznatky z riznych predmét, napomaha vidét véci
Vv urcitych souvislostech, zapojuje smyslové vnimani zaki, motivuje a aktivizuje zéky. Pro-

jektova vyuka rozviji pracovni a studijni navyky zaka, které jsou pro zaky velmi dilezité.

Jak je uvedeno vyse, velikou vyhodou projektové vyuky je moznost pracovat v tymech.
Zaci se nejenom uci tymové spolupraci, ale také ziskavaji a rozvijeji své komunikacni a
socialni dovednosti a zkuSenosti. To také znamend, Ze se Zaci uc¢i diskutovat, argumento-

vat, uci se fesit problémy a zpracovavat veliké mnozstvi informaci.

Mezi nevyhody projektového vyuCovani miizeme zatadit ¢asovou narocnost, veliké mnoz-
stvi latky, kterou si maji Zaci osvojit, naro¢nost na pomicky a materialni zajisténi, a také
naro¢nost na zkusenosti a schopnosti uciteld. Ucitel, ktery pouziva projektovou vyuku,
musi znat své postaveni, svoji roli v daném pfedmétu. Ucitel timto piechazi od piedavani
uciva k fizeni samostatné prace zakd. Ucitel by sam o sobé nemél pracovat v kolektivu,
mél by byt spise jako poradce zaktim. Pii vyuzivani projektové vyuky dochdzi ke zmén¢ u
charakteru uciva, klesa podil teoretickych otdzek a vzristd rozsah uciva konkrétniho a
prakticky orientovaného. Nejenom na zaky, ale i na ucitele jsou kladeny pozadavky

Vv oblasti pedagogické a didaktické v téchto smérech:

o dovednost organizovat praci zaki pii specifické form¢e skupinového vyucovani,

o dovednost vést kolektiv zakt tak, aby jeho vedeni bylo nendsilné a Zaci méli pocit,
Ze s1 svoji praci organizuji sami,

o schopnost tymové prace,

o samostatnost rozhodovani,

o schopnost inovace ve vyucovani, tvofivy pfistup k praci,

o angaZovanost ve vyucovacim procesu,
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o mit radost z prace se zaky,
o dovednost hodnotit a klasifikovat praci zaka v téchto dosud nepiili§ obvyklych vy-

ucovacich situacich. [3]

Vyplyva z toho, ze ulitel nemiize nechat zakim volnost pfi vypracovavani projekta.
Nicméné by si zaci neméli uvédomovat fidici zasahy ucitele. Je vetejné zndmo, ze ucitel
dokaze tidit skupiny Zaku jen v piipadé, pokud ma sam zkuSenosti s tymovou praci. V pub-
likaci Kratochvilové mizeme najit dalsi nevyhody: ,, neplanovitost a podléhani detskym
vrtochiim, nezdarila socializace vyucovani, nedostatecna kooperace, vyucovani snad ztrdci
soustavnost a ditkladnost, specifické navyky se casto pri projektech nevyskytly, zaci nemaji
prilezitost k ovladnuti nastroju lidského poznadni, nepocitalo se s tim, zZe dité musi vybavo-
vat zvykove nekteré dovednosti a vedomosti, projekty odporovaly zakoniim uceni, aby byla
opatrena nejen nalezitd motivace, ale aby byla prileZitost k opakovaini a zakonceni diisled-
ki ucent. “¥)

V soucasné dobé¢ je projektova vyuka jednou z nejvice rostoucich oblasti vyukovych me-
tod. Umoznuje zapojit zaka do prace, dale dovoluje nacviéit tymovou spolupraci a uplatnit
mezipfedmétovou vychovu. VyuZiti informacnich a komunikac¢nich technologii je nezbyt-
nou podminkou pfi vyuzivani projektové vyuky. Cilem projektoveé vyuky je ziskavani no-
vych védomosti a jejich transformaci na dovednosti. Vezmeme-li v potaz pouze pozitiva a
spojime je s dokumenty vydanymi MSMT, to jsou kurikularni dokumenty, ramcovy vzdé-
lavaci program a obecné kompetence, dojdeme k zdvéru, Ze projektova vyuka ma
V procesu vychovy své opodstatnéni a prace s ni se podili na napliiovani vSech obecnych

cilt a klicovych kompetenci RVP I

1.4 Faze projektové vyuky
Faze projektové vyuky stanovil jiz americky profesor W. H.Kilpatrick, proto se v této kapi-
tole budu opirat o jeho pojednani. W. H.Kilpatrick stanovil ¢tyfi faze, jimiZ jsou:

o zamgr,

o plan,

o provedeni,

o hodnoceni.

Tyto body zaclenim a vice rozeberu v dalSich podkapitolach.
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1.4.1 Planovani projektu

Pti planovani neboli pfi pfipravé projektu je nutné se zaméfit na tyto kroky vybér tématu,
metodika tvorby cili, metodika tvorby uloh, vyucovaci metody, motivace zaki, metodika

tvorby skupin.

Projekt mizeme tfidit podle n¢kolika hledisek. Autorka Kratochvilova ve své publikaci
Teorie a praxe projektové vyuky ukazala typ tfidéni hledisek, kterych se budu drzet i ja ve

sv¢ praktické ¢asti.

Hledisko tiidéni Typy projekti
spontanni zakovské
Navrhovatel projektu uméle piipravené
kombinace obou pfedchozich typt
problémovy
konstruktivni
Ugel projektu hodnotici

sméfujici k estetické zkuSenosti
smeétujici k ziskani dovednosti

volny (informac¢ni material si Zak obstarava sam)
Informacni zdroj projektu | vdzany (informac¢ni material je zakovi poskytnut)

kombinace obou typti

kratkodoby (maximaln¢ jeden den)
sttednédoby (maximalné jeden tyden)

Délka projektu . , Loy "
dlouhodoby (vice jak jeden tyden, mén¢ jak mésic)
mimotadné dlouhodoby (vice jak mésic)

Skolni
T domaci
Prostiedi projektu ) i
kombinace obou typt
mimoskolni
Pocet zGicastnénych na individualni
projektu spole¢né - skupinové, t¥idni, roénikové, mezittidni, celoskolni,
. . : jednopiedmétové
Zpusob organizace projektu J P
vicepfedmétoveé

Tab. 1 — ucelend typologicka Fada®™

lavacich cili projektu. Ucitel musi mit ujasnéné cile a tkoly projektové vyuky. Ucitel by
mél zvolit takova témata, kterd pro zaky predstavuji skute¢ny problém. Namét projektu

muze vyplynout z vnéjSiho podnétu, ptikladem muze byt podnét obce nebo Skoly.

Dovolim si citovat J. Kasovou, ktera ve své publikaci Skola trochu jinak, 1995 piesné vy-

mezila, jaké pozadavky by méla spliovat témata:
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o Vyznamné pro zivot, vychdzejici z reality, pfirozené a pravdiveé,

o pro zaky zajimav¢ a pfitazlivé,

o pfiméfené — veku zaklim, jejich moznostem, trovni pifedchazejiciho poznani a zku-
Senosti s projekty,

o nabizejici moznost integrace riznych obori ¢i predmétu. [10]

J. Kasova také ve své publikaci Skola trochu jinak, 1995 naznadila, jaky by mél byt tikol
projektu:

o konkrétni — téma jako koncentracni idea projektu nestaéi, projekt musi dostat podo-
bu konkrétniho tkolu a je Zadouci jej tak i formulovat. Je-1i za nazev projektu zvo-
leno spiSe obecné téma, mize se snadno stat, Ze misto feseni tkolu dojde k rozsah-
lému rozebirani tématu.

o realny, vyznamny, uZite¢ny — jde o zakladni rys projektové vyuky. Zaci se uéi fesit
realné problémy a ukoly, znalosti a dovednosti jsou pouzivany ve smysluplném
kontextu.

o zajimavy — jednd se o vyznamny motivacni faktor.

o splnitelny - na jedné stran€ by m¢l pro Zaky predstavovat vyzvu, na druhé strané
vSak nesmi byt piili§ obtizny, Zaci by méli mit realnou Sanci dojit K jeho uspésnému

zavrseni. [10]

1.4.1.1 Metodika tvorby skupin

Tym je mala skupina lidi, kteti maji spolecny cil, za ktery jsou zodpovédni. Tym by nemél
byt tvofen Zaky se stejnou rovinnou znalosti, schopnosti a dovednosti, nybrZ postaven tak,
aby se kompetence vzdjemné dopliiovaly. K sestaveni tymu ¢i skupiny, ndm miiZe pomoci

wevr

na, anglického profesora tymového managementu:
Vedouci

Ridi tym, vede ho ke spolupréci a za vytyéenym cilem. Projevuje se tak, i kdyZ sam nema
vyty¢enou funkci. Sdm neptichazi s origindlnimi napady, ale snazi se v diskuzi ostatni na-
zory prevalcovat. Naopak umi polozit spravné otazky a nechat kolegy vyniknout podle
toho, v ¢em jsou dobfi. Nebyva odbornikem oboru, jeho sila je spiSe ve spolecenské rovi-

W

nc.
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Navrhovatel

Jednotlivym napadiim se snazi dat spolecny tad, navrhuje postup, sjednocuje spolecné
myslenky. Zada rychlé rozhodovani a jasny vysledek, povzbuzuje tym k préci, je impul-

zivni a dominantni.
Novator

V nekterych piipadech je oznacovén i jako népadnik. Zasobuje tym origindlnimi napady,
vzdy pfijde s né¢im novym. Napady nejsou nijak do hlouby promyslené, ale rozhybaji dis-
kuzi, ve které je rozpracuji jini ¢lenové tymu. Zajima ho jen globalni pohled a ne detaily.

Novator je stalym zdrojem podnéti.
Upozornovatel
Je opakem novatora. Mélokdy pfijde s vlastnim ndpadem. Navrhy ostatnich analyzuje a

podrobuje kritice. Je k nim obvykle skepticky. Upozoriovatel se snazi analyzovat a zabra-

nit omyltim.
Tahoun
Jeho tkolem je systematickd prace. Pretvaii jednotlivé napady a rozhodnuti do konkrétnich

uloh a stara se o jejich uskute¢néni. Neni pfili§ flexibilni, ale vzdy dokaze sledovat cile,

které si tym Sstanovi.
Objevovatel

Piindsi napady a postiehy z venku, kde také ziskava pro tym podporu. Je optimisticky,
pratelsky a spolecensky, vyuziva svych komunika¢nich dovednosti a kontaktl k prosazeni
tymu. Sam toho pfili§ nevymysli, ale pfichazi s kliCovymi informacemi. Dokaze improvi-

zovat.
Podporovatel

Podporovatel se zajima hodné o druhé. Dovede peclivé naslouchat. V§ima si potieb ostat-
nich a podporuje je. Pomah4 vytvatet dobrou atmosféru. Zajimaji ho 1 osobni starosti dru-

hych. Vyhyba se stietim a soupefeni.
Dokoncovatel

Dokoncovatel dba na vSechny detaily a dodrzovani pland, povzbuzuje druhé k ¢innosti. Je
jakousi pojistkou, aby vSe probehlo az do konce tak, jak ma. V tymu nebyva pftili§ obliben

a jevi se jako puntickar. [8]
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Zakladni podminkou spravné tymové spoluprace jsou dostate¢né znalosti a vysoky stupenl
motivace vSech Clend skupiny. V Cele tymu by mél stat takovy jedinec, ktery ma cit pro
jednéni s lidmi, ma pfirozenou autoritu, vysokou emocni inteligenci, neschovava se za

problémy a je dostatecné otevieny.

Nejlepsi vysledky ma vétsinou ten tym, ktery dobie spolupracuje, a pfitom necha kazdého
vyniknout v tom, co umi.[®! Dilezita je také spoluprace ve skuping mezi zaky. Je dilezité,
aby siln¢jsi a znalejsi zaci pomahali zaktim, kterym znalosti chybi.

Dalsi vlastnosti tymové spoluprace je feSeni konfliktd. Konflikty musi byt feSeny vécné a

bez emoci. Do konfliktd tymové prace se nesmi vnaset konflikty osobni.

1.4.2 Realizace projektu

Pti realizaci projektu je nutné se zaméfit na tyto kroky vybér mista, organizace skupin, sbér
informaci a materialti, feSeni uloh, pfiprava na prezentaci. Pfedtim nez se projekt zacne
realizovat, je dilezité znat vSechny potfebné informace. Zaci mohou ziskavat informace

z riznych zdroju, jako jsou naptiklad knihy, tiskoviny, internet, vefejné minéni atd.

Dilezit4 je i diskuze se zaky o vybraném tématu. Zaci pak spole¢né formuluji zadani, roz-
sah a data, ktera jsou fesitelna a ktera budou skupiny fesit.®ISpolecné se Zaky je nutné
uvést pozadavky uéitele na cil ¢ koneéné zpracovani projektu. Zaci by méli mit také moz-
nost vyjadfit svoji pfedstavu, projevit iniciativu a svlj ndzor. V dalsi fazi je nutné spravné

rozdéleni ukolil. Pro kazdého Zaka musi byt jednoznacéné, kdo, co a jak bude d¢lat.

1.4.3 Prezentace vystupu projektu

Prezentace vystupu projektu pfedstavuje shrnuti vysledkil, k némuz Zaci dospéli. Existuje

mnoho podob, jak vystup projektu prezentovat:

o pisemnd — internetové stranky, informacni plakat, broZury;
o ustni — prednésky, besedy, videozdznamy, powerpointové prezentace;
o prezentace vyrobkl — vystavy, predvadécky;

o koncerty, divadla, knihy, ¢asopisy;

Vysledné projekty Ize prezentovat:
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o spoluzakim,
o ostatnim zakim ve Skole,
o rodi¢im,
o Siroké vetejnosti,
o zainteresovanym spole¢nostem a institucim.
Pro Z4ky je velmi dileZité jejich praci prezentovat pied ostatnimi. Zaci timto citi zodpo-

veédnost az do konce projektu.

1.4.4 Hodnoceni

Je velmi dilezité pro zaky jejich praci zvefejnit a ohodnotit. Pfedmétem hodnoceni neni
pouze vysledek préce, ale také pracovni proces kazdého jedince. Vhodnou formou pro
hodnoceni ve skupinéach je slovni hodnoceni, které posuzuje Grovein ¢innosti jak samotnych
zak, tak 1 skupin. Prospésné muize byt také sebehodnoceni nebo vzajemné hodnoceni mezi
zaky. Hodnoceni mulze také slouzit jako motivace k dal§im projektim, diky hodnoceni
muzeme vyzdvihnout pozitivum, Sikovnost a schopnost spolupréce jedince. S hodnocenim

se musi postupovat opatrn€, aby nedoslo k demotivaci jedince.

Ve své podstaté se jedna o hodnoceni celého procesu, od naplanovani projektu az po jeho
pribéh, vysledki a to z pohledu jak zdka, tak i ucitele. Hodnoceni projektu se opird o pre-
dem stanovena kritéria. Z hodnoceni by méla vyplynout opatfeni do budoucna, a to jak

V rovin€ zaka, tak 1 ucitele.

Klasifikace hodnoceni
Vyborny — 1

Student se projevuje pfi ¢innosti velmi iniciativné, samostatné a aktivné realizuje ¢innost
pracovniho kolektivu, pfinasi vlastni navrhy na zkvalitnéni préace, je schopen nalézt v pra-
cich kolegli vétSinu chyb a spravné je opravit. Je schopen formulovat tikoly ostatnim kole-
giim a jejich préci tidit.

Chvalitebny — 2
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Student pracuje kvalitn€, ale pod vedenim, zdané ukoly plni zodpovédné, chybi mu vétsi
aktivita a iniciativa, je schopen nalézt v pracich kolegii chyby a spravné je opravit. Je

schopen formulovat podstatné tikoly svym koleglim a podilet se na jejich fizeni.
Dobry — 3

Student pracuje jen na zaklad¢ zadanych ukolil, ve své praci déla chyby, musi byt Casto
kontrolovan, upozoriiovan a motivovan. Po vyzvani je schopen vykonavat nejzakladnéjsi

kontrolni ¢innost vuci ostatnim.
Dostatecny — 4

Student pracuje jen pod stalou kontrolou a musi byt pobizen k ¢innosti. Vysledky jeho pra-
ce jsou nedokoncené, neuplné, nepiesné a nedosahuji predepsané ukazatele a byvaji opoz-

déné odevzdavany. Kolegy neni schopen kontrolovat.

Nedostatecny -5

v v

Zak neprojevuje zajem o praci v kolektivu a je mu pfitézi. Nedokdze vykonavat ¢innost
samostatné a musi byt za n¢j vykonana kolegou. Praci si nedokdZe zorganizovat a neplni

dohodnuté terminy.[11]

1.4.41 Hodnoceni projektu

Pti kazdém hodnoceni je diilezité mit stanoveny zptisoby a formy daného hodnoceni. Proto
je dilezité si nastavit i hodnoceni projektu. Hodnotit je tfeba vysledek projektu i jeho pri-

beh.

1.4.4.2 Hodnoceni ¢innosti Zdaka

Pfi hodnoceni v kolektivu je Zadouci, aby se zaci sami ohodnotili, zda se vSichni zapojuji
do préace, jak nejlépe mohou, nebo zda se mezi nimi vyskytuji i jednotlivci, kteti se tzv.
vezou s davem. Pii hodnoceni samostatnych ¢innosti zaku je dilezité brat v potaz faktory,
jimiz jsou inteligence zakul, zkuSenosti zakl, psychologické stavy a zatazeni do skupiny.
Zéci s vét§imi zkuSenostmi vykazuji vétsi vykon prace, je to dano tim, Ze maji i vice praxe.
Psychologické stavy mohou spiSe ovlivnit vykon Zédka smérem doll. Do psychologickych
stavii miiZzeme zafadit zamilovanost, problémy v rodiné, rozchod s pfitelem, finan¢ni pro-
blémy nebo 1 zhorSeny zdravotni stav. Tyto stavy plisobi negativné, coz vykazuje nizsi

soustiedénost a vétsi unavenost zaka. Zaci by neméli byt odrazovéani od hodnoceni ptedha-
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zovanim své neschopnosti ¢i ménécennosti. Zak se potom citi opravdu neschopny a tim

jeho vykony znatelné klesaji.

Reflexe

Pii reflexi se ucitel a zaci ohlizeji za pribéhem projektu a snazi se pojmenovat jaké doved-

nosti a védomosti zaci béhem vypracovavani ziskali. Je dulezité zopakovat, co nového se

naudili, jaké méli pii praci pocity a zazitky. Existuje mnoho technik, které nam umoziuji

zpétnou vazbu:

o

o

verbalni — sdélovani informaci a hodnoceni prostiednictvim mluveného slova, mii-
ze byt také skupinova diskuze,

neverbalni — vyjadfovani nazoru pomoci mimiky a gest,

rolové — simulace a charakteristika pomoci ptib¢hu,

vytvarné — kresba, malba, modelovani,

symboly a metafory — hodnoceni pomoci karet, ¢isel, figurek

psani dopist, eseji,

testy — dotazniky, ankety.[10]

U zaka je také dilezita sebereflexe, znamena to, ohlednuti za svoji roli v projektu. Ohled-

nuti za svymi chybami muize Zéka poucit pro budouci ¢innost. Zakladni sebereflektivni

otazky mohou znit:

o

o

Jak projekt probihal? Jak jste vnimal/a prubéh projektu?

Co bylo ptinosem projektu? Co bylo ptinosem projektu pro Vas?

Jak byste zhodnotil/a podminky pro realizaci projektu? (asové, materidlni, financ-
ni)

Pokud byste realizoval/a projekt ptisté, co byste na ném zmenil/a?

Proc¢ se né€které prvky projektu nevydatily?

Mizete zformulovat néjakou zajimavost, ktera vas pfi realizaci projektu prekvapi-
la?[10]

Zaverecnou reflexi mizeme zatadit do hlavnich znaki pro projektovou vyuku. Je dilezite,

aby se kazdému zdkovi dostala zpétna vazba v navaznosti na vypracovavani projektu.
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1.5 Rizika projektové vyuky

Ptredpokladem tspésné realizace projektové vyuky je jeho narocna a dokonaléd ptiprava.
Kazdy projekt musi byt dobie a precizné piipraven. Je to tedy forma prace, ktera je velmi
naro¢na na pripravu ucitele. Mezi rizika mizeme také zatradit nebezpeci ptilisné speciali-
zace. Zaci si mohou vybirat pouze ty &innosti, které je nejvice zajimaji a nedini jim vyraz-
né problémy. Aby se minimalizovali vlivy pfilisné specializace, je na uciteli, aby koordi-
noval préci vSech zakl a usmérnil vybér jejich Cinnosti. Problémem se mize stat také fakt,
ze projektova Cast neposkytuje dostatek ¢asu a prostoru k procviCovani ziskanych po-
znatkl. Je samoziejmé, ze Zaci se sami nebudou vénovat procvi¢ovani, ale radéji prejdou
k dal$im zajimavym ¢astem prace. Kritici skupinovych projekti také upozornuji na skutec-
nost, ze zaci mohou stravit vice ¢asu metodou pokusu a omylu.

Pfi nedostate¢nym organizacnich dovednostech ucitele mohou mit zaci piilisSnou volnost
pii feSeni projektil a provadéni aktivit a tato piiliSna volnost miize zakiim a jejich spole¢né

praci uskodit.[8]
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2 MOTIVACE ZAKU K PROJEKTOVE VYUCE

Nejprve si objasnime pojem motivace. Motivace je v podstaté psychologicky proces, ktery
aktivuje nase chovani a dava mu tcel a smér. Je to interni hnaci sila zenouci nas k uspoko-
jeni naSich nenaplnénych potieb. Motivace je hnaci sila, ktera nas vede k dosazeni osob-
nich a organizacnich cilti. Motivace je nase viile, kterd ndm pomaha dosahnout naseho vy-
ty¢eného cile. Motivace jako takova patii mezi zakladni podminky efektivniho uceni, pro-
toze ma vliv na pozornost zakl, pamétové pochody, vydrz u uceni, rychlost a hloubku
uceni a motivace ma také vlastnost sniZzeni tnavy pii uceni. I. Pavelkova ve své knize uva-

di, ze nedostatek motivace byva jednim z nejcastéjSich ditvoda selhani ve skole.[*?!

Abychom mohli zdarn€ motivovat daného zaka, je nutné znat jeho potieby, postoje, zajmy
a hodnoty. Potieba je zakladnim zdrojem motivace a vznika nedostatkem urcitych faktort.
Je potieba si uvédomit, Ze kazdy ¢lovék ma rizné potieby, které jsou v rdmci motivace
nutné uspokojit, aby motivace byla efektivni a u¢inna. A. H. Maslow je jeden z klasikd,
jenz se vénoval problému lidského chovani. Jeho teorie vysvétluje, "pro¢ se v riznych si-
tuacich miiZzeme setkat s riznymi potiebami a motivy."*Jeho teorie je oznacovana jako
teorie priméru. Maslowova teorie potieb je diileZita nejenom pro motivaci zakd, ale plni 1
svuj dulezity ukol pfi motivaci zaméstnanci. Také se da z této teorie oCekavat, ze zak bude
pozadovat ¢im dal tim vice. A. H. Maslow rozd¢lil potieby cloveéka do péti Grovni, kterymi
se snazi uspokojovat potieby. Tento systém je znamy jako pyramida potieb nebo také

Maslowova hierarchie potieb.

Seberealizace

Potrzbz vykonavat praci, kterou mame r2di

Uznani

Potizbz pocity, 22 jsms ocsfiovan! 2 raspektovant

Socidlni potieby

Potrsbz l2sky 2 prisluinosti k ndjaks skupind

Jistota a bezpec¢i
Potrzbz pocity jistoty 2 bezpedl

PreZiti

Potyzbz ziistat azzive, dychat, jist, pit, spat, rozmnozovat 32

Obr. 1 - Maslowowa hierarchie potfebm]
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Potieby jsou uspotfadany od zakladnich po nejvyssi. Tedy uspokojovani potieb jde ve smé-
ru vzestupném. Jako prvni musi byt uspokojeny potieby nizsiho fadu, poté nasleduje uspo-
kojovani vyssich radua.

1. Preziti - naplnéni téchto potieb je nezbytné pro preziti.

2. Jistota a bezpeci — kazdy zék se musi citit ve Skole bezpecné

3. Sociélni potfeby - kazdy z nas potiebuje lasku a pocit sounalezitosti.

4. Uznani - zde se zahrnuje sebeocenéni, sebelcta, respekt a uznani ze strany ostatnich

spoluzaki.

5. Seberealizace - dobfe vykonana prace kazdého Zaka t&€8i a zaroven umoziuje ukazat
dané schopnosti. Seberealizace je nalezeni takového pracovniho uplatnéni, kte-
ré vede k vnitini spokojenosti zaka a k jeho rozvoji.

Rika se, pokud nebudou uspokojeny potieby nizsiho ¥adu, mohou nastat u ¢lovéka pocity

strachu, smutku, hnévu a stradani. Pti neuspokojeni potieb vyssiho faddu mohou u ¢lovéka

nastat projevy nespokojenosti, zoufalstvi, tizkosti a neklidu. Aby mohla zacit pasobit urcita

uroven potieb jako motivacni faktor, musi byt nejprve uspokojeny vSechny potieby, které

ji v hierarchii pfedchazeji. [14]

Motivaci miizeme chapat tedy jako souhrn Ciniteli, které podnécuji, sméfuji a udrzuji ¢lo-
véka. 1. Pavelkova rozdélila na zéklad¢ vyzkumu ve své publikaci motivaci ve Skole do

Sesti kategorii:

1) Motivace poznavaci
- rad poznava noveé véci,
- chce toho hodn¢ vidét,
- chce hodné vécem rozumét,
- zajem o predm¢ét,
- zajimavosti vyucovani,
-z nudy a nedostatku jinych zajmu.
2) Motivace vykonova — potieba uspésného vykonu
- dobry pocit, kdyz se néco dobie nauci,
- dé€la mu radost dosahovat vybornych vysledkd,
- pocit uspéchu,

- skolni ukoly bere jako vyzvu.
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3) Motivace vykonova — vyhnuti se neuspéchu

- obava, Ze nebude nic umét,

strach, aby nevypadal hloupé,

- obava ze Spatné znamky,

strach pted rodici.
4) Motivace socialni — prestiz
- byt lepsi nez nekteti spoluzéci,
- rad se pfedvedu druhym,
- zvySeni prestize.
5) Motivace moralni — povinnost
- uceni je povinnost.
6) Motivace instrumentalni — motivace perspektivnimi cili
- dostat se na urcitou skolu,

- ziskat lepsi zaméstnani. [15]

Motivacni preference

Ella.

Dobry pocit z Poznavaci Maralni Obhavu z Socialni Prestizni
dobrého wkonu motivace mativace — nasledku motivace motivace
povinnost

Obr. 2 — graf motivacni preference™
Dle grafu, ktery je na obrazku cCislo 2, lze vy¢ist, ze Zaci jsou nejvice motivovani pocitem

z dobrého vykonu. Obava z nasledkii motivuje jen n¢které zaky a prestiz ma nejnizsi hod-



UTB ve Zliné, Fakulta aplikované informatiky 29

notu v grafu. Abychom dobie urcili motivaci vhodnou pro daného zaka, je nutné, abychom

zéka dobte poznali.

Dalsim dulezitym zdrojem pro motivaci jsou hodnoty. Ty ma kazdy cloveék ve svém zivoté
rozdilné. Je to tim, ze si kazdy ¢loveék ve svém zivoté hodnoty vytvaii sdm. VSechny vy-
tvofené hodnoty se odrazeji v chovani ¢lovéka. Jen pro nadzornost, hodnoty vykazuji tyto

vlastnosti:

- jsou zprostredkovany socializacnim procesem a v zivoté ¢loveka jsou relativné stabilnimi
slozkami osobnosti,

- jsou normativni,

- maji centralni postaveni ve struktufe osobnosti,

- jsou nemyslitelné bez emocionalni G¢asti,

- maji selektivni funkci ve vnimani a poznavani svéta,

- usmériuji lidské chovani. [12]

Autor RNDr. Jifi Plaminek ve své knize Tajemstvi motivace uvadi, Ze mezi motivaci a

manipulaci je jen uzky prostor, ktery je snadné v konkrétni praktické situaci piehlédnout.

Ptesto jde o dva zcela rozdilné svéty. Zatimco pii motivaci se snazime dat do souladu za-

jmy ¢lovéka a zajmy jeho okoli, tak pfi manipulaci jiz myslime jen na zajmy okoli a zajmy

objektu manipulace obchazime. Na manipulace byvaji lidé citlivi vSude na svété a lidsky

pfistup obvykle dokéze vice nez nacvicend motivacni technika.
Zékladni zdsady motivace:

Neptizptsobujte zaky ukoltim, ale tkoly zaktm.

Zaci museji byt spokojeni alespoii s n&¢im.

Jini Zaci mohou byt citlivéjsi na jiné podnéty nez vy.

Obava z nepfijemného miize motivovat stejn¢ jako touha po piijemném.
Mnohdy staci préaci dobie definovat a vysvétlit.

Pfi motivaci myslete na druhého, ne na sebe.

Aktudlni motivy jsou souhrou vlivu osobnosti, prostfedi a situace.

Motivace ma dvé¢ stadia - vytycit cil a ukazat, jak dané¢ho cile dosahnout.

© © N o O bk~ w0 DR

Motivace je nikdy nekoncici proces.[12]

Na to, abychom my sami pochopili, jak spravné motivovat sebe, své kolegy a zaky, je za-

potiebi si uvédomit, co je mize v jejich zivoté¢ demotivovat. Z téchto znaki Ize pak vycha-
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zet pii stanovovani motivaénich prvka a stimult fidicich zménu organiza¢ni nebo osob-
nostni.

Lidé jsou mnohem vice motivovani, kdyZ mohou nééeho doséhnout, mit zodpovédnost,

projev uznani, nebo mit né¢jaké vyhlidky do budoucna.

2.1 MOTIVACNI TYPY ZAKU

Na svété je mnoho typt lidi, na kazdého z nich jinak ptisobi riizné motivacni programy.
Abychom jako ucitel¢, mohli stanovovat dobré motivaéni programy a kroky, je dilezité,

abychom poznali typy 74kl a dokazali predpokladat, jak na né dand motivace zafunguje.

RNDr. Jifi Plaminek se v knize Tajemstvi motivace zabyva oblasti pracovni motivace.
Rozdé@luje lidi do ¢ty motivacnich typli a zaroven se zabyva i jejich charakteristickymi

rysy. Hlavnimi typy lidi jsou:

a) objevovatelé
b) usmérnovatelé
c) slad’'ovatelé

d) zptesnovatelé

DYNAMIKA

Usmeériiovatelé ﬁ Objevovatele

EFEKTIVITA ES UZITECNOST

Slad’ovatele Zpfesiiovatelé

U

STABILITA

Obr. 3 - motivacni typy lidi**?

Na obrazku ¢islo 3, mizeme vidét, Ze Ctyfi typy lidi jsme zatadili do ¢tyf kvadrantd hledis-

ka dynamiky, stability, efektivity a uzitecnosti. VétSina typu lidi se bude vice sméfovat od
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sttedu dale, ti co budou blizeji stiedu, budou universalnimi osobnostmi, to znamena, ze

budou rozumét vetsi Skale podnéti.

V dalsi podkapitole si vy¢lenime a popiSeme jednotlivé typy lidi.

2.1.1 Usmérnovatelé

Tento typ lidi se nachazi v obrazku ¢islo 3 na levé strané mezi efektivitou a dynamikou.
Znamena to, ze jsou kombinaci dynamickych preferenci se zaméfenim na efektivitu.
Usmériovatelé byvaji radi sttedem pozornosti. Aby byli v centru pozornosti, jsou schopni
udé€lat témét cokoliv. Usmériovatelé dobfe prodavaji své myslenky, proto dovedou dobie
presvedcit jiné, diky tomu maji velky vliv na jiné lidi. Také byvaji dobrymi vidci velkych
skupin lidi dokonce i davu. Také jsou usmérnovatelé velmi citlivymi povahami a dovedou

posoudit vhodné a nevhodné chovani pfi ur€itych situacich.

Usmérnovatelé byvaji velmi radi chvaleni, pochvalu dovedou velmi rychle zvelidit a zda-

raznit v ni své zasluhy.

Vedeni usmernovatelii:Jak je uvedeno vyse, tento typ lidi je rad sttedem pozornosti a maji
dar piisobit na jiné, diky tomuto talentu, se tito lidé hodné uplatituji ve vyssich pozicich ¢i

ve vedeni. Pozor, tyto typy mohou mit problémy s nadfizenymi lidmi.

2.1.2 Slad’ovatelé

Tento typ lidi se nachazi v obrazku c¢islo 3 ve spodni ¢asti mezi efektivitou a stabilitou.
Slad’ovatelé se zabyvaji jen stabilitou a efektivnosti, v§e se musi tocit kolem nich samot-
nych, véetné jejich vztahi, pociti ¢i spokojenosti. Tento typ lidi ma velice vyvinutou em-
patii, to napoméha k tomu, aby lépe pochopili druhé, také jsou velmi dobfe komunikaéné
nadani. Slad’ovatelé jsou oporou socidlni struktury. SnaZzi se, aby prostiedi, ve kterém Ziji a

pracuji, bylo dokonalé. Pi{jemné, lidské a chapajici.*?

Vedeni sladovatelii: Tito lidé jsou velmi dobfe komunika¢né nastaveni, dobfe se jim pra-
cuje v tymu a mezi lidmi. Jsou dobrymi tymovymi hraci. Dilezité je vyhybat se samostatné

préci, zaloZzené na odpovédnosti a kreativite.

2.1.3 Zpresiovatelé

Tento typ lidi se nachazi v obrazku ¢islo tfi také ve spodni Casti jako Slad’ovatelé, nicméné
se vice zam¢iuji na uzitecnost a stabilitu. Nevytvareji dokonalé prosttedi jako Slad’ovatelé,
radi by byli dokonalymi sami.*? Tito lidé byvaji vétSinou velmi spolehlivi, peclivi a také i

pfisni k sobé samotnym. Maji radi dobrou organizaci prace, potadek na pracovisti a také
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vyzaduji jasna zadani pro plnéni. Obvykle je zajimaji Cisla - pfesna hodina pfichodu, hod-

nota nakladl akce nebo procento uspésnosti.

V mezilidskych vztazich ptsobi chladnym dojmem, jejich vystupovani je racionalni a vy-

S . v srovr r 12 .. ’ srow r .o r by
volava dojem, Ze nemaji zadné emoce.l ]Jejlch emoce byvaji Casto skryté, neradi je davaji
najevo. Pro ukazani své emocni situace ¢asto vyuzivaji suchy humor, kterému bohuzel

rozumi jen oni sami.

Vedeni zpresnovateli: Tito 1idé maji radi jasna pravidla a predpisy, také musi mit jasné
zadanou préci, kterou vykonaji az do konce. Pottebuji mit praci zalozenou na koncentraci a

presnosti systému. Je nutné se vyhybat nejednozna¢nym cilim.

2.1.4 Objevovatelé

Tento typ lidi se nachazi v horni ¢asti obrazku mezi dynamikou a uZitecnosti. Objevovatele
velmi pfitahuje prekonavani rtiznych prekazek a objevovani novych véci. Objevovatelé
byvaji velmi netrpélivi, chtivi po informaci a upiimné nesnaseji, kdyz je n€kdo fi-
di.[12]Objevovatelé projevuji vyraznou neverbalni komunikaci, diky tomu jsou snadno ¢i-

telni. Byvaji vétSinou malomluvni, ale dovedou se ozvat v pfipad€ narusovani jejich z4jmu.

Vedeni objevovateli:Tito inteligentni lidé maji velmi radi vyzvy a adrenalin, proto pro né
musime nachdzet nové, nevyzkousSené a neotielé prace. Potiebuji samostatnost vedeni a

rozhodovani pracovnich tkonil. Kontroly je vhodné omezit na minimum.

Rady jak vést riizné typy lidi jsou pouze doporu¢enim, nesmime zapominat na to, ze kazdy

z nds je jiny, a proto ke kazdému musime pfistupovat individualng.

2.2 MOTIVACNI TYPY ZAKU DLE VYKONOVYCH POTREB

Zaky lze délit dle vykonovych potieb. Ve své publikaci V. Hrabal rozdglil zaky do t&chto

kategorii:
a) Vysoka potieba uspéSného vykonu a sou¢asné nizka potireba vyhnuti se neuspéchu

Tito Zaci vétSinou nejsou zadnou obavou brzdéni, ale zato nejsou ani motivovani. Zaci
byvaji pracoviti, vytrvali, rychle rozeznaji podstatné a irelevantni znaky. Tento typ zaku je
velice soutézivy, radi soutézi s rovnocennymi partnery, radi slychavaji zpétnou vazbu. Usi-

luji o tspéch a o0 uznani. Umi se ucit ze svych chyb.

b) Nizka poti‘eba ispésného vykonu a soucasné vysoka poti‘eba vyhnuti se netspéchu
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Tento typ zaki je motivovan nebo inhibovan strachem. VétSinou se jednd o zaky, ktefi ve
Skole zpravidla pracuji s uzkosti z mozného netspéchu. Tito zaci mivaji tendence se vy-
hybat vykonovym situacim, které by mohli odhalit jejich skutecnou troven schopnosti,
vyvolava strach pred selhanim. Tito Zaci nemivaji radi soutéze. Vétsinou jde o zaky, ktefi
maji vyborné schopnosti. Mezi hlavni motivacni zdroje u téchto zaka patti strach. Strach,
ktery prozivaji pfi plnéni tkoll, rusi jejich koncentraci, a tim mutze naruSovat pamétoveé
procesy, ztézuje rozhodovani a kvalitu kognitivni prace, zaroven jde o nepiijemny prozi-
tek.'® U techto zaka plati pravidlo, Zaci se strachem z netuspéchu budou dal$im netspé-

chem utlumeni.

4

C) Vysoka potieba tspéSného vykonu a soucasné vysoka potieba vyhnuti se nedspé-

chu

Tento typ zakd ma velmi vysoké emocionalni pnuti. Na jedné strané maji silnou tendenci
se pustit do tkolu s nasazenim, na stran¢ druhé prozivaji ukolové situace velmi stresove. U
téchto zaki je velmi vysokd potieba GspéSného vykonu, Gspésnost je pro tyto zaky velmi

silny motivator.

d) Nizka potieba uspésného vykonu a soucasné nizka potieba vyhnuti se neuspéchu

U téchto zakl je podstatna absence Skolni vykonové situace. Tito Zaci nevidi smysl ve
Skolnim vykonu, a pokud u nich neexistuje jina motivace, napiiklad kognitivni nebo soci-
alni, ktera je vazana na $kolni situaci, mohou byt pro uditele jednak nepochopitelni a jed-
nak obtizn& motivovatelni.*

e) Nevyhranéni Zaci

Nevyhranéni Zaci byvaji vétSinou v priméru. U té€chto Zakt je zpravidla vykonova motiva-
ce jednim zdrojem Skolniho vykonu. U¢itelé mohou tuto cestu chapat jako moznost rozvo-

je zéka.

2.3 ZPUSOBY MOTIVOVANI ZAKU

Pro rozvijeni motivace zaki k u€eni pfi vyu€ovani neni dulezité jen to, jak pedagog zaka
dobie zna a kam by jej zatadil, ale je dilezity i fakt motivace vnéjsi a vnitini. Motivaci
vnitini a vn¢js$i zdarné popsala autorka I. LokSova ve své publikaci Pozornost, motivace,
relaxace a tvorivost deéti ve Skole. Autorka ve své publikaci uvadi, ze dit€ je dobie vnitiné

zmotivované jen v ptipad¢, kdyz vykondva urcitou ¢innost jen kvili ¢innosti samé, aniz by
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o¢ekavalo ocenéni, pochvalu nebo jinou odménu. Vnitini motivace podporuje spontannéj-
§1, pruzng&jsi a tvorivejsi chovani. Kdezto vnéj$i motivace ma vétSinou napétovy charakter,
coz znamena, Z¢ je ¢innost vykonavana pod tlakem ¢i stresem. Pii vnéj$i motivaci se zak
neuci z vlastniho z4jmu, ale pod vlivem vnéjSich motivacnich €initeld. Tento typ motivace
ma spise blize k projeveni uzkosti, horsi pfizptisobivosti a mensimu sebevédomi. Ve své

podstaté mizeme vnitini a vnéj$i motivaci rozdélit nasledovné:

a) Vnitini motivace
- uceni motivované zajmem a zvédavosti
- snaha pracovat pro své vlastni uspokojeni
- preference novych a flexibilnich ¢innosti
- snaha pracovat samostatn¢ a nezavisle

- preference vnitinich kritérii uspéchu

Ve vnitini motivaci preferuji ¢initelé typu poznavaci potieby a zdjmy, potieba vykonu,

potieba vyhnuti se netispéchu nebo dosazeni uspéchu, socialni potieby, atd.

b) Vné&jsi motivace
- uceni motivované snahou ziskat dobré znamky
- snaha pracovat pro uspokojeni ucitele nebo rodice
- uptednostiiovani lehkych a jednoduchych ¢innosti
- zavislost na pomoci ucitele

- orientace na vn¢jsich kritéria posouzeni vysledki

Ve vnéjsi motivaci preferuji Cinitelé typu Skolni znamky, odména ¢i trest, vztah zaka k

ostatnim lidem, vztah Zdka k ptedstavé vlastni budoucnosti a ke spolecnosti. [22]
Autorka také ve své publikaci uvedla ¢tyii druhy vnéjsi motivace.

Externi regulace se vztahuje k chovani, které je iniciovano vyluéné externimi motivacnimi
¢initeli, jako jsou naptiklad odmény nebo hrozby. Zak, ktery vykonava €innosti, protoze
mu pedagog za ni da znamku, nebo proto, Ze se chce vyhnout konfrontaci s jeho rodici, je

motivovan vnéj§imi motiva¢nimi Ciniteli a jeho chovani je externé regulovano. [22]

Regulace pasivné pfevzatd, jejimz zakladem je externi motivace zvenku pievzatd, ale
vnitiné neakceptovana regulace chovani. Vychazi z pravidel chovani podminénych néja-
kou sankci nebo pocitem viny ¢i odménou. Piikladem mize byt zak, ktery dba na vcasny

ptfichod do Skoly proto, aby se subjektivné necitil Spatny. Tento Zdk se neidentifikoval
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S timto vnéjSim motivacnim Cinitelem, takze presnost pfichodu do Skoly neni vlastnim

vnitinim motivem chovani. ??

Identifikovana regulace vznikd, kdyz zék pfijme danou hodnotu za svou a identifikuje se
s pozadovanym chovanim, takze danou ¢innost vykondva mnohem ochotnéji. Identifikace
umoznuje zakovi pochopit smysl vykonavani ucebni Cinnosti. Piikladem muze byt zak,
ktery se ochotné u¢i matematiku i doma, nebot’ sdm vi, Ze je to dulezité pro jeho uspéch.
Touto motivaci je zak motivovan snahou dosahnout dobrych vysledka a znamek. [22]

vV

Integrovana regulace predstavuje vyvojove vyssi formu vnéj$i motivace. Tento typ je plné
integrovan do osobnosti zdka, dany vnéj$i motivacni Cinitel je asimilovan s ostatnimi za-
jmy, hodnotami jedince. Pfikladem je zak, ktery chce byt dobry jak ve $kole, tak i ve spor-
tu. Je pravdépodobné, Ze tyto dva odlisné motivy se budou pficit, i kdyZ jsou pro zéka oba
velmi dilezité. V ptipadé, kdyz se stanou tyto dva motivy vzajemné integrované a harmo-

— il " Co ‘- 22
nické s celou osobnosti zéka, je mozné dospét uspéchu v obou &innostech.??
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II. PRAKTICKA CAST
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3 STAVEBNICE LEGO MINDSTORMSEV3

LEGO Mindstorms jsou programovatelné robotické stavebni sady, které umoziuji vytvaret
a ovladat vlastni LEGO roboty. EV znamena evoluci, coZ je samovolny nebo dlouhodoby
proces, pii kterém se néco vyviji. LEGO Mindstorms je stavebnice, ktera obsahuje hardwa-
rovou i softwarovou sadu, pro vytvareni programovatelnych a uzivatelsky ptizptisobivych
robott. Jak uz z nazvu vyplyva, stavebnici vynalezla a sestavila spole¢nost LEGO. Na je-
jich oficialnich strankach lze stdhnout jak manudl k pouzivani aplikace, tak i samotny
softwarovy graficky program, kde lze vytvaret vlastni programy pro ovladani a fizeni vy-

braného robota.

Na obrazku cislo 4, mizeme vidét tii priklady robotl. Prvni robot je schopen kracet po
dvou koncetinach a také muze stfilet kulicky, druhy robot zobrazuje model slona, ktery je
schopny zvednout leZici pfedmét a pfemistit jej na jiné misto. Na tfetim modelu mizeme
vidét hada, ktery je schopny se plazit, otevirat a zavirat tlamu pfti detekci objektu v jeho

blizkosti.

Obr. 4 - robotil*”]

Prvni verze stavebnice byla vyvinuta ve spolupréci s laboratoii MIT a na trh byla uvedena
vroce 1998 pod nazvem Robotic Invention System. Druhou generaci stavebnice byla
LEGO Mindstorms NXT, ktera byla uvedena na trh v roce 2006 a oproti prvni verzi umoz-
novala pfipojeni pomoci technologie bluetooth. Nasledné v roce 2009 byla uvedena na trhu
druha verze s nazvem LEGO Mindstorms NXT 2.0. Hlavni inovaci byl barevny senzor a
podpora operaci s plovouci desetinnou ¢arkou. Tteti generaci stavebnice je LEGO Mind-
storms EV3, ktera byla uvedena na trh na podzim v roce 2013, tato verze umoziuje oproti

minulym verzim piipojeni pomoci Wi-Fi. [17]

Vyrobce Lego se pii vytvareni robotit LEGO Mindstorms EV3 drzel tii pravidel.
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1. Vytvoi- postav robota z LEGO dila, motoru a inteligentnich senzori obsazenych

V sadé.

2. Ovladej - naprogramuj robota v intuitivnim ikonovém programovacim prostiedi.

Ukolem je piizptisobeni programovacich ukonti k chovani robota.

3. Spust’ — az postavi$ a naprogramujes svého robota, muzes si zacit hrat.

V projektové vyuce stavebnice LEGO Mindstorms mohou Z4ky mnohé nauéit. Zaci mohou

vytvaiet, programovat i testovat, jejich feSeni jim predvede jimi sestaveny robot. Pti vyuzi-

ti stavebnice v projektové vyuce se vytvaii mezipredmétové studium. Zaci poznaji svét

robotiky, coZ je spjato s informatikou a programovanim. Zaci mohou byt kreativni, vytva-

fet vlastni roboty, vytvaret vlastni programovaci postupy dle vlastni pfedstavivosti. Dale se

mohou uplatiiovat i zdklady fyziky a zdklady angli¢tiny, jelikoZ dostupny software je pro-

zatim pouze v anglickém jazyce.

Jak jsem uvedla vyse, sada LEGO Mindstorms obsahuje hardwarovou i softwarovou sadu.
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Obr. 5 - obsah sady EV345544["]

V sad¢ jsou klasické LEGO dilky v mnozstvi 601 dilt, ze kterych si miiZzeme postavit ro-

bota dle vlastni pfedstavivosti. VSe, co sada obsahuje, mizeme vidét na obrazku &islo 5.
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3.1 HARDWARE STAVEBNICE

Stavebnice LEGO Mindstorms EV3 obsahuje fadu dilezitych komponentt, diky kterym

1ze rozhybat robota.

Obr. 6 - hardwarové komponenly“n

Na obrazku s ¢islem 6 mizeme vidét inteligentni kostku a fadu senzord, které ovladaji ro-
bota dle nasich ptikaz. Kazdy komponent ma svoji funk¢énost a dtlezitost. Senzory se ke
kostce zapoji pomoci Sestikilovych kabeltl s koncovkami RJ12. V ramci soupravy byva

dodavano 7 kabelti o riznych délkach.

Motory mohou byt pfipojovany libovolné na rizné porty, ale je vhodné dodrzovat nésledu-
jici pravidlo:

Port A — motor pro zvlastni vyuZziti.

Port B — motor pro pohyb, obvykle motor na levé stran€ podvozku.

Port C — motor pro pohyb, obvykle motor na pravé stran¢ podvozku.

Toto pravidlo neni nijak podminéno, ale vétSinou je uvadéno pti zapojovani vzorovych

programu.
EV3 INTELIGENTNI KOSTKA

EV3 inteligentni kostka je dobfe programovatelnd, predstavuje mozek a srdce robota. Tato
fidici jednotka vysila signaly do vSech pfipojenych Casti a zaroven je napdjena energii z
vlozenych baterii. Kostka je opatfena Sesti podsvicenymi tlacitky a cernobilym displejem.
Kostka mé vestavény reproduktor, USB port, ¢tecku mini SD pamétovych karet, Ctyfi
vstupni a Ctyii vystupni porty. Kostka podporuje komunikaci ptes USB, Bluetooth a Wifi.
Miize byt napajena bateriemi typem AA nebo EV3 nabijeci DC baterii.
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Obr. 7 - inteligentni kostka EV3!"!

Technické parametry:

o ARM 9 procesor, 300 MHz,s Linux opera¢nim systémem,

o 4 vstupni porty a 4 vystupni porty s frekvenci az 1000 vzorkd/s.,
o Interni flash pamét’ 16 MB,

o 64 MB RAM,

o Ctetka microSC — podporuje format SDHC,max. 32 GB,

o Displej 178 x 128 px, ¢ernobily,

o Konektory RJ12,

o High-quality reproduktor,

o MozZnost programovani a zaznamu dat pfimo na kostce.

o Nap4jeni 6 baterii AA

EV3 VELKY SERVOMOTOR

EV3 velky servomotor je vykonnou pohonnou jednotkou, ktery vyuziva zpétnou vazbu
z interniho rotacniho senzoru. Diky vestavénému senzoru umoznuje programovat robota
tak, aby se pohyboval po zvolené trajektorii stejnou rychlosti. Servomotor obsahuje vlastni

y , - 17
pievodovy mechanismus.[*”!
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Obr. 8 - velky servomotor™"

Technické parametry:

o Zpétnd vazba interniho senzoru s presnosti na jeden stupen,
o 160 - 170 otacek/min.,

o Kroutici moment cca 0,2 Nm,

o Mezni zatéz ca 0,4 Nm,

o Auto-ID v EV3 softwaru.
EV3 STREDNI SERVOMOTOR

EV3 stfedni servomotor je vhodny do modell s mensi zatézi, s pozadavkem na vyssi rych-
lost a rychlou odezvu. Motor je opatfen internim rotacnim senzorem, ktery umoziuje jeho

ovladani s ptesnosti jednoho stupné.

Obr. 9 - stiedni servomotort™”

Technické parametry:
o Zpétna vazba interniho senzoru s piesnosti na jeden stupen,

o 240 - 250 otacek/min.,



UTB ve Zliné, Fakulta aplikované informatiky 42

o Kroutici moment cca 0,08 Nm,
o Maximalni zat€z cca 0,12 Nm,

o Auto-ID v EV3 softwaru.

EV3 ULTRAZVUKOVY SENZOR

EV3 ultrazvukovy digitalni senzor generuje svazek zvukovych vin, nacitéd jejich odraz od
vzdalenych objektii a propoctem vzdalenost vycisli. Ultrazvukovy senzor detekuje objekty
a Ceka na pfijem odrazenych vin. Vyrobce uvadi, ze se senzorem je mozné simulovat mo-

nitorovani dopravy nebo dodrzovat vzdalenost mezi vozidly.

Obr. 10 - ultrazvukovy senzor*”
Technické parametry:

o Mgéfeni vzdalenosti o rozsahu 3 — 250 cm,

o Presnost +/- 1 cm,

o Podsviceni sviti pfi vysilani signalu, blika pfi pfijimani signalu,
o Registruje pfijem signalu z jiného ultrazvukového senzoru,

o Auto- ID v EV3 softwaru.

EV3 GYROSKOP

EV3 digitalni gyroskop slouzi k méfeni rotacniho pohybu robota véetné zmén v orientaci
pohybu. Umoziluje zdznam thlu pohybu, udrZeni rovnovazné polohy, zkoumani piisobeni
sily na teéleso a konstrukci redlnych zatizeni jako je segway, navigace sméru, herni ovladac,

atd. Gyroskopicky senzor obsahuje jednoosy gyroskopicky snimac, ktery detekuje rotaci a
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vraci hodnotu reprezentujici pocet stupna za sekundu rotace a v jakém smeéru byla rotace

provedena. Naméiena rotace se mize pohybovat v rozmezi +/- 360° za sekundu.

Obr. 11 - gyroskopicky senzor™”]

Technické parametry:
o Mgfeni thlu s presnosti +/- 3 stupné,
o Vzorkovani 1 kHz,

o Auto- ID v EV3 softwaru.
EV3 SVETELNY A BAREVNY SENZOR

EV3 digitalni svételny a barevny senzor rozliSuje 8 riiznych barev. Tento senzor mize pra-
covat v rezimu svételného senzoru, rozliSujiciho intenzitu svétla. Vyrobce uvadi, Ze senzor
Ize vyuzivat jako senzor tfidici linky, pohybu robota po ¢afe, pfi experimentech s odrazi-

vosti povrchil téles riznych barev.

Obr. 12 - svetelny a barevny senzor™”]

Technické parametry:

o Meéfeni odrazivosti osvétleni,



UTB ve Zliné, Fakulta aplikované informatiky 44

o RozliSeni a detekce osmi barev,

o RozliSeni barevného a C¢ernobilého, rozliSeni mezi modrou, zelenou, zlutou, Cerve-
nou, bilou a hnédou barvou,

o Vzorkovani 1 kHz,

o Auto- ID v EV3 softwaru.

EV3 DOTYKOVY SENZOR

EV3 analogovy dotykovy senzor zajistuje stisk ¢i uvolnéni, diky svému celnimu Cervené-
mu tlacitku. Vyrobce uvadi, ze diky tomuto senzoru lze roboty opatfit startovacimi ¢i stop
tlacitky, dotykovymi ¢idly pro pohyb nebo i simulovat klavesy digitalnich hudebnich na-

stroju ¢i kuchyniskych spotiebici.

Obr. 13 - dotykovy senzor™”

EV3 VODICE

EV3 vodice spojuji komponenty dohromady. Vodi¢e maji konektor RJ12. Velikou vyho-

dou je, Ze jsou kompatibilni i s pfedchozi verzi stavebnice.

Obr. 14 - vodice RJ1217
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3.2 SOFTWARE STAVEBNICE

Programovani v aplikaci je velmi jednoduché, v podstaté se pouze pietahuji ikony do fady
v tak, aby se vytvorili piikazy. EV3 je open-source systém, coz umoziuje vytvaret i pro-
gramovaci jazyky typu C nebo JAVA. Kromé zakladniho softwaru lze pouzit také Lab-
VIEW a RobotC. Software pracuje na platformé PC nebo Mac, nyni 1ze také software po-

uzivat na tabletach a mobilnich telefonech.

Pro stavebnice LEGO Mindstorms existuje celd Skala moznosti programovani. Vybér
vhodného prostiedi a typu jazyka zévisi pouze na jedinci ¢i programatorovi, ktery chce

model naprogramovat. Jsou dostupna tato programovaci prostiedi:

- EV3software

- NXT software

- RoboLab

- LabVIEW

- BricxCC

- RobotC

- LoJOS-NXJ

- Microsoft Robotics Studio
- MATLAB a Simulink

Oproti tomu existuje 1 cela fada programovacich jazyku:

- NXT-G

- NBC

- NXC

- C,C++,C#
- JAVA

- Python

Softwarovy zdznam dat je vyznamnym ndstrojem pro realizaci vyzkumnych tkoll a veé-
deckych experimentti. Sbér dat ze senzorti, jejich zobrazeni, analyza, zpracovani do inter-
aktivnich grafii je velmi snadné. Grafické programovani umoziuje uzivatelim jednoduse
nastavit prahové hodnoty pro senzory tak, aby naptiklad pfi dosazeni nastaveni teploty

vydala kostka vystrazny zvuk. Software EV3 umoziluje v oblasti zdznamu dat:
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1. Zaznam dat
- Piimy zdznam dat pies USB kabel
- Vzdaleny zaznam dat pies Bluetooth a Wi-Fi
- Autonomni zdznam dat pfimo s ulozenim do paméti kostky a prenesenim do soft-
waru
- Rezim osciloskopu — zobrazeni dat ze senzoru ihned po piipojeni
2. Analyza
- Nastroj predikce — tvorba a zdznam predpoklada
o Nepfima timéra
o Exponencialni funkce
o Sinus, kosinus
- Nastroje zakladni analyzy — bodova analyza
- Nastroje pokrocilé analyzy — prostorova analyza
o Primér
o Stied
o  Odchylka
o Filtrovani
- Snadny pievod dat do tabulek
3. Matematické operace
- Reseni s moznosti provadét matematické operace se soubory dat
- Vkladani vzorct
- Od poctu otacek pies rychlost k zrychleni
4. Operace s grafy
- Uskutecnéni udélosti dle nactenych dat

- Nastaveni meznich hodnot experimentu [17]

EV3 software je uzivatelsky velmi jednoduchy a intuitivni k programovani a zdznamu dat.
Prostiedi pochdzi z programovaciho jazyka LabVIEW od National Instruments z USA.
Jedna se o graficky nastroj, pouzivany k méfeni a fizeni, celosvétové hojné vyuzivany
V primyslu, védé a i1 v inzenyrstvi. EV3 software je optimalizovan pro Skolské prostiedi,
vychazi z modernich pozadavkl na Skolsky software. Programovani je zalozeno na princi-
pu ukladani programovacich ikon do fetézce piikazii. Graficky jazyk umoznuje sestavovat
jednoduché programy, rozvijet kompetence uzivateld a piechazet ke slozitéjsim algo-

ritmim. [17]
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Roboty s kostkou EV3 lze programovat i z mobilnich zafizeni s iOS, Android i Windows
Phone, pomoci rozhrani Bluetooth.

3 LEGO MINDSTOR
file Edit Tools Help

I-Y Robot Arm H25%  + B LabVIEW

S 2 gy 4
User Guide Pabrs b SRR T @O Mg

Programming >

Data Logging

—— L™ T W
Data Logging Overview - . S S S S . e - +
b bk bumah b7 miceh bish b®ah whish kT wbh i -

> 5
Content Editor - =
Programming Overview

E - Get introduced to the EV3 Software programming environment.
Teacher

Obr. 15 - ukdzka programovaciho prostiedi
Programovaci prostfedi nabizi tyto hlavni ¢asti:

o Programovaci plocha — informace o rozvrZeni programu,

o Programovaci paleta — stavebni bloky pro program,

o Stranka hardwaru — zde se fidi komunikace s kostkou EV3,
o Editor obsahu — digitalni pfirucka k obsahu softwaru,

o Panel néstroji programovani — zakladni nastroje pro praci s programem. [17]

3.2.1 Zaklady v programovacim prostiedi EV3

V aplikaci EV3 v oblasti Programovaci paleta nalezneme programovaci bloky, které se
pouzivaji k fizeni robota. Proto jim nyni budu vénovat nékolik fadkd, jelikoZ jsou pro nas
programatory velice diilezité. Abychom méli lepsi orientaci pifi programovani, autofi roz-

délili bloky do 6 barev:

1. Akeni blok (zelena barva)
- Ovladani akce programu (programovani motori)

- Nastaveni displeje, zvuki a svétel na EV3 kostce
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Obr. 16 - akcni bloky™"

2. Funkéni blok (oranzova barva)

Ovladani funkci programu (tj. start programu, cykly, ¢ekaci doby, pfepinani

mezi cykly)

Obr. 17 — funkeni bloky™*™

3. Senzorovy blok (zluta barva)

Nastaveni pouzivanych senzorti
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Obr. 18 — senzorové bloky[17]

4. Operacni blok (Cervena barva)

Nastaveni proménnych, konstant, matematické a logické operace
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Obr. 19 — operacni bloky™"

5. Pokrocily blok (tmaveé modré barva)
- Nastaveni piistupti k souborim
- Ptipojeni k bluetooth, hifi

- Obraceni motort a zastaveni programu
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Obr. 20 — pokrocilé bloky!*™

6. Moje bloky (svétla modra barva)

- Sestavovani vlastnich bloku

Obr. 21 - moje bloky

Vyhodou pro zaky Vv tomto sméru programovani je, ze kazdy blok obsahuje obrazky. Coz

na jednu stranu studentlim znaén¢ zjednodusuje praci, ale na druhou stranu se budou Iépe

V programovani orientovat i slabsi Zaci. Tudiz diky tak hezkému grafickému zpracovani

muzeme do vyuky zapojit vS§echny zaky ve tiid¢ bez ohledu na jejich znalosti.

Jak jsem uvedla vySe programovani v softwaru EV3 probiha blokové€, to znamena, Ze se

program sklada z funkénich blokli umisténych na sekvenéni linii urcujici smér toku pro-
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gramu.
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Obr. 22 - bloky umisteny na sekvencni linii

Na obrazku ¢islo 22, je uveden blok, ktery ma za kol nasledujici funkce. Prvni ikona se
Sipkou zduraziuje start. Druha ikona udava zobrazeni obrazu na obrazovce. Tieti ikona
udava robotovi smér, konkrétné uruje, Ze se bude pohybovat motor B a C. Ctvrty blok
udava, ze se robot oto¢i o 75°. Pata ikona udava robotovi vratit se zpét do puvodni polohy.

Sest4 ikona udava, Ze cihla EV3 bude hrat nahrany zvuk az do konce programu.

V programu nemusime pouzivat pouze jeden fadek pro programovani, lze pouzivat i slozi-

t&j$i smycky, tak aby blok pokrac¢oval dale, klidné i do nekonecna.
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Obr. 23 — bloky umisteny na dvou sekvencnich liniich
Jako ptikladem slozit&jsiho bloku muze byt i program pro robota, ktery sttili kulicky. Pro-
gram lze vidét na obrazku cislo 23. Z obrazku vyplyva, Ze na programovani se nemusi pro-

gramovat pouze na jeden fadek, ale 1ze programovat i na vice fadkl se slozitéj$i smyckou.

3.2.2 Zaklady v programovacim prosti‘edi na kostce EV3

LEGO Mindstorms EV3 umozinuje programovani nejenom v softwaru, ale také pfimo na
hardwarové kostce EV3. Kostku Ize ovladat pomoci tlacitek, ktera jsou umisténa pod dis-

plejem.
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Obr. 24 - hlavni menu kostky EV3

Na obrazku ¢islo 24, vidime hlavni menu v kostce EV3.UzZ z obrazku je patrné, ze hlavni
menu je vytvofeno velice jednoduSe na ovladani. Hlavni menu obsahuje Ctyfi zakladni

sloZky, které poté maji své pod slozky. Mezi hlavni slozky patfi:

1. Play demo

2. Vlozit — lze nacist SD kartu
3. Programovani
4

Nastroje

Programovat kostku mtzeme pomoci teti slozky s nazvem programovani, a ¢tvrté pod-
sloZzky Brick Program, tak jak je uvedeno na obrazku ¢islo 23. Thned ndm naskoci plocha,
kde muzeme lehce robota naprogramovat. V Brick Programu jsou na vybér rizné moznosti
obrazkli od senzort az po rychlost. Pro programovani je dalezité znat sestaveného robota a

mit zakladni znalost senzoru.

3 1B+ C ENNWREN
» X .
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— BLU * 5

Obr. 25 - program*”!

Na obrazku cislo 25, mizeme vidét piikaz, ktery urcuje robotovi jeho tkol. Uz dle obrazku
1ze odhadnout, co robot udéla. Prvni ikona se Sipkou zdiraznuje start, druha ikona signali-
zuje nastaveni barevného senzoru, ktery se bude drzet modré barvy, jak z ndzvu vyplyva
"BLU". Ve tfeti ikoné je nastaven servomotor, ktery robotovi urcuje smeér jizdy. Ve Ctvrté

ikoné je nastaven Casovy prostor pro pohyb. Posledni patd ikona s jedni¢kou znamena
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ukonceni fetézce s kolem. Zjednodusené feceno, robot, ktery bude takto naprogramovan,
bude nehybné stat do chvile, dokud k barevnému senzoru nepftilozZime modrou barvu, v té
chvili se robot rozjede za modrou barvou. Timto zplisobem muze modra barva urcovat
robotovi smér jizdy. K leps$i predstavivosti je jednoduchy robot ukazan na obrazku s ¢islem
26.

Obr. 26 - robot™”!

Jak jsem uvedla vyse, barevny senzor rozpoznava az osm barev, proto lze nastavit jakou-

koliv barvu jako vedouci smér.

Programovani v softwaru LEGO Mindstorms nebo na kostce EV3 je opravdu jednoduché a
uz z obrazku lze vy¢ist nebo i odhadnout, co pfikaz ovliviiuje. Proto vyrobce také uvadi, ze
jsou déti uz v desatém véku Zivota schopny naprogramovat robota. Je pravdou, Ze slozitéjsi
sekvenéni linie uz chtéji dokonalou znalost nejenom senzort, ale i fyzickych a matematic-

kych zakladu, které déti vétsinou ziskavaji jiz na zakladnich $kolach, nicméné az na stied-

nich Skolach je vétSina déti schopna ziskané zaklady pfevadét do praxe.
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4 ZARAZENI STAVEBNICE DO VYUKY

Zatazeni konstruk¢ni stavebnice do vyuky zahrnuje aktualni zdkladni dokument Ramcovy
vzdélavaci program pro stfedni odborné Skoly. Do vyuky se zaclenuji v podobé material-
nich didaktickych prostfedki. Je to u¢ebni pomucka, ktera slouzi ke zvySeni nazornosti a
usnadnéni procesu uceni. Piinosem vyuzivani konstruk¢nich stavebnic ve vyuce je vytva-
feni a podpora technické gramotnosti, technického mysleni i rozvoj psychomotorickych a

senzomotorickych dovednosti zaki.!?%

Ve vyuce pracuji se zaky se stavebnici LEGO Mindstorms EV3. Zaci se seznamuji s pied-
lohami a s navodem stavebnice, s jednotlivymi ¢astmi konstrukéni stavebnice a moznosti
jejich uziti. Ze stavebnice mohou zaci sestavovat rizné modely robotl s pohyblivymi
funkcemi. Pohyblivé funkce modeltt umoznuji Zakiim simulaci ¢innosti vybranych tech-

nickych zafizeni a odhaleni principii jejich ¢innosti.
Stavebnice se muze ve vyuce vyuZzit pro:

- teSeni uloh na pohyb v prostoru v readlném prostiedi,

- dalkove ovladana zafizeni,

- méfeni fyzikéalnich hodnot (teplota, vlhkost, vzdalenost,...)
- feSeni hlavolamu (Rubikova kostka, sudoku,...)

- hledani nejkratsi cesty na trase,

- robotickée linky,

- jednoduché stroje.
Stavebnice je vhodna do predméti:

- robotika,

- informacni technologie,

- pfedméty na programovani,

- vypocetni technika,

- védecké a technické predméty,
- zéklady techniky,

- fyzika,

- matematika,

- anglictina.
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Velikou vyhodou je, Ze stavebnice se rozsifuje do nékolika predmétl, proto je vhodna pro
mezipfedmétovou vychovu. Mezipfedmétova vychova propojuje poznatky z rtznych
pfedméti, napomaha vidét veéci v urcitych souvislostech, zapojuje smyslové vnimani zak,

motivuje a aktivizuje zaky.

4.1 VYHODY VYUZITI STAVEBNICE LEGO MINDSTORMS VE
VYUCE

Vyuziti projektové vyuky ma velky vyznam pii vyuce, Zaci se mohou mnohé naucit. Vyu-

ziti v projektové vyuce stavebnice LEGO Mindstorms ma také spoustu vyhod.

Jednou z hlavnich vyhod je psychomotoricky vyvoj, kde se jedna o postupné dosazeni do-
vednosti v oblasti fe¢i, pohybu, socialniho a dusevniho Zivota. Do motoriky fadime i roz-
voj jemné motoriky, kterd hraje hlavni roli pfi praci se stavebnici. Jedna se o pohyb rukou,
uchopovani a manipulace s drobnymi pfedmeéty. Pohyby jsou zajistovany malymi svalo-
vymi skupinami. Rozvoj jemné motoriky zacind uz u miminek pfi uchopeni prvni hracky
do ruky, jeji osahani, pfetaCeni a viibec celkovd manipulace. Nejen, Ze jsou hracky pomoc-
nikem v rozvoji motoriky, ale zaroven déti bavi, rozviji jejich smyslové vnimani a prosto-

rovou predstavivost. [18]

Mezi dalsi vyhody fadime rozvoj technického mysleni u zakt ¢i dospivajicich jedinci.
Technické mysleni je nepostradatelnou soucasti vyuky technickych predméth a didaktiky
pfedméti technického zaméieni. Technické mysleni byva oznacovano jako specificka for-
ma mysleni. Dochazi pfi ném k neustdlému rozvoji. Pomoci techniky mtze ¢lovék ménit
své okoli a to v ném vyvolava touhu, ktera hled4a nebo objevuje ve svém okoli dalsi a dalsi

moznosti zlepSeni. 1]

Zaci ve tfidé mohou diky stavebnici rozvijet i svoji kreativitu. Ze stavebnice je mozné po-
stavit téméi cokoliv. Postaveny model bude vykazovat takové chovani, které mu Zaci na-
programuji. Zaci mohou ze stavebnice sestavit 1 stroj, napiiklad robotické rameno nebo

vyrobni linku. Diky sestaveni stroje mohou zaci 1épe pochopit princip funk¢nosti stroje.

Dalsi velkou vyhodou je, Ze Zaci mohou pii tomto projektu pracovat v tymech, coZ podpo-

ruje jejich tymovou préci i chovani v tymu spoluzak.



UTB ve Zliné, Fakulta aplikované informatiky 55

5 PRAKTICKE VYZKOUSENI STAVEBNICE VE VYUCE SE ZAKY
SS

Stavebnici LEGO Mindstorms EV3 vyzkous$im se zaky stfedni $koly obchodné technické
ve Zling. Tento projekt se bude realizovat v hodinach informatiky ve tfetim ro¢niku se za-

méfenim na technologie informacnich systému.

5.1 Stredni $kola obchodné technicka, s.r. o

Stiedni Skola obchodné technickd, s. r. 0, se nachazi ve Zling, na namésti T. G. Masaryka
1279. Tato stfedni Skola je samostatn¢ pravnim subjektem, jehoz zfizovatelem a majitelem

je Universita Tomase Bati ve Zliné.

5.1.1 Historie Skoly

Stfedni Skola obchodné technickd s.r.o. uziva nazev ode dne 1. 1. 2006. Jedna se o vzdéla-
ly, Stiedniho odborného ucilisté a U¢ilisté Zlin s. r. 0., kterd zahdjila svoji ¢innost od 1. 9.
2001 na zaklad¢ slouceni Soukromé stiedni odborné skoly o. p. s. a Stfedniho ucilisté
obuvnického a Ucilisté Svit, spol. s r. 0. Jako obchodni spole¢nost s pravni subjektivitou
byla zalozena 7. 6. 2000. Zakladatelem spole¢nosti a tudiz i zfizovatelem skoly, byla akci-
ova spolecnost Svit Zlin. Od roku 1991 byla $kola soucasti organizaéni struktury a. s. Svit,
a pred touto dobou byla skola nejvétSim obuvnickym uciliSt€ém v republice spadajicim

organiza¢n¢ do tehdejsiho obuvnického podniku Svit. [21]

V cCervnu 2002 byla v ramci konkurzu a. s. Svit feSena dalsi perspektiva Skoly. Obchodni
podil odkoupila Univerzita TomaSe Bati ve Zlin¢ a stala se tak jedinym spole¢nikem s. 1. 0.
Spolu s majetkovym vlastnictvim pfesla na Univerzitu Tomase Bati i role zfizovatele sko-
ly.

Tradice Skoly sahaji vSak jesté hloubéji do minulosti. JiZ v roce 1925 firma Bat’a zahgjila
firemni vyuku budoucich kvalifikovanych délniku, nizsich fidicich pracovniku a také ob-

chodnich zéstupcii ¢i budoucich manaZerti pozdéji nazvanou Bat'ova Skola prace. [21]

Skola ma statut Skoly soukromé. Realizuje obory studia ukoncené maturitni zkouskou,
zavérenou zkouskou s vyuénim listem, nabizi i formu dalkového studia. V ramci celozi-

votniho vzdélani organizuje Skola fadu aktivit jako rekvalifikani kurzy, kurzy profesni
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ptipravy nebo kratkodoba Skoleni. Je autorizovanou osobou pro dil¢i kvalifikace v oblasti

obchodu, obuvnictvi, stavebnictvi a strojirenstvi.

V roce 2009 byl skole udélen Certifikat International Education Society, ktery potvrzuje
kvalitu vzdélavani. V roce 2011 obdrzela Skola Certifikat kvality na mezinarodni konfe-

renci organizované SdruZenim soukromych $kol Cech, Moravy a Slezska. [21]

5.1.2 Prinos projektu pro stiedni §kolu

Prvni velikou vyhodou ¢i plusem pro Stifedni $kolu obchodné technickou je, ze se projek-
tova vyuka pomoci stavebnice LEGO Mindstorms EV3 na dané $kole v minulosti jesté
neuskuteénila. Zaci této $koly budou mit poprvé mozZnost setkat se s touto stavebnici a vy-

tvaret vlastni projekty.

Ptinosem pro stfedni Skolu mulze byt i skuteCnost, Ze se stavebnice ve Zlinském kraji
Vv projektové vyuce mnoho nepouzivaji. Jen nékolik malo stfednich $kol ma tuhle stavebni-
ci k dispozici pro zaky. Proto mize stfedni $kola tuto skutecnost vyuzit pro ziskavani no-
vych zakl. Kazdy zak, ktery dokon¢i zékladni vzdelani, se rozhoduje kam dal. Diky sta-
vebnici mohou byt novi Zaci motivovani k nastupu na tuhle stfedni Skolu. Na Skole probi-
haji v uréitych intervalech dny otevienych dveii pro vefejnost. Skola mize nejlepsi roboty

vystavit ¢i ptimo predvést praktickou ukazku potencialnim zaktim Skoly.

Na dané stiedni Skole probihaji hodiny programovani v jazyku C uZ né€kolik let. Nyni maji
Zaci moznost naulit se programovat Vv riznych jazycich a i v riznych prostedich, které
software stavebnice nabizi. Konkrétni programovaci jazyky jsou uvedeny v kapitole ¢islo
3.2 s nazvem software stavebnice. Nejenom, ze se Zaci nauci programovat, ale také upevni

své technické mysleni a motoriku.

Dal8im pfinosem muze byt i fakt, Ze tato stavebnice spojuje 1 mezipiedmétovou vyuku. To
znamena, ze stavebnice nemusi byt pouzita pouze ve vyuce informatiky nebo programova-
ni. Stavebnici Ize pouzit i ve vyuce matematiky, fyziky, ale také naptiklad 1 ve vyuce ang-
lictiny. Diky moznostem této stavebnice, si nasla své misto na Skoldch s mnohocetnym

uplatnénim.
V Ceské Republice probihaji i soutéZe o nejlepsiho robota, &i nejlépe naprogramovaného
robota. To lze zafadit mezi vyhody pro $kolu, jelikoz Skola muze své zaky zapojit do sou-

téze a hrat o cenné vyhry.
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5.2 Priprava navrhu projektu
Nez se ucitel pusti do realizace projektové vyuky, je nezbytné vynalozit ¢as na piipravu.

Jako prvni krok pfi pfipravé navrhu projektu jsem fesila, jak dany projekt profinancovat,
neboli jak zafidit nelevné pomucky na zrealizovani projektu. Jednu sadu LEGA Mind-
storms EV3 zaptj¢i Univerzita Tomase Bati ve Zlin€ a druhou sadu zakoupi Stfedni Skola
obchodné technickd ve Zling, coz schvalila Skolni rada pfi zasedani v mésici kvétnu 2014.
Dalsim dulezitym ukolem bylo vybrat tfidu, kterd bude uvolnénd z klasické vyuky
Z ptedmétu vypocetni technika a bude se moci v danych hodinach vénovat mému projektu.
Po schvaleni téchto kroki od vyuéujiciho daného ptedmétu az po schvaleni celé akce fedi-
telkou stfedni Skoly obchodné technické, jsem se pustila do pfiprav na navrh projektu pro
zaky.

Pro jednodussi pfedstavivost a orientaci v textu jsem navrh na piipravu projektu vlozila do
tabulky ¢islo jedna. Ve své podstat¢ mé tato tabulka vede krok po kroku a napoméha

k tomu, aby uéitel neopomnél nékterou z podstatnych véci.

Projekt nese ndzev Projektové vyucovani pomoci stavebnice LEGO Mindstorms EV3. Jak
jsem uvedla vySe, projekt bude realizovan na stfedni Skole obchodné technické ve Zliné,

Konkrétné se tfetim ro¢nikem zabyvajicim se oborem Technické a informacni sluzby.

Projekt bude probihat pouze ve Skole v hodinach informatiky, kde Zaci budou pracovat
v tymech. Zaci si nebudou moci brat pomiicky z vyuky do doméciho prostiedi. Ve musi

zustat na pudé Skoly po dobu pribéhu projektu.

V pribéhu projektu je také dileZzité, aby si Zaci pfinesli vlastni pomiicky, jimiZ jsou po-
znamkové bloky a fotoaparat. Fotoaparat staci pouze v telefonu, tudiz pfedpokladam, Ze se
najde nékolik zakl v jedné skupin€, co mohou sviij telefon vyuzit na vytvoreni fotografii
z projektu, ze kterych nasledné vytvoii zaci prezentaci, kterou budou prezentovat pied

ostatnimi zéky ve tfide.
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Priprava navrhu projektu

Nazev projektu:

Projektové vyucovani pomoci stavebnice LEGO Mindstorms EV3

Autor:

Ing. Jana Kadlecikova, (praktikant, vyucujici pfedmétu)

Realizace:

Stiedni $kola obchodné technicka ve Zling
3.ro¢nik ( obor TIS), tiida TIS 3.A

Typ projektu:

Podle navrhovatele:

Podle tcelu: problémovy, smétujici k ziskani dovednosti

Podle informac¢nich zdroji: kombinovany (informace si zajisti zak, materialy
poskytne ucitel)

Podle délky: dlouhodoby (3 tydny)

Podle prostiedi: skolni (u¢ebna informatiky)

Podle poctu ziicastnénych: mnohoclenna skupina (tym)

Podle organizace:

Smysl projektu:

Sestavit funk¢éniho robota, ktery bude reagovat na stanovené ptikazy

Vystup:

Sestavit funk¢éniho robota

Naprogramovat chovani robota

Piedpokladané cile:

Kognitivni (poznavaci), Zdk :

vytvofit fungujiciho robota, ktery bude reagovat na ptikazy
Afektivni (postojové), Zak:

provedeni hodnoceni vysledki své prace

Psychomotorické (vycvikové), zdk:

sestaveni funk¢niho modelu - robota

Socialni (komunikacni), Zak:

spolupracuje pfi praci ve skupiné

komunikace s konzultantem (zadavatelem projektu)

Piedpokladané ¢innosti:

Sbér informaci

Vytvoteni piedpokladl pro fungujici model
Sestaveni fungujiciho modelu

Zaveéretna prace, prezentace

Organizace:

Pouze ve skole, specialni u¢ebna
Z4ci budou pracovat v tymech

Piedpokladané vyukové me-
tody:

Metody slovni - rozhovor, prednaska,

Brainstorming

Metody praktické - grafické ¢innosti, praktické innosti
Metody feseni problému

Piedpoklidané pomicky:

Sada stavebnice LEGO Mindstorms EV3 2x, poznamkovy sesit, fotoaparat,
Funkéni pocitaé

Zpisob prezentace projektu:

Prezentace pro zéky ve skuping, prezentace pro zaky z ostatnich tfid

Zpiisob hodnoceni:

V ramci skupiny - spole¢né hodnoceni vytvorené¢ dokumentace
Ucitel - hodnoceni vytvotfené dokumentace, hodnoceni prace zaki ve skupiné

Tab. 2 - priprava navrhu projektu
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Nyni jsem vytvoftila technickou ¢ast, jak bude projekt probihat. Nez se pustim do realizace

projektu, je dilezité se zamé&fit na piipravu zaku na projekt.

5.2.1 Ptiprava zaki na projekt

Nejprve, nez zaky za¢nu seznamovat s projektem, je rozdélim do skupin, ve kterych budou

pracovat.

Ptepokladam, ze vétSina zaki ve tiid¢ se neméla moznost se stavebnici LEGO Mindstorms
EV3 jesté sezndmit. Proto prvni vyucovaci jednotku budeme vénovat informacim o sta-
vebnici LEGO Mindstorms EV3. Zaci budou sezndmeni se stavebnici jak teoreticky, tak
pfimo i1 prakticky. Teoreticka ¢ast bude prezentovana pomoci prichystané prezentace
V powerpointu, aby zaci dobie vidéli dle obrazkt, o ¢em budeme mluvit. Pti blizsi specifi-
kaci hardwarovych ¢asti, budou Zéci ve stavebnici vybirat probirané senzory a zaroven se
s nimi seznamovat. Pfi sestavovani robota, zaci musi projevit prostorovou piedstavivost a
manudlni zru¢nost. Vzhledem k tomu, ze se vybrana skola zabyva IT technologiemi, bude
strukce, zaci by méli mit zaklady z fyziky a zaklady ptikazd z programovani, aby nepfi-

chazeli na feseni ,,pokus-omyl*.

Po seznameni se stavebnici budou mit Zaci za kol vybrat si robota, kterého sestavi. Pro
testovani této projektové vyuky, jsem si pro Zaky pfedem pfipravila nékolik robotd 1
s navodem na programovani a sestaveni robota. Zaci si bud’ mohou vybrat z predpiiprave-
né nabidky robotli, nebo mohou i sami projevit moznost kreativity a sestavit vlastniho ro-

bota.

Mezi dalsi dilezité prvky fadime motivaci zakt. Aby zaci méli spravnou motivaci na reali-
zaci projektu, pfipravila jsem si pro né motivacni videa, kde jsou ukazky robotl. Zaci se
nesmi projektu bat, mé zameéteni je, aby zaci citili, Ze si hraji a zdroven se u¢i novym zna-

lostem.

Dalsi velkou motivaci i cilem bude fakt, ze vynalozené usili a praci na projektu budou zaci
prezentovat pied ostatnimi zéky Skoly a hlavné pfed pani feditelkou Skoly. Prepokladam,
ze se zéci dockaji uspechu a uznani od ostatnich spoluzaka, ktefi nemé€li moznost se na

projektu U€astnit.
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5.2.2 Cile projektu

Cilem pro zaky bude sestaveni funk¢niho modelu robota a naprogramovat jej tak, aby ro-
bot reagoval na dané ptikazy. Tento cil fadime do kognitivniho cile neboli poznavaciho
cile. Do psychomotorického cile pak fadime sestaveni funkéniho modelu robota. Do afek-
tivniho cile mizeme zatadit provedeni hodnoceni vysledkl prace, na které zék pracoval.
Dalsim dilezitym cilem je cil socialni neboli komunikacni, zde je dulezité, Zze se zak uci
pracovat ve skuping.

Cilem pro uditele bude seznamit zaky se stavebnici, nauceni zakladli programovani a nau-

¢it zaky pracovat pomoci projektové vyuky.

Jakmile Zaci sestavi funkéni model robota, budou vypracovavat opét ve skupiné seminarni
prace neboli jejich projekt. Cilem pro zaky bude vytvofit prezentaci o jejich vynalozené
praci pomoci fotodokumentace a videa. Nasledn¢ zaci budou prezentovat své prace pred

ostatnimi zéky skoly.

5.3 Navrh pracovnich listi

Abych i ja svym zaklim usnadnila praci, pfipravila jsem né&kolik stavebnich a programova-
cich navodd na n&které modely robotii. Zaci si mohou vybrat z dané nabidky a sestavit

jednoho z robot.

Jelikoz mam ve tfid¢ hlavné chlapce a také dvé divky, rozhodla jsem se, ze zakiim vytvo-

fim navrh na dva modely strojii a dva modely zvifat.

Ke kazdému navrhu robota, budou mit Zéci k dispozici ndvod na sestaveni robota. Navod
bude v elektronické podob¢ ve formatu PDF, coz ma pro nas vyhodu, jelikoz tento format

muZeme oteviit nejenom na pocitacich, ale i1 na chytrych telefonech ¢i tabletu.

Z divodu, ze budeme mit na tento projekt k dispozici pouze 2 stavebnice, navrhnu pouze
ty roboty, které budou moci Zaci sestavit z daného typu stavebnice. Jelikoz se zaci neméli
moznost jesté se stavebnici seznamit, vyberu jednoduché modely, jak na sestaveni, tak i na
programovani. Proto také budeme v rdmci tohoto projektu vyuzivat pro programovani

aplikace Mindstorms EV3.
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5.3.1 Model - robotické rameno

Robotické rameno, ma tu vyhodu, Ze zaci si mohou pii sestavovani tohoto modelu predsta-
vit, jak robotické rameno funguje. Robot slouzi pro ptendSeni prostifedkii z jednoho mista
na druhé. Diky tomuto modelu se zaci seznami s moznostmi senzoriky a robotiky ve vyro-

bé, déle se seznami s moznostmi konstrukce strojniho zafizeni a programovani.

V poslednich letech jsou robotickd ramena velmi vyuzivana ve strojirenstvi a strojni vyro-
be, dalezitou informaci také je, ze jsou roboticka ramena stale ve vyvinu. Robotické rame-
no nemusi slouzit pouze K pfenaSeni velkych bfemen, ale mize slouzit ve vyrobé
k pfenaseni malych dile¢kd. Kdy takovy robot zdarné zastoupi 1 az 2 zaméstnance, ktefi by

byli nuceni zajistit nimravou praci.

Obr. 27 — model-robotické rameno™!

Casti stavebnice
Pro tento model jsou klicové tyto ¢asti stavebnice:

1. Ridici jednotka EV3
2. Dotykovy senzor
3. 2x Velky servomotor

4. 1x Stiedni servomotor
Motor A (€¢imZ je velky servomotor) — fesi otaceni celého ramene o 180°
Motor B (¢imz je velky servomotor) — fesi zdvihdni ramena nahoru a doli

Motor C (¢imZ je stfedni servomotor) — fesi pohyb robotické ruky, ktera je umisténa na

vrcholu robotického ramena

Dotykovy senzor — fesi nalezeni a uchopeni predmétu
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Navrh principu algoritmu
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Obr. 28 — blokové schéma programu - robotické rameno
Vlastni algoritmus je jednoduchy, a miizeme jej vidét na obrazku ¢islo 28. Popis ¢asti algo-

ritmu zni nasledovné:

1. Start programu,

2. Nastaveni dotykového senzoru,

3. Pomoci nastaveni servomotoru zajistime pohyb ramene (doprava, doleva, nahoru,
dolu),

Uchopeni pfedmétu,

Preneseni pfedmétu na jiné misto,

PoloZeni predmétu,

Vréceni ramene do piivodniho stavu,

© N o g &

Opakovani cyklu, dle mnozstvi pfedmétd, které chceme presunout z jednoho mista

na druhé.

Alternativni FeSeni - Glohy

1. Naprogramuj, aby robotické rameno preneslo dvé bremena Zjednoho mista na
druhé

2. Naprogramuj, aby robotické rameno preneslo dvé bremena 7 jednoho mista na
druhé a ihned nazpeét.

3. Naprogramuj, aby robotické rameno zvedlo bremeno, vyneslo jej nahoru a drzelo

Jjej ve vysce 10 sekund a poté jej sundalo a ulozZilo opét na stejné misto.
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5.3.2 Model -tank

Z4ci si také mohou u tohoto modelu piedstavit, jak tank funguje. Je sice pravdou, Ze tank
lem u tohoto modelu je, ze Zaci musi spravné naprogramovat oba motory. JelikoZ se jedna

o0 vozidlo, je dilezité, aby se oba motory pohybovaly stejnou rychlosti a stejnym smérem.

Ztizenou situaci u tohoto modelu je, Ze k sestaveni jsou zapotiebi dvé stavebnice. Jedna
zékladni a druha doplnkova. Zajimavou tlohou miize byt zadani, kde zaci budou mit za

ukol sestavit model tanku pouze z jedné stavebnice.

Obr. 29 — model - tank[*"

Casti stavebnice
Pro tento model jsou kliCové tyto Casti stavebnice:

1. Ridici jednotka EV3
2. Dotykovy senzor

3. 2x Velky servomotor
4

Barevny senzor
Motor B (¢imz je velky servomotor) - fesi ota€eni pravého kola
Motor D (¢imZ je velky servomotor) - fesi otaCeni levého kola
Dotykovy senzor — fesi nalezeni predmétu

Barevny senzor - pomoci senzoru rozezna barvy
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Navrh principu algoritmu

Zé4ci maji za kol sestavit slalom. Misto kuZelti pouZijeme ruli¢ky od toaletniho papiru.
Ruli¢ky jsou od sebe poskladany vzdalenostné 50 cm. Ukolem je, naprogramovat tank ta-

kovym zptisobem, aby se vyhnul rulickam a zaroven ani jednu neshodil.
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Obr. 30 — blokové schéma programu — tank
Princip algoritmu je pomérné€ jednoduchy. Popis ¢asti algoritmu zni nasledovné:

Start programu,

Nastaveni servomotoru B a D,

Casové nastaveni servomotortl a jejich rychlosti,
Nastaveni pravého servomotoru,

Nastaveni levého servomotoru,

2 e o

Opakovani cyklu (nastaveni dle zadani ucitele).

Zakladni a nejdulezitjsi ¢ast algoritmu je uvedena v blokovém schématu na obrazku cislo

30.

Alternativni FeSeni - ulohy

1. Naprogramuj tank tak, aby byl schopen pohybu dopredu a dozadu.
2. Naprogramuj tank tak, aby se na vytvorené cerné lince zastavil
3. Naprogramuj tank tak, aby se na vytvorené cerné lince zastavil, otocil a jel na-

zpet
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5.3.3 Model - pes

Tento typ modelu se spise fadi do odleh&ujicich Gloh. Zaci si mohou sestavit pejska, ktery

nejenom muze Sté€kat, ale také donese panickovi hracku a tieba si i na povel sedne.

Pes se bude pohybovat pomoci kolecek, ¢imz budeme simulovat chtizi psa. Na zddech mo-
delu bude piipevnén dotykovy senzor, ktery pti detekovani doteku bude mit uréitou funkci.
Realnym ptikladem mutze byt, kdyz pohladite psa po zadech, lehce zavrni. Coz mizeme

simulovat i u naseho modelu.

Obr. 31 — model - pest*”

Casti stavebnice
Pro tento model jsou klicové tyto asti stavebnice:

. Ridici jednotka EV3

5

6. Dotykovy senzor

7. 2x Velky servomotor
8

Barevny senzor
Motor A (¢imz je velky servomotor) — fidi pohyb modelu, doptedu, dozadu, otaceni se

Motor B (¢imz je velky servomotor) — fidi pohyb zadnich nohou, coz umoziiuje psovi sed-

nout.

Barevny senzor — pomoci senzoru rozezna barvy
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Dotykovy senzor — detekce dotyku
Navrh principu algoritmu

Algoritmus mtze mit n¢kolik podob a riznych napadd ze strany programatora. Pro pied-
stavu, jak model psa miize fungovat, je zobrazeno na obrazku &islo 32. Zaci maji za ukol
naprogramovat model psa takovym zpusobem, aby vlastnosti modelu byly charakteristické

realnému zvifeti.
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Obr.32 - blokové schéma programu — pes
Popis casti algoritmu zni nasledovné:

Start programu,

Pes si sedne,

Na fidici jednotce se zobrazi oci psa,

Pes usne a zavie oc¢i, z tidici kostky uslySime chréapot,

Pes zaSteka, zavrni nebo zvedne nozicku pii dotyku ruky na dotykovy senzor,

Pti podani kosti psovi, pes zacne kosticku pozirat (se zacne kostickou krmit)

N o g s~ w D Pe

Algoritmus se stale opakuje do ukonceni programu programatorem.

Algoritmus jako takovy je pomérné jednoduchy. Pomoci operacnich bloki jsem nastavila
nahodné reakce psa na dotykovy senzor. Pomoci funkénich blokt jsem nastavila opakovani

algoritmu.
Alternativni FeSeni - Glohy

1. Naprogramuj, aby pes poposel o 20 cm dopredu a oc¢ima pomoci ridici jednotky se
dival pred sebe.
2. Naprogramuj, aby pes nasel hracku a sednul si, aby sedel na misté po dobu 30

sekund.
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3. Naprogramuj, aby pes vydavat stekot ve chvili, kdy si sedne.

5.3.4 Model - slon

[ 24

Model slona je ze vSech uvedenych modeld nejnaro¢néjsi. Vhodny pro kreativni a badatel-
ské zaky. Naroc¢nost je hlavné v tom, ze chceme simulovat chiizi, coz uz samo o sob¢ je
naroc¢né. Dalsi naro€nou fazi bude simulace zveddni chobotu. Na sestaveni tohoto modelu
jsou zapotiebi dvé stavebnice LEGO Mindstorms EV3. Zajimavou ulohou miize byt zada-
ni, kde zaci budou mit za kol sestavit model slona pouze z jedné stavebnice. V tomto pii-

padé mize vzniknout zajimavé vyfeseni situace.

Obr. 33 — model - slon™]

Casti stavebnice
Pro tento model jsou klicové tyto ¢asti stavebnice:

Ridici jednotka EV3
Dotykovy senzor
2x Velky servomotor

1x Stfedni servomotor

a > w N e

Barevny senzor

Motor A (¢imz je velky servomotor) — fes$i pohyb ptfednich nohou
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Motor B (¢imz je velky servomotor) — fesi pohyb zadnich nohou
Motor C (¢imz je stfedni servomotor) — fesi pohyb chobotu (zvedéani nahoru a dolit)
Dotykovy senzor — fesi nalezeni a uchopeni piedmétu

Barevny senzor — pomoci senzoru rozezna barvy

Navrh principu algoritmu
Z4ci maji za ukol naprogramovat model slona tak, aby jeho vlastnosti byly charakteristické
realnému zvifeti.
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Obr. 34 - blokové schéma programu — slon
Popis ¢asti algoritmu zni nésledovné:

Start programu,

Nastaveni servomotort — pohyb modelu,
Nalezeni predmétu,

Uchopeni pfedmétu,

Polozeni pfedmétu,

Vydani zvuku slona,

N o o a ~ w e

Okapovani cyklu.

Alternativni FeSeni - Glohy

1. Naprogramuj, aby slon nasel lezici predmeét a zvedl jej.
2. Naprogramuj, aby slon nasel lezici predmet, zvedl jej, a odnesl na jiné misto.
3. Naprogramuj, aby slon nasel lezici predmét, zved| jej, odnesl na jiné misto a vydal

hlas slona ve chvili, kdy predmeét opét polozi na zem.
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5.4 Realizace projektu

Projekt byl zadan zakim tfetiho rocniku oboru Technické a informacni sluzby se zaméte-
nim na informacni technologie v rdmci predmétu vypocetni technika. Tento predmét je
vyucovan 3 hodiny tydné, z toho jedna hodina je teoreticka a dvé hodiny jsou prakticka
cviceni. Z divodu malych uceben, jsou zaci rozdé€leni do dvou tfid, kdy jedna tiida obsahu-
je 12 volnych mist, tudiz v jedné tfidé mize byt 12 zakl. CviCeni probiha ve specialnich
ucebndch s pocitaci. Osnova predmétu umoziuje zarazovat do vyuky projekty neboli pro-

jektovou metodu vyucovani.

Z divodu mensiho poctu pomiicek bude projekt realizovan pouze se dvéma stavebnicemi.
Proto na jednu stavebnici bude max. 6 zaku. Z divodu vétsiho poctu zaku (12) ve skuping,
dostali zaci vice tkolt. Aby se opravdu zapojili vSichni Zaci ve skupiné, navrhla jsem kaz-
dému jeho funkci. Funkce nesou nazev stavitel, zapisovatel, fotograf, programator, kontro-
lor. Rozd¢€leni ukoli nebylo v planovaci ¢asti, nicméné pii zjisténi, ze se né€kolik zaki ve
skuping tzv. ,,veze s davem®, jsem usoudila, ze bude lepsi, kdyz zapojime vSechny zaky do

prace. Struc¢né rozde¢leni tkoltl zni nasledovné.

Stavitel ma za kol postavit danou konstrukci robota. Stavitel bud’ postavi robota dle pie-
dem stanoveného navodu, nebo si mize sam vytvofit vlastniho robota dle napaditosti. Sta-
vitel musi také informovat zapisovatele, programatora, fotografa a kontrolora o jeho kro-
cich. Z diivodu néarocnosti pro stavitele, jsem usoudila, Ze budou dva zaci ve skupiné, kteti

budou stavét robota.

Zapisovatel ma za kol zapsat kazdy krok, ktery se ve skupin¢ udé¢lal. Zapisovatel ma zod-

povédnost za vytvofenou a odevzdanou dokumentaci uciteli.

Fotograf ma za ukol dokumentovat celou akci projektu ve své skupiné. Fotograf musi byt
stale ve stavu déni, aby sam védél, kdy a co ma fotografovat. Ukolem fotografa bude i na-
tocit kratké video, kde bude vidét, co jejich robot umi vykonat. Nasledné fotografie musi
predat na kontrolu kontrolorovi a také musi predat fotografie zapisovateli, aby je vlozil do

dokumentace.

Programator mé za tkol naprogramovat sestavené¢ho robota. Aby programator védél, jak
daného robota naprogramovat, musi byt v neustalém kontaktu se stavitelem, aby znal po-

staveného robota.
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Kontrolor ma za kol kontrolovat cely projekt za cely svij tym. Zda dobie stavitel postavil
daného robota, zda programator naprogramoval robota a zda se dal robot do pohybu dle
stanovisek, zda fotograf ma zdokumentovanou jejich praci, zda zapisovatel mé vse zapsa-

no. Kontrolor bude také prezentovat odvedenou praci za svij tym.

Ukoly pro zaky byly rozdéleny tak, aby kazdy zak se musel zapojit do projektu. Dle nazvu
vyplyva, ze kazdy se zaki musi mit piehled o tom, co se v jejich skupiné odehrava.

Pted realizaci projektu jsem si vytvotila pomocnou tabulku s ¢islem tfi, tak jako pfi ptipra-
v¢. Tabulka udava informace, jak bude realizace projektu probihat a ¢eho se drzet pii reali-

Zacl.
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Realizace projektu

Nazev projektu: Projektové vyucovani pomoci stavebnice LEGO Mindstorms EV3
Seznameni se, se stavebnici LEGO Mindstorms EV3
Zadani projektu: Sestaveni libovolného robota dle navodu

Naprogramovani robota dle ndvodu + navrh vlastniho programovani

Sestaveny robot

Skupinova prace - projekt
Vystup projektu: L
Prezentace vynalozené prace

Klicové znalosti a dovednosti

Zakladni znalosti programovani

Tvorba fungujiciho robota

Prace s internetem

. Préace s pomiickami

Rozbor projektu: ,
proJ Prace v softwaru EV3

Informacni zdroje

Navod, informace od ucitele, internet

Celkem 8 vyucovacich hodin (4 tydny)
1. den (2 vyucovaci hodiny)
Zadani projektu; rozdéleni tymil; seznameni se ze stavebnici

2. den (2 vyucovaci hodiny)

Prace v tymech - sestavovani robota
Programovani

Casové rozvrieni projektu:
3. den (2 vyucovaci hodiny)
Pokracovéani v programovani
Ptiprava zavére¢né prace

4. den (2 vyucovaci hodiny)
Prezentace z&veérecné prace

Informacni zdroje: Kombinované: materialy zajisti ucitel, informace si zajisti zak
Podminky a zpiisob
hodnoceni: Sestaveni a naprogramovani robota

Prezentace pro zaky
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Datum zadani:

Datum ukondeni:

Tab. 3 — realizace projektu

Z dvodu nérocnosti projektu, jsem rozvrhla ¢asovy harmonogram do 4 tydnt. Kdy jsme

V kazdém tydnu méli se zaky 2 vyucovaci jednotky po sob¢ jdouci.

Prvni tyden jsme se vénovali sezndmeni se s projektem. Prvni den jsem rozdélila do néko-
lika sektord. V prvnim sektoru jsem zadky pomoci power pointové prezentace seznamila jak
S projektem, tak i se stavebnici samotnou. Prvni ¢ast hodiny jsme vénovali projektu samot-
nému, kdy zakiim byly sd€leny informace, cile a poZzadavky na projekt. V této ¢asti byli
zaci rozdéleni do skupin, ve kterych mé&li pracovat. Pro zlepSeni atmosféry si kazda skupi-
na m¢la za ukol vymyslet sviij nazev. Tento kol byl pro mne jako pro ucitele prvnim kro-
kem, kdy jsem méla moznost vidét, jak spolu zaci dovedou ve skupiné komunikovat. Dru-
hym krokem, bylo rozdéleni funkci ve skupiné. Také dilezity ukol pro pozorovani komu-
nika¢nich dovednosti a postoju zakt ve skuping. V druhém sektoru jsme si nazorné ukazali
kazdou soucast hardwarového vybaveni a pln€ jsme si i soucésti popsali. Ve tfetim sektoru
méli Zaci moznost vybrat si robota, kterého sestavi ve svém projektu. Pti vybéru robota, si
zaci méli i sami rozhodnout, co robot bude umét a co ne. Pro leps$i predstavivost, zaci méli

za kol sestavit jednoduchou pracovni tabulku pted realizaci projektu.

Nazev skupiny:

1. Stavitel 1.
2. Stavitel 2.
Jména 74k v pracovni skupiné a rozdg- | 3. Programator 3.
leni funkei: 4. Zapisovatel 4.
5. Fotograf 5.

6. Kontrolor 6.

Nazev robota:

Funkce robota:

Pouzité senzory:
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K ¢emu robot slouzi:

Tab. 4 — priklad pracovni tabulky Zdki

Druhy tyden se zaci pustili do sestavovani robotti dle svych pracovnich pozic. Opét jsem i
tento den rozd¢lila do sektort, kdy v prvni ¢asti Zaci sestavovali robota dle navodu a
V druh¢ ¢asti programovali. Z divodu rozdilné rychlosti v plnéni ukoli obou skupin jsem

nechala zakim vice ¢asu na sestavovani robota.

Tteti tyden jsme se vénovali opét programovani, kdy zaci méli navic vymyslet dalsi funkci,
kterou jejich robot bude vykondvat. Dle planu méli zaci vypracovdvat semindrni préci.
Nicméné diky ¢asové ztraté pii sestavovani modelu a nefunkénosti nékterych casti pii pro-
gramovani jsem byla nucena upustit od seminarnich praci a zaci pouze prezentovali svého

postaveného robota pred ostatnimi zaky.

V pribéhu projektu ve skupinach dochazelo ke komplikacim, coz vedlo k zamysleni zakt

ve skupiné€ a pomoci svych znalosti byli nuceni problém vyfesit.

5.5 Prezentace projektu

Na prezentaci projektu jsme se zaky méli vyhrazeny 4. tyden, nicméné kvili ¢asové ztraté
a velikonoc¢nich prazdnin jsem byla nucena projekt urychlit a prezentaci projektu zapocat
ve tietim tydnu prace. Se zaky jsme si na prezentaci vyc€lenili jednu vyucovaci jednotku.
Jelikoz byly pouze dvé skupiny zaki, byla prezentace pomérné rychla. Jak jsem uvedla
vyse, kviili ¢asové ztraté jsem upustila i od pisemného zpracovani seminarni prace. Zaci
pii prezentaci svého sestaveného modelu méli za ukol:

1) Seznamit ostatni spoluzaky se sestavenym modelem,

2) Sdgélit jaké senzory jejich model obsahuje a jaka je jejich funkénost,

3) Predvést funkénost modelu.
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5.6 Hodnoceni projektu

Hodnoceni celého projektu shrnu do nékolika vét. Budu se snazit rozdélit hodnoceni na
vyhody a nevyhody. Mezi vyhody neboli kladné stranky miizu zatadit skute¢nost, ze pro-
jekt jako takovy se realizoval pomérné dobie. Ve tfid¢ jsem dle planu méla 10 zaki, coz
tvofilo osm chlapci a dvé divky. Tyto Zaky jsem m¢éla jako praktikantka na dané Skole,
tudiz jsem méla moZnost Zaky poznat z minulych setkdni. U chlapcii jsem pozorovala vétsi

nadseni pro praci s legem nez u divek. Nicméné i1 divky se statn¢ zapojovaly do prace.

Projekt jsme realizovali dle stanoveného planu. Se zaky jsme méli k dispozici pouze dvé
vyucovaci jednotky za jeden tyden, proto jsem byla nucena projekt protahnout do tfech
tydnd. V prvnim tydnu jsem Zaky seznamila s projektem a se stavebnici samotnou. JelikoZz
zéaci nemé&li moznost se stavebnici jeSté pracovat, museli jsme si ukazat a popsat funkci
senzortl, které stavebnice obsahovala. Druhy tyden jsme vénovali stavbé modelu a progra-
movani. Tteti tyden jsme dod¢lavali praci na programovani a posledni hodinu jsme pojali
jako predvadéci a Zaci prezentovali funkénost svého modelu pfed ostatnimi Zdky. Plivodné
jsem chtéla, aby Zaci vypracovali projekt, na ¢em pracovali, ¢eho dosahli, atd.., nicméné
V ramci ¢asové ztraty pii stavbé, jsem své plany piehodnotila a upustila jsem od pisemného

zpracovani projektu.

Pfi realizaci jsem zaky rozdé€lila do dvou skupin, kdy kazda ze skupin méla k dispozici
jednu sadu LEGA. Mezi nevyhody mohu zaradit fakt, ze jsme mé¢li k dispozici pouze dvé
stavebnice, proto jsem zaky musela rozdélit rovnomérné. V zavéru vyslo 5 zaki na jednu
stavebnici, coz do budoucna moc nedoporucuji, protoze poté vznika situace, kdy se ne
vSichni Zaci zapoji do prace. JelikoZ jsem s tim pocitala, pfipravila jsem pro Zaky tkoly,
tak, aby kazdy z nich mél urcitou funkci. Konkrétni popis funkci je popsan v kapitole 5.4

s nazvem Realizace projektu.

Z pohledu zéka, mohu fici, Ze je realizace tohoto projektu bavila, Zaci nadSen¢ stavéli
s LEGA dané modely a také se s nadSenim zajimali, jak dané¢ho robota rozpohybovat nebo-

li naprogramovat. Proto soudim, Ze vyuka byla pro zdky zajimava a kreativni. Myslim si,
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ze kdyby zaci vice méli moznost vyuzivat tyto stavebnice pii hodinach naptiklad progra-

movani, mohly by se dostavit lepsi vysledky v kognitivni oblasti i ze stran slabsich zaki.

Pti realizaci projektu jsem sledovala kladné vlivy ptisobici na zaky. Prace v tymu byla ze
zacatku znacnym problémem, nékteti zaci byly aktivnéjsi, neékteti nikoliv. Po rozdani da-
nych ukold jsem mohla sledovat, ze Zaci zacali spolu vice komunikovat, diskutovat a ar-
gumentovat mezi sebou. Myslim si, ze Cas straveny ve skupinové praci pomohl zakim

V jejich pfistupu ke spoluzakim.

Sama za sebe hodnotim projekt jako uspésny. Najdou se zde i nevyhody, nicméné ty se

mohou do budoucna eliminovat uz v ptipraveé projektu.
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ZAVER

Tato diplomova prace je zaméfena na vzdélavani zakl na stiednich Skolach pomoci projek-
tové vyuky se stavebnici LEGO Mindstorms EV3. Hlavni podstatou této prace bylo uvést
zékladni teoretické poznatky v oblasti vzdélavani pomoci projektové vyuky. Do teoretické

Casti jsem zaClenila nejenom teoretické poznatky projektové vyuky, ale také vycet moti-

vacnich prvkil pro zaky, jelikoz motivace je prvnim krokem k uspéchu.

Stézenim prace byla aplikace projektové vyuky pomoci stavebnice LEGO Mindstorms
EV3 ptimo na pracovisti stfedni Skoly ve Zlin€é. Z mého pohledu, tento typ projektové vy-
uky muize zaky mnohé nauéit. Nemohu ani opomenout, ze zaci ziskavaji dovednosti
Vv oblasti fe¢i a pohybu, motoriky, coz pozitivné ptisobi na psychomotoricky vyvoj. Mani-
pulace s predméty rozviji jemnou motoriku a technické mysleni, které je dilezité rozvijet u

zaki technickych oborti.

Po realizaci projektu jsem byla schopna shrnout a definovat slabé a silné stranky projektu,
které jsou uvedeny v kapitole hodnoceni. Tyto informace nam mohou pomoci pro elimina-

ci slabych ¢asti projektu, a tim zdokonalit vyuku.

Z prace vyplynulo, Ze projektové vyucovani je z hlediska aktivity zak vhodné pro aktivi-
zaci, tvofivost a motivaci ve vyucovani. Pfi realizaci projektu jsme zaznamenali sniZeni
zaSkolactvi na hodindch informatiky. Coz svéd¢i o tom, Ze zéky tento typ projektové vyu-

ky bavil a navic ma tato informace 1 blahy vliv pro vedeni skoly.

Domnivam se, Ze se mi podafilo splnit vSechny pfedem stanovené cile. Zrealizovani a
zhodnoceni projektu mohu hodnotit jako pfinosné nejenom pro mé, ale i pro ostatni peda-
gogy a Skolu samotnou. Hlavnim cilem prace bylo realizovat vyuku na Skole, kterd jesté
neméla zadnou zkuSenost se stavebnici LEGO Mindstorms. Mym osobnim cilem bylo po-
ukazat na skute¢nost, ze zaky Ize motivovat ke vzdélavani pomoci projektové vyuky spo-

jené se zabavou.
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