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ABSTRAKT

Préce je zamétena na vyuziti malych robotl pfi vyuce programovani na zékladnich skolach.
Teoreticka cast informuje o metodach a formach vyuky, déle se zamétuje na roboty, které
se dnes vyuzivaji ve vyuce. Nasleduje jejich srovnani a vybér nejvhodnéjsi stavebnice. Prak-
ticka ¢ast obsahuje kompletni navrh vyuky a vyukovy materidl, ktery je slozen z jednotli-
vych prezentaci, metodické ¢asti pro ucitele a pracovnich listti. Déle se tato Cast prace vénuje

realizaci této vyuky a nasledné zpétné vazby od zak.

Kli¢ova slova: Lego, programovani, roboti, vyuka programovani, Lego Mindstorms EV3,

elektronické stavebnice

ABSTRACT

The thesis is focused on the use of small robots in the teaching of programming at elementary

schools.

The theoretical part informs about methods and forms of teaching, and also focuses on the
robots that are used in teaching today. It follows their comparison and selection of the most
suitable kit. The practical part contains a complete design of teaching and teaching material,
which is composed of individual presentations, methodical parts for teachers and workshe-
ets. Further, this part of the thesis deals with the realization of this teaching and subsequent

feedback from students.

Keywords: Lego, programming, robots, learning programming, Lego Mindstorms EV3,

electronic kits
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UvVOD

Dnes zijeme v dobé¢, kdy se moderni technika velice rychle stava nedilnou soucasti naseho
zivota. NaSe generace jeSte pfi navstévovani zakladni Skoly neméla s touto technikou skoro
zadné zkusenosti. OvSem dnes jsou moznosti tak oteviené, ze se i velice pokrocila techno-
logie dostava do skolstvi. Tato technologie ndm mize byt velice ndpomocna ve vyuce. Jedna
z velmi vyrazné napomahajicich technologii jsou pravé Lego roboti. Tito roboti umozni vy-

uku programovani jiz na zékladnich Skolach.

Toto téma bylo doposud na zékladnich Skolach velice opomijené. Autor prace se
s timto tématem setkal az na Vysoké skole. To by se podle autorova ndzoru mélo zménit
a budouci generace by méla mit moznost projit si touto vyukou mnohem dtive. Pokud si déti
jiz v brzkém veku projdou témito zéklady, je pak mnohem jednodussi zvladnout dalsi faze

vyuky programovani.

Cilem této prace je vytvoreni kompletnich vyukovych materiali pro vyuku progra-
movani na zékladni Skole. Vyuka si klade za cil probudit u déti zjem o tuto problematiku
a pfipravit je na dalsi faze. Jako dalsi vyhodu této vyuky autor povazuje i ve zvednuti irovné
vyuky informatiky na zakladnich Skolach. Doposud je tento pfedmét u mnohych bran jako
druhotny na podobné urovni jako tfeba vytvarnd vychova. Zatazenim této vyuky vzroste

1 prestiz pfedmétu. Jiz se nebude tikat, Ze se déti uci jen psat ve Wordu nebo posilat email.

Diplomova prace je rozdé€lena na dvé ¢asti. Ta prvni je zamétena na teoreticky pohled
na véc. Nejprve je zameétena na teorii vyuky, v niZ je popsana motivaci zaka, vyukové formy
a vyukové metody. Nasledné€ informuje o soucasném stavu a moZnostech vyuky programo-
vani na zékladnich Skolach. V této kapitole jsou porovnany soucasné nabidky a moZnosti
Skoly. Zbytek prace je zaméten pouze na vitéze porovnani, a to Lego Mindstorms, kde jsou

podrobné popsany jednotlivé ¢asti a funkce.

Druhé cast prace se zabyva na praktickou strankou. V této ¢asti jsou vytvoreny kom-
pletni vyukové prezentace, metodické listy a pokyny pro vyucujiciho. Tyto hodiny jsou vy-
tvofené pro vyuku programovani pro zaky 6. az 8. tfid. Vytvofené materialy budou nabid-
nuty Zékladni Skole Némcice nad Hanou, ktera béhem autorovy praxe projevila zajem

o koupi zafizeni a nasledné zafazeni tohoto tématu do vyuky.

Tato prace miiZe také slouzit jako podpora pro zac¢inajici i stavajici ucitele, ktefi bu-

dou vyucovat toto téma na svych Skolach.



UTB ve Zliné, Fakulta aplikované informatiky

10

I. TEORETICKA CAST
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1 VYUKA

Je to nejvyznamné;jsi a nejzakladnéjsi forma vzdélavani. Definuje se jako pedagogicky pro-
ces, ve kterém figuruji zaci, ucitelé a ucivo. Pii tomto procesu se ¢lovék néfemu uci, napfi-

klad prostfednictvim procesu organizovaného jinym clovékem.

Podle Zuzany Sikorové [1] lze vyuku definovat jako hlavni formu vzdélavacich procesti
a ¢innosti ucitele a studentii. Vyuka probiha v urc¢itych pfedem stanovenych ¢asovych inter-
valech, tyka se konkrétniho uc¢ebniho obsahu a uskuteciiuje se ve specifickém prostiedi. Vy-

uka neni uskutecnitelnd bez vzajemné komunikace a interakce mezi ucitelem a zaky.

Kvalitu a uspé$nost vyuky ovliviiuji vyukové metody a organizacni forma vyuky.

1.1 Vyukové metody

V didaktice tento pojem ptedstavuje zpisoby zamérného usporadani ¢innosti ucitele i zakd,
které sméfuji ke stanovenym ciliim. Pti vyuce vhodnou metodu vyuky urcuje ucitel, a to

podle pfedem stanovenych cili.

1.1.1 Vybér nejvhodnéjsi vyukové metody

Tato ¢innost patii mezi klicové kompetence ucitele. Dnes je velice zadané vyuzivani riznych
metod, pii kterych se Zaci mohou aktivné zapojovat do vyuky, a diky tomu nedochézi ke
stereotypu. Tyto metody také brani na strané ucitele vzniku tzv. syndromu vyhoteni, pii kte-

rém dochazi ke ztraté profesniho zajmu.

V dne$ni dobé ma ucitel velké moznosti ve vybéru vhodnych vyukovych metod. Kazda
z nich klade jiné naroky na zakovo aktivni zapojeni do vyuky. Tato ¢innost nemuize byt
ovSem vykonavéana pouze na zakladé pocitit vyucujiciho. Vybér musi vychézet z logiky véci

a objektivnich kritérii (Zak, cil a obsah vyuky, atd.).

Zékladni faktory pti vybéru: [2] [3]

1. Zékonitosti vyukového procesu obecné i1 specidlni. Zakonitosti logické, psychologické
1 didaktické.

2. Cile a ukoly vyuky, které se vztahuji k praci, interakci a jazyku.

3. Obsah a metody daného oboru zprostiedkovaného vyucovacim predmétem.

4. Uroven fyzického a psychického rozvoje zakd, jejich piipravenost zvladat pozadavky

uceni.
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5. Zvlastnosti tfidy, skupiny zaka, napt. hosi — divky, rizna etnika, formalni a neformalni
vztahy v kolektivu

6. Vngjsi podminky vychovné — vzdélavaci prace, napi. geografické prostiedi, spoleCenské
prostiedi, hlu¢nost okoli, technicka vybavenost skoly atd.

7. Osobnost ucitele, jeho odbornd a metodickd vybavenost, zkusenosti, pedagogické mis-

trovstvi atd.

Spousta autorti pouziva pfi klasifikaci metod riizna kritéria. Z tohoto diivodu se 1ze docist
n¢kolik klasifikaci vyukovych metod. V praci budou predstaveny dvé, které jsou nejcastéji
zminovany.

1) Klasifikace vychazejici z charakteru poznavajicich ¢innosti zaka. [4]

Publikoval L. J. Lerner. Metody rozdélil do tii zakladnich skupin:

Reproduktivni metody (metoda a, b) — zdk si bude osvojovat védomosti

a bude schopen je na pozadani reprodukovat.

Ptechodnd skupina (metoda ¢) — pfechod mezi reproduktivni a produktivni

metodou.

Produktivni metody (metoda d, €) — zak bude ziskavat vétSinou nové védo-

mosti, a to z vysledkil tvofivé Cinnosti.

Metody:

a. Informacéné-receptivni metoda — Pii této metodé ucitel piedd hotové infor-
mace zakiim. Tato metoda je nejrozsifené;si a je realizovana pomoci piedna-
Sek, vykladu, ucebnice, atd.

b. Reproduktivni metoda — Jedna se o organizované opakovani. Ucitel zada
ucebni tlohy, na které bude zak schopen odpovédéet. NejCastéji je realizovana
pomoci rozhovoru, rysovanim schémat, atd.

c. Metoda problémového vykladu — Ucitel zadd zaktim ukol, na ktery sice ne-
budou znat odpoved, ale s jiz ziskanymi védomostmi a za pomoci ucitele bu-
dou schopni tento ukol vyftesit.

d. Heuristicka metoda - Navazuje na pfedchozi metodu s tim rozdilem, Ze bude
zak nucen mnohem vice vyuzit logické mysleni a s vy$§i mirou samostatné

¢innosti bude schopen piijit na feSeni.
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e. Vyzkumni metoda — Vyzaduje u zakti schopnost samostatného hledani te-
Seni. Zak pii takovém tkolu bude vyhledavat vhodny postup tplné sam, na-
sledn¢ vhodnost zvoleného postupu ovéti a pripadné 1 odivodni.

2) Déleni podle J. Maiidka a V. Svece. [2]

Jedna se o nejcasteji publikovanou a nejcitovanéjsi klasifikaci metod. Ve své publikaci vy-
uzivaji kombinovany pohled a rozlisili tfi skupiny metod: metody klasické, aktivizujici

a komplexni.

a. Klasické vyukové metody
i. Metody slovni (pfednaska, rozhovor, vysvétlovani, atd.).
ii. Metody ndzorné-demonstracni (predvadéni, pozorovani, instruktaz,
atd.).
iii. Metody dovednostné-praktické (napodobovani, vytvareni, atd.).
b. Aktivizujici metody
i. Metody diskusni.
ii. Metody heuristické, feSeni problémii.
iii. Metody situacni.
iv. Metody inscenacni.
v. Didaktické hry.
c. Komplexni vyukové metody
1. Frontalni vyuka.
ii. Skupinova a kooperativni vyuka.
iii.  Partnerské vyuka.
1v. Individuélni a individualizovana vyuka (samostatna prace).
v. Kiritické mysleni.
vi. Brainstorming.
vii. Projektova vyuka.
viil. Vyuka dramatem.
ix. Oteviené uceni.
x. UCceni v zivotnich situaci.
xi. Televizni vyuka.
xii. Vyuka podporovana pocita¢em.
xiii. Sugestopedie a superlearning

xiv. Hypnopedie.
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1.2 Organiza¢ni formy vyuky

Organizac¢ni formy vyuky patii k vnéjsim Cinitelim vzdélavani. Ve spojeni s metodami vy-

uky vytvaii ptredpoklady pro uspésny prubéh vyuky. [5]

Pojem organizacni forma vyuky lze chapat jako usporadani vyucovaciho procesu vsech za-

castnénych slozek (ucitel, zak a latka) a organizaci jejich ¢innosti. [3]

Vhodné zvolend forma vyuky spolu s vhodnymi metodami se stavaji dilezitym klicem

ke splnéni vsech cili vyuky a vyraznym podilem napoméhaji ispéSnému pribéhu vyuky.[6]

Stejné jako metody, tak 1 formy se déli podle riznych hledisek. Z toho diivodu je mozné

narazit v riiznych publikaci na riizné déleni.
Nejcastéji se ale miizeme setkat s timto délenim: [7]

1) Organiza¢ni formy vyuky podle vztahu k osobnosti zdka
a. Vyuka individudlni (jeden zak, jeden ucitel.)
b. Vyuka individualizovana (ptizpisobeni prace podle zdkovych schop-
nosti).
c. Vyuka skupinova (rozdéleni velké skupiny na mensi skupinky).
d. Vyuka hromadna (dominantni ucitel a pasivni velka skupina zaku).
2) Organiza¢ni formy vyuky podle charakteru vyukového prostredi

Vyuka ve tfidé nebo poslucharné.

ISE

Vyuka v odbornych ucebnéach a laboratofich.

Vyuka v dilnég.

e o

Vyuka na Skolnim pozemku a v ptirodé, terénu apod.
Vyuka v muzeu, v koutku tradic apod.

Ucebni vyrobni jednotka (ucebni den ve vyuce).

@ oo

Vychazka a exkurze.

h. Domaci tlohy, ulohy pro samostatnou praci mimo vyuku.
3) Organizacni formy vyuky podle délky trvani

a. Vyucovaci hodina.

b. Zkracena nebo prodlouzena vyucovaci hodina.

c. Vysokoskolska ptfednasSka, seminaf, cviceni, kurz, atd.
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1.3 Ucebni pomiicky

Obecné lze tici, ze uebni pomickou se rozumi jakykoliv predmét, ktery bude napomahat
zakim pochopit urenou latku, prohlubovat jejich predstavy a védomosti. Jedna se tedy
o véci, které vyucujici bude vyuzivat ve svych hodinach pro nazornost a vysvétleni, ale pfi-

tom nemaji povahu Skolnich potfeb nebo ucebnic. [8]

Pti jakékoliv vyuce, a to nejen v programovani na zakladni Skole je velmi dtlezité probudit
v détech touhu a z4jem, Cili motivaci. K tomu ndm mohou byt napomocny prave ucebni po-
mucky, které se v dnesni dobé objevuji ve vyuce velice Casto. Je to zejména diky moderni
dobé¢, dostupnosti, ceny a velké nabidky riznych pomicek. Pro vyuku programovani je to
bezesporu néjaka roboticka stavebnice. Nejen, ze tato pomucka zpestii hodiny, ale pfede-

v§im budou moci Zaci vidét vysledky své préace, a to nejen na pocitaci, ale i v realném zivoté.

Pomiicky nemaji jen vySe zminéné vyhody. Mezi dalsi bezesporu velkou vyhodu autor prace
povazuje napomahani k trvalému zapamatovani. Jelikoz z riznych vyzkumt je prokazano,

ze si je ¢lovek schopen zapamatovat: [9] [10]
10 % informaci, které piecte.
20 % informaci, kter¢ slysi.
30 % informaci, které vidi.

Pokud se pfi vyuce u Zaki bude kombinovat sluchové a zrakové vnimani, zvysi se tim schop-
nost zapamatovani na 50 % informaci. Pokud ovSem k témto dvéma vjemim bude pfipojena
aktivni ¢innost zakt (diskuze, samostatna pace) zvysi se schopnost az na 70 %. Tuto hodnotu
1ze jesté zvysit, a to az na 90 % pii ¢innostech, kdy ¢lovék k nové informaci dospéje saim

diky vlastni zkuSenosti a ziskanych informaci.

1.4 Motivace zaka

Ucebnice hovoti o motivaci jako o souhrnu jednotlivych motivli nebo divodi, pro¢ néco
délame. Dale se d& definovat jako skupina vnitinich faktor, které nuti cloveka k urcité ¢in-

nosti. Ta vede k urcitému cili, ktery uspokoji nase potieby.

Motivace je velmi dalezitou soucasti studia. Pokud student studuje urcity obor nebo navste-
vuje urcity kurz jen z ditvodu, Ze musi, nikdy nedosahne dostatecné motivace k uceni. To se
projevi predevs§im pii uceni. Student, ktery ma dostate¢nou motivaci uspét, se bude moci

dokézat mnohem lépe pfipravit na piipadnou zkousku.


http://www.kvkskoly.cz/manazer/financovani/Documents/Vyklad_MSMT-vymezeni_pojmu.pdf
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Da se fici, Ze v této problematice plati vzorec V= z * m (Vykon = zpiisobilost * motivace).
S rostouci motivaci roste vykon, kterého je schopen ¢lovek dosahnout. Tento vykon mé svou
maximalni hodnotu. Pokud dojde k jejimu prekroceni, dojde k poklesu vykonu. Tato hranice

je u kazdého jedince riizna.

1.4.1 Zakladni déleni motivace
Z psychologického hlediska je motivace rozdélena na 2 skupiny:

a) Vnitini motivace - V knize Psychologické otazky motivace ve Skole Hrabal [11]
popisuje vnitini motivaci jako motivaci plynouci pte
vazné z poznavacich potieb.
- Tato motivace vychazi pfimo ze samotného ¢lovéka a okoli ji,
témert neovlivni.
- Takto motivovany ¢lovék se bude uclit pravé proto, ze ho dana
latka bavi a zajima a samotna ¢innost uceni mu uspokojuje dané
potieby.

- Je mnohem 0¢innéj$i nez vnéj$i motivace.

b) Vnéjsi motivace - Tato motivace vznika piredev§im pilisobenim vnéjSich
podnéta.
- Clovék je ochoten dlouho a poctivé studovat jen proto, aby doséhl

svého (pochvaly od okoli, pfijeti na Skolu, aj.)
Dalsi déleni motivace: [12]

a) Pocateni motivace — Tato motivace probouzi u jedince aktivitu a chut’ k
¢innosti.

b) PribéZna motivace — Vychdziz pocatecni motivace. Ma za tikol minimalné
udrZet zdjem jedince o aktivitu. Nejen pii studiu ma
aktivita v prib&hu ¢innosti tendenci klesat. To je nezaddouci.

c) Vysledna motivace — Ptichazi aZ pfi dosaZeni cile. V ptipad€ uspéchu poskytne
uspokojeni potieb a posili motivaci do dalSich Cinnosti.
Ovsem pfi netspéchu bude snizena dalsi pocatecni

motivace a zpusobi strach a nezajem.
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2 PROGRAMOVANI NA ZS

Tato kapitola se zabyva vyukou programovani na zékladnich Skolach. Vyuka informatiky
na zakladnich Skolach je povinna pouze 45 minut tydné, a to pouze jeden rok na prvnim
stupni a rok na druhém stupni. V takovém casovém rozmezi mohou zici ziskat pouze za-
kladni znalosti jako naptiklad: prace s textovym a tabulkovym editorem, zékladni prace s in-

ternetem, atd. [13]

Ve srovnani se svétem jsme celkem pozadu. V zemich jako Estonsko, Finsko nebo Velka

vvvvv

nisterstva by se programovani mélo do osnov zakladnich skol dostat kolem roku 2020. [14]

2.1 Programovani pro déti

U déti ve veku okolo 7 let je samoziejmeé nemozné vyucovat tradi¢ni programovani pomoci
jazyku, jako jsou Pascal, Java, C++ nebo C#. OvSem déti v tomto véku by se méli naucit
logicky ptemyslet, pochopit jak programy funguji a vymyslet rizné algoritmy.

Dnes jiz existuje spousta moznosti jak toto zaky ucit. Miize byt vyuzito velké mnozstvi na-
stroji a hrac¢ek. Tyto nastroje a hracky dokazi tuto vyuku udé€lat velmi zajimavou a probudit

1 u tak malych déti zdjem a zaroven jim daji velmi dobré zéklady pro vyuku programovacich

jazykda.

2.2 Robotické stavebnice

Stavebnice je obecné chapana jako sada urcitych predméti k sestavovani a spojovani do li-

bovolnych ¢i presné vymezenych celkd. [15]

Pro studenty se jedna o velice zajimavou u¢ebni pomticku, kterd bude velice rozvijet zdkovu
tvofivost a pocitacovou gramotnost. Tyto stavebnice také dokazi skloubit zdbavu a uceni,
mozna i proto je u zakd i uciteld velmi oblibena.

Na nasem trhu se jich objevuje n¢kolik. Pro popis byly vybrany ty nejrozsitené;si.

2.2.1 Lego Mindstorms EV3

Jedna se o produkt danské firmy Lego Group, kterd vznikla v roce 1932. Produkty této firmy,
at’ uz programovatelné ¢i neprogramovatelné jsou rozsiteny po celém svété, a tak se tesi

obrovské popularité u nas, nejen ve skolstvi, ale i v domécnostech. Spolecnost se fidi heslem


http://archiv.ihned.cz/c1-64734570-deti-se-budou-ucit-programovat-novinka-ve-vyuce-ma-byt-povinna-uz-od-prvni-tridy
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[16] ,,0nly the best is good enough®, a proto je zavazana pomahat s rozvojem déti, inspirovat

a rozvijet stavitele zittka prostfednictvim kreativniho hrani a uceni.

Vytvotené roboty lze ovladat i pies mobilni telefon nebo tablet, a to diky schopnosti propo-

jeni nejen pies USB, ale i bluetooth. [18]

Stavebnice obsahuje EV3 kostku (nastupce kostky NTX), skupinu senzorti (Ize samostatné

dokoupit), skupinu servomotorti a spoustu dilt stavebnice Lego Technic.
Stavebnice se doporucuje détem od 10 let a jeji cena se pohybuje od 8 000 do 10 000 K&.[17]

Pro vyuku programovani na Zékladni Skole Némcice nad Hanou byla vybrana pravé tato

stavebnice, ktera bude dale popisovana v dalsi ¢asti diplomové prace.

2.2.2 Merkur

T

od poloviny dvacatych let 20. stoleti. Stavebnice obsahuje ocelové Casti, ty se spojuji
Sroubky a maticemi o velikosti M 3,5. Firma dnes nabizi spoustu verzi svych robotii od me-
chanickych ramen aZ po tzv. Sumo roboty. Ridici jednotky (Arduino nebo Picaxe) jsou jiz
z vyroby naprogramovany zakladnim kodem. UZivatel ho ovSem muze upravovat podle své

poteby. [19] [20]

vvvvvv

stavebnice vhodna spiSe pro déti sttedoskolského veku.

2.2.3 RoboRobo

Jedna se o stavebnice od korejského vyrobce. Své produkty firma nabizi od roku 2000 a in-

spirovala se konkurenci. Kombinuje totiz vlastnosti stavebnice Merkur a Lego. [23]
Své produkty nabizi ve 2 verzich:

1) Robot Kit (verze 1 — 6) —Tato série je urCena pro déti od 8 let s tim, ze kazd4 dalsi
a dal3i potfebné soucasti. Z kazdé jednotlivé stavebnice 1ze vytvofit nékolik typi
robotl (napt. z Robo Kit 2 je moZzné postavit 11 robotil a pii kombinaci se sta-
vebnici Robo Kit 1 dalSich 10). [21]

2) Robo Kids (verze 1 a 2) — Tato série je urcena pro déti ve véku 5 az 7 let. Tato
stavebnice se sklada z kosticek stejného typu jako klasické Lego. V baleni uziva-

tel najde nejen kosticky, ale 1 potfebné motory a senzory a ¢teCku ¢arovych kodu.


https://www.lego.com/cs-cz/aboutus
http://www.roboroboglobal.com/products/robokit1.html
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Tato ¢tecka slouzi k programovani. Vytvoreny robot se ptipoji ke ¢tecce Caro-
vych kodi a uzivatel pouze vybere kartu patfici vytvofenému robotu, kterou na-

Cte, a tim se nahraje program do robota.

Cena této stavebnice se pohybuje okolo 6 000 K¢. [22]

2.2.4 Fischertechnik

Tato stavebnice byla vytvotena stejnojmennou némeckou firmou. Vychazi ze systému Lego.
Firma nabizi kompletni nabidku od stavebnic, které se neprogramuji pro ty nejmensi déti
az po funkéni 3D tiskarny. Nechybi samoziejmé nabidka programovatelnych robotl pro déti
od 8 let. Tyto robotické sady samoziejm¢ obsahuji vSechny potfebné snimace a motory,
ovSem s prvni stavebnici je nutné dokoupit nabijecku + software na programovani. Po jeho

zakoupeni je mozné roboty programovat pomoci grafickych diagrama. [24]

Cena pofizeni stavebnice + nabijecky + softwaru se pohubuje okolo 9 000 K¢ (ale ty nejob-

sahlejsi stavebnice se prodavaji az za 22 000 K¢.) [25]
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2.3 Porovnani

Samoziejmé pro kazdého uzivatele bude diilezita jina vlastnost a bude vybirat podle riiznych

kritérii. Autor porovnava vlastnosti z hlediska pfinosu pro vyuziti pfi vyuce programovani

na zakladni Skole.

MnoZstvi modulii v sadé

Grafické programovani

Vhodné pro studenty ZS
Dostupnost v CR

Priehlednost a sloZitost

grafického rozhrani

Cena

Lego
Merkur RoboRobo Fischertechnik
Mindstorms EV3
Velké Malé Velké Stiedni
Ano Ne Ano Ano
Ano Ne Ano Ano
Dobra Dobra Spatna Dobra
Vyborna - Spatna Dobra
8 000 K¢ 4 000 K¢ 6 000 K¢ 6 000 K¢

Tabulka 1 - Porovnéani programovacich robott

Celkové po srovnani téchto stavebnic by byla doporucena pro zakladni Skoly jednoznaéné

stavebnice Lego Mindstorms EV3, 1 pfes nejvyssi pofizovaci cenu je ale v poméru Kva-

lita/Cena jednoznacné nejvyhodnéjsi. Konkurence od Fischertechnic je také velmi lakava,

ale pfevazné kviili mensimu poctu modulli (sensory) a hor§imu grafickému rozhrani je mén¢e

vhodna pro vyuku programovani na ZS.
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3 LEGO MINDSTORMS

V této kapitole budete seznameni se stavebnici od stejnojmenné firmy Lego. Na zékladé
osobnich zkuSenosti autora, byla vybrana jako nejvhodné;jsi pro vyuku programovani na za-
kladnich Skoléach. Proto byla pro vyuku programovani na Zakladni skole v Némcicich nad
Hanou vybrana jako nejvhodnéjsi. Nejen, Ze je stavebnice velmi dobfe dostupné a nabizi
velice zajimavé vlastnosti, ale navic se v Ceské republice pofada n&kolik popularnich sou-
tézi. V téchto soutézich se mohou utkat roboti v riznych tkolech (napt. sumo, jizda po ¢are,
atd.). Vysledkem snazeni firmy Lego, je vytvaret vyukovy prostiedek, ktery bude détem
napomahat osvojit si zdklady programovani, robotiky a praci v tymu. To vSe velice zabavnou

formou.

3.1 Lego Education
Jedna se o fadu stavebnic, které jsou ureny pro oblast Skolniho vzdélani. Své produkty na-

bizi a pokryva celé obdobi détského vyvoje.

3.1.1 Predskolni vék

Stavebnice, které podnécuji ptirozenou potiebu déti v oblasti badani objevovani a uceni
se novym veécem jsou primarné urcené pro déti od 1 %2 roku do 7 let a snazi se se je rozvijet

ve tfech trovnich v péti prolinajicich se oblasti. [26]

< B N

Obrazek 1 — Rozvijejici se oblasti [26]
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3.1.2 Mladsi $kolni vék

Prace s LEGO Education v mlad$im Skolnim véku vytvaii zaklady dalSiho celozivotniho
vzdélavani déti. Vychazi z praktickych ¢innosti, které v détech probouzi a udrzuji touhu ucit
se, povzbuzuji zvidavost, tvofivost a kritické mysleni. Vytvaii zaklad Zivota ve spolecnosti
21. stoleti. [26]

V této vékové skupiné se snazi rozvijet predevsim gramotnost a matematiku.

Naptiklad sestava s nazvem vypravime piib&hy, nabizi détem vytvoreni piibéhu z lega a na-

sledné upravy ve specializovaném softwaru, kde budou moci kombinovat text s obrazky

a takto vytvorit naptiklad ¢asopis.

LEGO Fducation StoryStarter

The little
Mermaoid

Once upon a time... o

P o) 038/047 Lo wf® It

Obrazek 2 - Lego Education StoryStarter [28]

3.1.3 Starsi Skolni vék

S ohledem na téma diplomové préce je tato skupina klicova. Sestavy se snazi u zakl osvojit
kritické mysleni pti feSeni problémil, rozvijet komunikativnost a spolupraci v tymu.

3.1.3.1 Jednoduché a hnané stroje

Jedna se o stavebnice zamé&fené na zpestieni vyuky. DéEti si mohou vyzkouset, jak funguji

véci, které se uci (naptiklad obnovitelna energie, hnaci stroje, zakonitosti pohybu, atd.).
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3.1.3.2 Robotika

Jedna se o soupravu, ktera je optimalizovana pro skupinovou praci ve ttid¢. Tyto robotické
stavebnice nabizi studentlim nespocet moznosti vytvaret riizné a originalni (roboty, stroje),
jedinym omezenim je Zakova schopnost. Od 1. ledna 2017 je k dispozici na internetu ofici-
alni software, ktery obsahuje metodické materialy. Je nabizen v n€kolika riznych jazycich,

bohuzel ¢estina mezi nimi chybi. [27]

3.2 Popis stavebnice Lego Mindstorms EV3

Ve stavebnici LEGO Mindstorms EV3 je obsazeno celkem 541 dila.

3.2.1 Ridici jednotka

EV3 inteligentni kostka je fidici jednotkou ¢i fidicim centrem a napéjeci stanici pro robota.
Da se tici, Ze tato jednotka predstavuje srdce a mozek robota. Do ¢asti, které jsou pfipojené
k této kostce fidici jednotka vysila signaly. Tento komponent je napajen AA bateriemi nebo
EV3 nabijeci DC baterii. Kostka je vybavena Sesti tlacitky, které jsou podsvicené, a také
cernobilym displejem s vysokym rozliSenim. Interni programovaci zatizeni umoziuje za-

znamenavat data a programovat piimo na kostce.

Po zapnuti a najeti systému ma uZivatel vybér ze 4 poloZkového menu. Kazda poloZka ob-

sahuje podslozky.

Obrazek 3 - Menu fidici jednotky



UTB ve Zliné, Fakulta aplikované informatiky 24

Prvni ukazuje posledni spusténé programy, druhd obsahuje vSechny ulozené programy, tieti
nabizi moznost programovani a informace o pfipojenych senzorech a posledni umoznuje

nastaveni.

Podrobnéjsi technické parametry, kterymi inteligentni kostka EV3 disponuje, jsou: [26]

e procesor ARM 9 s frekvenci 300 MHz,

e operacni systémem Linux,

e 4 vstupni a vystupni porty, s frekvenci 1 000 vzorkl/sekundu,

e interni 16 MB Flash pamét,

e (teCka karet, ktera podporuje mini SDHC karty maximalné do 32 GB,
e cCernobily displej s rozliSenim 178 x 128 px,

e 64 MB pamét’ RAM,

e podpora komunikace pies USB, Wifi a Bluetooth,

e vestavény reproduktor,

e napdjeni pomoci Sesti AA baterii.

Obrazek 4 - Ridici jednotka [26]
3.2.2 Servomotory

3.2.2.1 Velky servomotor

Vykonna pohonna jednotka, kterd vyuziva zpétnou vazbu z interniho rota¢niho senzoru, to je
velky EV3 servomotor. Diky tomu umoziuje uzivateli ovladat otacky motoru s ptresnosti
na jeden stupen. Vestavény senzor umoziuje programovat vice motord, model se diky tomu
zatne pohybovat stejnou rychlosti po zvolené trajektorii. Soucésti servomotoru je také

vlastni prevodovy mechanismus. [26]
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Presnéjsi technické parametry:
e otacky motoru — 160 — 170 otacek/minutu,
e maximalni zatéz — 0,4 Nm,

e Kkroutici moment — 0,2 Nm.

Obrézek 5 - Velky servomotor [26]

3.2.2.2 Stiedni servomotor

Rotacni senzor, ktery je obsazen v tomto stfednim servomotoru, umoziuje udrzet presnost
ovladdani. Pro modely s mens$i zatézi, s pozadavkem na rychlou odezvu a vyssi rychlost

je sttedni servomotor velice vhodny.
Presnéjsi technické parametry: [26]

e otacky motoru — 240 — 250 otacek/minutu
e maximalni zatéz — 0,12 Nm,

e Kkroutici moment — 0,08 Nm.

Obrazek 6 - Stiedni servomotor [26]
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3.2.3 Senzory

3.2.3.1 Dotykovy senzor

Dotykovy senzor zaji$t'uje moznost ovladani robota na dotyk. Cervené &elni tlagitko slouzi
ke stisknuti a uvolnéni, piipadné dale také dokaze zaznamenavat opakované stisknuti a uvol-
néni. Senzor je napiiklad oproti barevnym senzorim jednodus$si. Dotykova cidla, ktera
umoziuji pohyb, startovaci tlacitka, stop tlacitka, tlacitka pro spinani napt. kuchynskych
spotrebici, tim v§im Ize modely robotil opatiit, diky tomuto EV3 analogovému dotykovému

senzoru. [26]

Obrazek 7 - Dotykovy senzor [26]

3.2.3.2 Ultrazvukovy senzor

Ultrazvukovy senzor piipomina a pouZiva se jako ,,0¢i robota. Cinnost tohoto senzoru je za-
loZena na generovani svazku ultrazvukovych vin. Ultrazvukovy senzor dokaze tyto ultra-
zvukové viny jak vysilat, tak pfijimat. Senzor dokaZe nacitat odraz téchto vin od objektl
jemu vzdalenych a nasledné tuto vzdalenost propoctem vycisli. Diky tomuto senzoru
je mozné vytvorit simulaci pfi monitorovani dopravy ¢i naptiklad dodrzovani stanovené
vzdalenosti mezi vozidly. Tato vzdalenost miize byt méfena v centimetrech ¢i v palcich. Pro-
blém, ktery mize nastat, je vzdjemné ruseni vice ultrazvukovych senzori, které jsou umis-

tény v jednom prostoru.
Presnéjsi technické parametry: [26]
e rozsah méreni vzdalenosti — rozmezi 3 — 250 cm,

e urceni presnosti - £ 1 cm.
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Obrazek 8 - Ultrazvukovy senzor [26]

3.2.3.3 Gyroskopicky senzor

Digitalni gyroskopicky senzor je pfizptsoben pro méfeni rotacniho pohybu robota. Dokaze
také méfit 1 zmény v orientaci pohybu. Zaznamenani thlu pohybu robota, udrzeni rovno-
vahy, prozkoumani sily, ktera ptisobi na téleso a konstrukei zatizeni, ktera jsou realna (herni
ovladac, segway, navigace, to vSe gyroskopicky senzor umoziuje. Detekce rotace a vraceni
hodnoty, které reprezentuje pocet stupiiti/sekundu rotace, a v jakém sméru je provadéna po-

moci jednoosového gyroskopického snimace, ktery je soucasti gyroskopického senzoru.
Ptesnéjsi technické parametry: [26]

e méreni Ghlu pohybu s presnosti - + 3 stupné,

e vzorkovani — 1kHz.

Obrazek 9 - Gyroskopicky senzor [26]

3.2.3.4 Barevny senzor

Tento senzor dokaze rozlisit 8 barev. Barevny senzor mlize pracovat v reZimu svételného
senzoru, ktery rozliSuje intenzitu svétla. Senzor lze pouzit pii experimentech s odrazivosti

povrchti téles riiznych barev nebo napiiklad pti pohybu robota po ¢are.



UTB ve Zliné, Fakulta aplikované informatiky 28

Ptesnéjsi technické parametry: [26]

e rozliSeni barev — barevna x ¢ernobild, modra, zelena, zluta, Cervena, bila a hnéda,
e vzorkovani — 1kHz,

e méreni odrazivosti osvétleni

Obrazek 10 - Barevny senzor [26]

3.2.4 Vodice

Vodice slouZzi ke spojeni komponentt. Vodice disponuji konektorem RJ12. Obrovskou vy-

hodou je kompatibilnost i s piedchozimi verzemi stavebnice. [26]

Obrazek 11 — Vodice [26]
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4 PROGRAMOVANI EV3 ROBOTA

Po sestaveni pozadovaného robota ptichazi na fadu ta dilezitéjsi ¢ast, a to zprovoznéni a na-
programovani nami pozadovanych funkci. Posledni verze robotu (EV3) umoznuje zakiim

programovat nékolika zpiisoby.

4.1 Software EV3

Jedna se o originalni software pro programovani, ktery je dostupny na systémy Windows
1 0s x. Pro zaky zakladni Skoly, ktefi s programovanim zacinaji, bude tento software tou nej-
lepsi a nejjednodussi volbou, jak uvést své roboty do pohybu. Je totiz velmi jednoduchy
a prehledny, a 1 ptes tyto vlastnosti lze v jeho prostfedi vytvofit i velmi komplikované pro-
gramy. Prostfedi programu vychézi z programovaciho jazyka LabView, ktery vytvaii pro-

gramy ve formé blokovych diagramd.

4.1.1 Programovani na pocitaci pres oficialni software:

Prostfedi programu je velice pfehledné a je maximalné ptizpisobeno pro praci pii vyuce.
Student, tak nepiSe Zadné slozité programy, ale vSe funguje na grafickém diagramu.
Cely program se sklada ze tfi dilezitych casti:

1) Retézec piikazil — (Serny ramedek).
2) Programovaci bloky — obsahuji programovaci ikony (Cerveny ramecek).
3) Pftipojeni fidici jednotky EV3 — s moZnosti zobrazeni aktudlnich hodnot na pfipoje-

nych snimacich (zeleny ramecek).
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Obrézek 12 - Zakladni plocha softwaru EV3

4.1.2 Programovaci bloky

Tyto bloky obsahuji jednotlivé programovaci ikony, a ty udavaji co ma robot délat. Jedna

se tedy o nejdulezitejsi ¢ast programu. Tvircei je rozdélili do 6 barev.

1) Action (akéni blok) — Je oznacen zelenou barvou a patii mezi nejzakladngjsi bloky,
proto se s nim bude pracovat nej€ast&ji. Obsahuje totiz programovaci ikony, které

urcuji akei (pohyb, zvuk, nastaveni barvy).

&g (Rq (R g 8 g (04 94

Obrazek 13 - Programovaci blok — Action

2) Flow control (funk¢ni blok) — Oranzove oznacené ikony, které ovladaji funkce pro-
gramu. Druhy nejzakladnéjsi blok, obsahuje funkce jako: cekej dokud, start pro-

gramu, opakovaci cyklus, atd.
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Obrazek 14 - Programovaci blok - Flow control

3) Sensor (senzorovy blok) — Zluta skupina ikon, ktera se vyuziva k nastaveni pouziva-

nych senzora.

£t 51 B B3 51 &

Obrazek 15 - Programovaci blok — Sensor

4) Data operations (operaéni blok) — Cervena skupina umoznuje nastavit riizné mate-

matické a logické operace.

O |
-.%; -‘3%; p %; ®| %5 %; b (u%; S %; = ® %; e %; o T %; i (-%;
] o) o) o) o) ool bl ) @) @

Obrazek 16 - Programovaci blok - Data operations

5) Advanced (pokrocily blok) — Tmavomodra barva obsahuje funkce piipojeni k blue-

tooth, zastaveni programu, komentar, atd.)

SEERSTEDT
] (] () () () e ) (e )

Obrazek 17 - Programovaci blok - Advanced
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6) My block (moje bloky) — Svétlemodra barva, a jak uz nazev napovida, jedna se o uzi-

vatelovi sestavené libovolné skupiny blokd.

4.1.3 Retézec piikazii

Jedna se o blokovy diagram, ktery uzivatel vytvoii podle svych pozadavki. Takovy diagram
se chova jako napsany program. Zacina na levé stran¢ a postupné se vykonavaji jednotlivé

bloky. Pokud uzivatel nevytvoii podminku neni mozné bloky pieskakovat.

1 Za 2b 2c 2d 2f |
[ pae .Q@ I H;J;Q" ;UD‘CB ”J Q_®_&‘J_" =1 Q@_‘_"QL’? =)
— U@ Fﬂ_ 0-|‘ ool | e | @ frediesded | sisfe @ = i==lv ]| 00 (

Obrazek 18 - Retézec piikazi

4.1.4 Pripojeni programovaci kostky EV3

V této casti okna se nactou informace z pfipojené EV3 fidici jednotky a k ni pfipojenych
motortl a snimact. Uzivatel tak mize sledovat aktualni hodnoty na snimacich. Jako napfi-
klad na tomto obrazku snimac €. 2 (ultrazvukovy senzor) detekuje piekazku na vzdalenosti
32.6 cm. Senzor €. 4 (gyroskopicky senzor) ukazuje aktudlni hodnotu 6 stupnd. Vsechny tyto

hodnoty se ukazuji v redlném case.

[-'i‘[ A0 |[B = D0 Ev3
Qe Qe

"Ell 11 |2 326 |30 J|[a &
LEl L EILESIC
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Obrazek 19 - Detaily ptipojenych snimact

4.2 Programovani na tabletu, mobilnim telefonu

Uzivatel¢ tabletu maji moznost programovat svého robota 1 pfes sva zafizeni, a to nejen
uzivatelé systému Android, ale i majitelé¢ iPadu. Samotné programovani je stejné jako na po-
¢itaci, pouze s mensim prizpiisobenim pro ovladani dotykem. [29] Jediny problém nastava,

pokud uzivatel vlastni jiné nez podporované zatfizeni. Pokud totiz uzivatelim telefon neni
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na seznamu, tak si aplikaci nenainstaluje. Navic i uzivatelé, kteti aplikaci do svého zatizeni
nainstalovali, s ni maji problémy. Podle recenzi na obchodu play ze 724 hodnotiteld, 72 udé-

lilo pouze 1 hvézdu a 1 v komentétich pfevladaji spiSe negativni zkuSenosti. [18]

4.3 Programovani na kostce (fidici jednotka EV3)

Pokud nastane situace, Ze je potfeba nutné naprogramovat robota a neni k dispozici ani po-
¢itac nebo telefon Ci tablet, nabizi se moZnost vyuziti programovani pfimo na kostce. VSe po-
biha opét v grafické podobé, a je to velmi podobné programovani pies oficialni software

uréeny pro pocitac.

Obrazek 20- Programovani na kostce

Ovsem kviili malému displeji a péti vyuZzitelnych tlacitek je takové programovani méné pie-

hledné a o néco slozitéjsi.

4.4 Programovani v dalSich jazycich

vvvvv

svého robota naprogramovat i v dalSich jazycich. [30] Postaci naistalovat Bicx Xommand
center. V tomto prostiedi je mozné programovat i starsi verzi Lego Mindstorm NXT. Kostku

1ze tak programovat naptiklad v jazyce C++, Java nebo Pascal.
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5 PODPORA VYUKY

Jelikoz vyuka programovani neni na zékladnich Skolach v Cesku povinnd, existuje velice
malo literatury, které se touto tématikou zabyvaji. Navic tomuto stavu napomaha 1 stav,
ze mnoho ucitelt informatiky vyucuji pfedméty jen proto, Ze musi a samotny pfedmét infor-
matika je pfirovnavam k predmétim typu vytvarna nebo hudebni vychova. Pokud uz néjaka
Skola vyuc€uje programovani, tak v 99 % ptipadl pro jejich vyuku vyuZivaji nastroje typu
Scratch. Tento nastroj je k dispozici online na webovém prohlizeci, a tak jsou potfizovaci

naklady na vyuku nulové.

5.1 Lego Mindstorms Education EV3

Jedna se o oficialni softwarovou podporu pro uéitele vyuzivajici lego ve svych vyucovacich
hodinach.

5.1.1 Popis

@ LEGO MINDSTORMS Education EV3 Teacher Edition - bt
File Edit Tools Help

Multitasking

Hardware

Data Logging

Multitasking

Use multitasking to move the Driving Base and play a sound at the same time.

Open

o

Obrazek 21 - Ukazka programu Mindstorms Education EV3

Tento program obsahuje vyukova videa, kde jsou uzivateli pfredvedeny zakladni funkce jako
napiiklad pfipojeni senzoru a jeho nastavovani. V3e je velice pfehledné a doplnéné o pckné
animace. V karté Teacher 's Support jsou nabizeny 1 razné vyukové materidly. Ty jsou roze-
psany celkem do sedmi vyucovacich hodin. Dale soubor obsahuje i jednotlivé navrhy samo-

statnych praci. Karta Robot Educator nabizi dals$i vyukovy material pro jednotlivé funkce
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jako je naptiklad sledovani cary. Po vybrani program otevie klasické programovaci okno
s malym navodem zobrazenym v pravém hornim rohu. Tento navod popisuje kompletni pro-

gram a ucitel ho muze libovolné upravovat.

@ LEGO MINDSTORMS Education EV3 Teacher Edition - x
File Edit Tools Help

Eo Ml Stop at Line x B3

|| 3 Program X |[+ uﬁ‘ |IQ‘_H‘ Q
(1 ] N
Test It B8 (< a5 b
Recreate the program shown below, then download and run to test. Set the sensor threshold for best results.
Need help? Click here
Click Blocks
P as® Dabln < @ * 5§ " 4
@~ @=L v
CYENIE )
— 1] =B
E@ S
\IDQ,: ;L; \f‘ae \ID& > rua \ID":,’ ;L; |r@ aj' \ng‘ :j; 4 g

Obrazek 22 - Zobrazeni navodu pfi programovani

Posledni karta se jmenuje Model Instruction. Tato karta uzivateli nabizi kompletni ndvody
pro sestrojeni zakladnich roboti jak za vyuZiti zdkladni stavebnice, tak i s nastavbovou sta-
vebnici. Po vybéru robota program presméruje uzivatele znovu do programovaciho prostredi

a zobrazi mu kompletni navod na sestaveni (sestaveni robota a programu).

5.1.2 Hodnoceni

Jedna se o velmi kvalitni podporu vyuky programovani robotil na zakladni Skole. Nejvétsi
vyhodou je piehlednost zobrazeni ptimo ve vyvojovém prostiedi. Diky tomu si Zak mtze

lehce zobrazit jak navod, tak kontrolovat svillj program.

Nevyhodou je pak absence ceského jazyka. OvSem vSechny névody je mozné pielozit

a upravit dle potieby ucitele.
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II. PRAKTICKA CAST
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V ramci praktické ¢asti bude feSena otazka tematického planu. Tento plan je nutny vytvorit
jako prvni jelikoz je potieba si nejdiive navrhnout obsah pfedmétu. Nasledné budou vytvo-
feny prezentace k jednotlivym vyukovym tématim. Kazda z prezentaci bude doplnéna me-
todikou ¢asti pro ucitele a pracovnim listem. Tyto listy budou obsahovat i doporu¢eny postup
pro ucitele. Nasledné bude tato ¢ast v ur€itém rozsahu realizovana na zakladni skole. Po do-
konceni realizace, bude détem ptedlozen kratky dotaznik, ktery bude slouzit jako zpétna

vazba.



UTB ve Zliné, Fakulta aplikované informatiky 38

6 TEMATICKY PLAN UCIVA

Pti tvofeni tohoto planu se formuluji konkrétni piedstavy o vyuce v daném Skolnim roce.

Pro vyuku programovani pomoci malych robott je piidéleno 11 hodin.

Na zakladé konzultace s vyucujicimi, zkuSenostmi autora a dostupné literatury byl vytvofen

tematicky plan, ktery je nastinén v n¢kolika bodech nize. Pfi sestavovani bylo nutné vycha-

zet z véku a dosavadnich znalosti zakl. Tento plan vychazi minimalnich nebo z zddnych

znalosti programovani.

Tematicky plan uciva programovani:

1)
2)
3)
4)
S)
6)
7)
8)
9)

Predstaveni Lego robotl a ivod do programovani.
Seznameni s fidici jednotkou a prostfedim.
Posloupnost ptikazi, cyklus, motory.

Posloupnost ptikazi, cyklus, motory.

Uvod do senzortl, dotykovy senzor.

Ultrazvukovy senzor.

Podminky.

Barevny senzor.

Gyroskopicky senzor.

10) Samostatna prace.

11) Samostatnd prace II.

6.1 Odiivodnéni navrzeni jednotlivych tematickych celki

1)

2)

Piedstaveni Lego roboti a tvod do programovani

Prvni hodina bude zamétena na sezndmeni a Uplné zaklady programovani.
Toto téma je zaméfeno na ukdzku moZnosti programovani a jejim hlavnim
cilem je u zakt vzbudit zdjem a motivaci do dalsi vyuky.

Seznameni s fidici jednotkou a prostfedim.

vvvvvv

s ni pracovat a znat jeji moznosti. Dalsi dilleZitd soucast programovani robotil
je software. Proto jsou zaci s témito informacemi seznamovani jiz druhou vy-

ucovaci hodinu.
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3-4)  Posloupnost piikazl, cyklus, motory.

Posloupnost piikazil je nutné chapat jiz pii zdkladnim tvofeni programi. Zaci
se v této hodin€ nauci programovat motory. Motory patii k zakladni soucasti
Lego roboti, proto je vhodné toto téma zatadit do pocatku vyuky. Zakim
se brzo bude hodit opakovat ptikazy, z tohoto hlediska bude hned do tfeti ho-

diny zatazen cyklus opakovani.
5) Uvod do senzort, dotykovy senzor.

Senzory jsou po motorech nezbytnou soucasti vSech robotll. Na zacatek byl
vybran dotykovy senzor. Tento senzor byl jako prvni vybran piedevsim pro
svou jednoduchost a funkénost.

6) Ultrazvukovy senzor

Tento senzor dod4 robotim mnoho novych moZznosti. Pti vyuZiti téchto sen-
zorll je nutné mit jiz zakladni znalosti, a tak je tato vyuka umisténa do paté

hodiny, kdy by Zéci jiz m¢li byt schopni toto téma zvladnout.
7) Podminky

Podminky umoZni naucit roboty reagovat na rizné situace. Jedna se o pokro-
Cilej$i programovani, ale jejim zvladnutim se zakiim otevie spousta novych

moznosti.

8) Barevny senzor
Senzor, ktery umozni robotlim sledovat pfi jizdé¢ predem narysované ary
a rozliSovat rizné barvy. Pokud se tento senzor spoji s ostatnimi moZnostmi,
které jiz Zaci budou schopni aplikovat, dostane robot téméf neomezené moz-
nosti.

9) Gyroskopicky senzor
Tento senzor nabizi pokrocilejsi funkce, proto je jeho vyuka umisténa
na samy konec. Vyuziti tohoto senzoru pozaduje jiz pokrocilé znalosti, ale pii
zvladnuti tohoto tématu nabidne programatorim spoustu pokrocilych funkci.

10) Skupinova prace
Vyuku robotii je velmi vhodné ukongit projektem. Zaci ve skupinach dosta-
nou za ukol postavit robota a vytvofit program tak, aby robot zvladl co nejlépe

piedem stanovené ukoly.
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11) Skupinova prace 11
Po sestaveni a dokonceni programovani budou skupinky mezi sebou soutézit.
Soutézni discipliny mohou byt typu: robo sumo (kdy je ukolem robota vytla-
Cit soupete z kulatého hiist¢), schopnost projet slalom nakresleny pomoci

cerné Cary, projeti prekazkové drahy, atd.
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7 VYTVORENE VYUKOVE MATERIALY

Ke kazdé vyuce je nutné vytvoftit i vyukové materidly. V nasem skolstvi je nejcastéji vyuzi-
van vyukovy material - pracovni list. Jako dalsi material byla vytvoiena metodika pro vyu-
¢ujiciho s doporu¢enym postupem a navrhy prezentaci k jednotlivym tématim. VSechny vy-
tvotené vyukové materidly jsou ptilozeny v ptilohach diplomové prace. Zde jsou uvedeny

pouze ukazky vybrané hodiny.

7.1 Prezentace

Dnes se jiz jedna o naprosto béZnou a Castou podporu vyuky, diky niz si déti problematiku
mnohem lépe predstavi a vyuka se stava zajimavéjsi. OvSem Spatné vytvofend prezentace
muze zpusobit velké problémy. Z tohoto divodu se autor pfi tvorbé snazil t€mto chybam

vyvarovat a dodrzoval tyto pravidla: piehlednost, nazornost, srozumitelnost, orientace.

7.1.1 Ukazka prezentace

Prezentace byly vytvoteny pro kazdé vyucovaci téma, ndsledujici ukazka je z paté vyucovaci
hodiny. Téma této hodiny je: Senzory, dotykové senzory. Prezentace je vyuZivana jako pod-
pora probirané latky. Pro prezentaci byl vybran motiv s ndzvem - Obvod, a to zejména kviili
dobrému kontrastu modrého pozadi a bilého textu. Pfrechodem mezi snimky byl vybran pte-
chod prolnuti. Tento piechod je velmi jemny a elegantni, proto je vyuZivan po celou dobu
prezentace. Pouze zavérecny snimek, na kterém je napsan zavérecny text pro Zaky obsahuje
velice ostry piechod, jako naptiklad vlastovka. V prezentacich je vyuzito 1 animaci. Ty jsou
vyuzity naptiklad, pokud je vedena diskuze a je nutné zobrazit ¢ast snimku pozdéji. Z obsa-

hového hlediska se prezentace sklada:

- Uvodni strdnka: obsahuje téma latky.

- Opakovani: diskuze nebo brainstorming

- Probirand latka: Monolog vyucujiciho doplnény videoukézkami, diskuzemi, atd.

- Nézorna ukazka: vyucujici pfepne dataprojektor do programovaciho prostiedi a spole¢né

s zaky prezentuje vyuZiti probirané latky.

- Skupinové prace: Po nazorné ukazce je zakiim zadana pace do skupin, kdy maji vytvofit

velmi podobny program tomu z ndzorné ukazky.
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SENZORY, DOTYKOVE SENZORY

BC. ZDENEK PETR

Obrazek 23 - Prezentace - titulni strana

SENZORY

® Muzeme jim také fikat snimace nebo cidla.

* Jedna se o zafizeni, které nas informuje o né&jaké situaci.
* Tlaéitko (je zma&knuto nebo neni2)

* Teplomér ( informuje nas o teploté).

* Jaké senzory znate2

* Senzor benzinu v auté (informuje o mnoZstvi benzinu v nadrzi auta).

Obrazek 24 - Prezentace - ukazka animace

7.2 Pracovni list

Pracovni list bude Zaky vypracovan po dokondeni kazdého tématu. Casova naro¢nost listii
je rizna, pohybuje se ovSem v rozmezi 3 — 5 minut (podle schopnosti zakli a naro¢nosti
latky). Pii tvorbé téchto listli je nutné dbat na prehlednost a srozumitelnost jednotlivych
ukolt. Kvalitni pracovni list by m¢l obsahovat jeden obsahly nebo vice jednodussich sou-
vislych uloh. Velice dulezita ¢ast je zavérecné hodnoceni zakl. Timto ucitel ziska zpétnou

vazbu a zaci se nauci sebekritice.
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7.2.1 Ukazka pracovniho listu

Jedna se o ukazku pracovniho listu k paté vyudujici hoding. Zaci pracuji v kazdé hodiné
ve skuping€ a po dokonceni prezentace probrané latky je vzdy vytvoten ukol. Tento kol Zaci
tvofti jako skupina a odevzdavaji ho v digitalni podobé&. Nasledn¢ je rozdan tistény list, ktery
kazdy z zakl vyplni samostatné. Zavér listu patii dotazniku, kdy 74k oznaci pomoci emoti-

kony své pocity. Navrzené listy obsahuji 1 ukazky feseni jednotlivych otazek.
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Pracovni list (5. hodina)

Jméno:

1) Popis, co to je senzor, a k cemu se dotykovy senzor u robotii vyuziva?

Jedna se o zafizeni, které nas informuje o néjaké situaci.

Zapnuti, vypnuti.

2) S jakymi senzory se v Zivoté¢ muzes setkat?

Tlacitko, teplomér, pohybovy senzor u dvefti, senzor svétla, senzor benzinu.

Hodnoceni:

Jak se ti dnes dafilo?

©
O

Jak hodnoti$ vlastni aktivitu?

Jak hodnoti$ dnesni téma?

©

©
©» O G
®» @ @
) @ &

©
®,
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7.3 Metodika pro uditele

Tato ¢ast obsahuje vytyCené cile, které predpokladédme, ze zaci po absolvovani hodiny splni.
Metodika dale obsahuje: formy a metody (které jsou ve vyuce vyuzity), potfebné pomucky,
postup vyuky, atd. Kromé té€chto informaci je do tohoto listu zatazen i doporuceny postup
pro vyucujiciho. S kombinaci téchto materidli a prezentaci je pfipraven kompletni navod

pro vyucujiciho, ktery vyuku povede.

7.3.1 Ukazka metodiky pro uditele

Jedna se opét o ukazku z paté vyucovaci hodiny. Tento list obsahuje pottebné informace pro
vyucujiciho jako naptiklad zvolené cile. Pro definici cilii bylo vyuzito Bloomovy taxonomii
vyukovych cilii. Jedna se o cile, které je Zak po dokonceni hodiny schopen dosahnout. Dalsi
informace popisuji vyuZzité metody a formy vyucovani. Pfi planovani vyuky je vhodné se vy-

hnout pouze jedné metodé a formé vyucovani.

Dalsi dulezitou ¢asti je doporuceny postup pro vyucujiciho. Tato ¢ast obsahuje popis pre-

zentace a pripadné informace na co se pifi hodiné zaméfit a jakym smérem se ubirat.
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5. hodina (Senzory, dotykové senzory)

Metodicka ¢ast pro uditele
Cil: - Zak dokaze vysvétlit pojem senzor a dotykovy senzor.
- 74k dokaze aplikovat ziskané informace pii tvorb& programu pro robota.
- 74k je schopen podle poZzadavki navrhnout vhodny program k robotu.
Organizacni forma vyufovani: - frontalni vyuka
- skupinova vyuka
Vyuédovaci metody: - metoda slovni
- metoda nazorné-demonstracni
- metoda diskuzni
- Brainstorming

Pomiicky: psaci potieby, pocitac s programem LEGO Mindstorms EV3, stavebnice LEGO,

dataprojektor, platno a tabule.
Piredpokladany ¢as: 45 minut.

Postup: Vyukovym monologem budou zaci seznameni s potfebnou latkou. Do tohoto mo-
nologu je ve vybranych mistech umisténa diskuzni metoda. Vyuka dale ptechazi k doved-

nostné-praktické metod¢, kdy zaci napodobuji ¢innost ulitele a vytvaii vlastniho robota.

Motivace: Zakim bude ukazan robot, ktery bude vyuzivat dotykovy senzor. Na ném pied-

vedeme vyhody pouziti.

MOBILIZACE predchoziho poznatkového systému: Pomoci Brainstormingu zopaku-
jeme informace, které byly probrany na minulych hodinach a budou dnes potieba byt apli-

kovany.

EXPONOVANI novych poznatkii: Popiseme a na béznych vécech vysvétlime co je to sen-
zor. Nasledné popiSeme vlastnosti a vyuzitelnost dotykového senzoru. VSechno se snazime
popisovat na béznych vécech, které jsou détem blizké a napomahaji problematiku pochopit.

Dale problematiku nazorné piedvadime a u¢ime zaky vyuzivat znalosti v praxi.
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FIXACE nového udiva: Po dokonceni programu budou spole¢né¢ s zadky komentovany jed-
notlivé kroky, které byly vykondny. Nasledné program bude spustén a bude ovéfena jeho

funkc¢nost.
PROCVICENI, OPAKOVANI

Na zavér budou zaklim rozdany pracovni listy a probéhne samostatna prace.

Doporuceny postup pro vyucujiciho

Zahijeni: - Vyuzijeme brainstormingu k oziveni poznatki z minulych hodin.
- Pokud nenastaly zadné problémy, je vhodné zachovat stejné skupiny zakda.
- Rozdame pottebné pomicky.

Pribéh: - Pi prezentovani prezentace zajistime, aby si Zaci méli k dispozici probira-

nou soudcastku.
- Prezentace:

Tteti snimek: Toto téma zacina vysvétlenim senzort. Znovu je velmi
dilezité vysvétlit toto téma détem na zndmych vécech. Proto zdiraz-
flujeme, Ze senzory nejsou jen neviditelné lasery, ale napiiklad i oby-
¢ejny teplomér Ize nazvat senzorem. V tomto snimku se snazime roz-
vést diskuzi otdzkou: Jaky senzor znate? Pii uvedeni ptikladu vzdy

zdlraznime, jakou informaci zjistuje a sdéluje.

Ctvrty snimek: Nyni se uzZ zaméfime piimo na jeden ze senzort, a to

na senzor dotykovy.

Paty snimek: Nyni zakiim pfedvedeme moZznosti programovani doty-
kového senzoru. Ukazku nastaveni tlacitka kombinujeme naptiklad

s ptehranim zvuk fidici jednotky.

i Dog bark 1
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Obrazek 25 - Ukazka programu
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Dale s zéky tvofime ukazkovy program s vyuzitim prave téchto sen-
zorti v kombinaci s motory.

Sesty snimek: Nyni zaktim sdélime pozadavky na vytvoteni programii
pro jejich roboty. Pribézné kontrolujeme postupy jednotlivych skupin
a ptipadné jim napoméahame k vytvoieni funkénich programti. Ukazka

jednoho z mnoha feseni:
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Obrazek 26 - Jedno z mnoha fe$eni ukolu

Sedmy snimek: Pro lepsi pfedstavu zopakujeme pozadavky robota

na vytvofeném nakresu.

Ukonceni: - Nasleduje rozdani pracovnich listt a jejich vyplnéni.

7.4 Skupinova prace

Vytvorené prezentace neobsahuji pouze teorii a ukazky. Jejich dtlezitou soucasti je 1 zadani
prace, které zaci tvoti ve skupinach. Tyto pace napomahaji zaklim osvojit nove ziskané ve-
domosti. Skupinové prace se v navrzené vyuce objevuji pravidelné od ¢tvrté vyucovaci ho-
diny. Tyto prace jsou navrZzeny nebo vybrany tak, aby pfi plnéni Zaci vyuzivali pfevazné

latku probiranou v aktualni hodin€ a nebylo spravné pouze jedno feSeni.
Seznam praci:

- Ctvrta vyucovaci hodina: V této hodiné je prace stejné jako téma zaméfena na pohyb ro-

bota. [31] Nejprve jsou zaci pozadani o sestaveni robota podle navodu Robot 1.pdf (pfilozen

v ptiloze DP). Prace je ptevzata ze softwaru LEGO MINDSTORMS Education EV3.
Zadani prace: 1) Otocil na misté o 365°.

2) Pockal 3 sekundy.

3) Otocil se kolem pravého kola o 365°.

4) Pockal 3 sekundy.

5) Otocil se o 45°.
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- P4ta vyucovaci hodina: Néplni této hodiny jsou senzory (dotykovy senzor).

Skupinovéa prace je navrzena tak, aby se vyuzily védomosti nové pobrané¢ho senzoru a jiz
diive probraného cyklu opakuj. Program se vytvaii na robota, ktery byl zaky vytvofen mi-

nulou hodinu. Pouze je pro potiebu kol nutné provést drobné tpravy (pfidani senzoru).
Zadani pace: 1) Po zapnuti ¢ekéd na zmacknuti tlacitka (€. 2), které ho aktivuje.

2) Robot jede doptedu rychlosti 30 a po narazeni na zed’ dojde ke zmacknuti
tlacitka €. 1. Robot se zastavi a nasledn€ zac¢ne couvat. Pii opétovném néarazu

a zmacknuti tlacitka €. 2 se robot zastavi, a nasledné se rozjede dopiedu.

3) Pozadavek €. 2 se provede 2x.

- Sesta vyuéovaci hodina: Téma hodiny je ultrazvukovy senzor. Tento tikol je vytvoten tak,

aby vyuzival Cist€ ultrazvukovy senzor a jiz vytvofeného robota.
Zadani prace: 1) Robot pojede rychlosti 50.
2) 11 cm pted prekazkou zpomali na rychlost 5.

3) 3 cm pied piekdzkou robot zastavi.

- Sedma vyucovaci hodina: Obsahuje skupinovou praci, kterd pozaduje vyuziti podminek.

Tato pace je navrzena tak, aby pfi feSeni bylo nutné vyuzit jiz diive pobrany cyklus a senzor.
Zadani prace: 1) Robot pojede, dokud nedetekuje piekazku vzdalenou 10 cm. Zastavi a ob-
jede prekéazku.
2) Pokud narazi na druhou piekazku, cyklus se bude opakovat.

3) Pokud narazi na treti prekazku, robot se zastavi a zlistane stat.

- Osma vyucovaci hodina: Skupinova prace jiz vyuziva vétsi mnozstvi znalosti. Je tedy vy-

tvofena tak, aby provétila schopnosti Zakt z kompletnich znalosti.

Zadani prace: 1) Robot bude ¢ekat 5 sekund a nasledné podle barvy spusti jednu z 2 moz-

nosti.
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2) Pokud na senzoru po uplynuti 5 sekund bude bila barva, robot vykona na-

sledujici: pojede rychlosti 40 a pokud najede na Cerny povrch, zastavi.
3) Pokud na senzoru bude ¢erna barva robot bude schopen jet po Cerné care.

- Devatd vyucovaci hodina: Tato pace se zamétuje pouze na informace ziskané v aktualni

vyucovaci hoding.
Zadani prace: 1) Robot se jako tank otoci o 50° doprava a nésledn¢ se rozjede.

2) Pokud kdokoliv pokusi robota vychylit ze sméru, vzdy se navrati k tomu

puvodnimu.
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8 REALIZACE VYUKY NA ZAKLADNI SKOLE

Stavebnice Lego Mindstorms byla piedstavena na Zakladni Skole v Némcicich nad Hanou,
kde autor prace realizoval 1 svou pribéznou praxi. Téma prace bylo velmi dobfe hodnoceno
feditelkou skoly, i uciteli informatiky se tento napad velice libil. Po vzajemné dohod¢ byla
na této Skole vyuka realizovana. Vyuka probihala u zaka 7. tfidy. Ve tfid¢ bylo celkem
30 zaka, z toho 16 chlapct a 14. divek.

Po vzajemné domluvée byly realizovany prvni 4 vyucovaci hodiny z této prace. Hodiny byly

doplnény o praktické ukazky.

Podle autorova nazoru toto téma ve vétSin€ ptipada zaky zaujalo. Zaci byli radi, ze si vy-

zkouseli néco nového.

Prezentace a pifedevs§im samotny model ucitele informatiky, a hlavné pani feditelku prekva-
pil natolik, Ze zacala uvazovat o koupi stavebnice Lego Mindstorms EV3 a zatrazeni této
stavebnice do vyuky v pristich letech. Stavebnice je zaujala a uznali, Ze je velice piinosna,
aby se v dnesni dob¢ pocitacl a rizné techniky néco zajimavého naucili. Predevs$im proto,
Ze se urcité s programovanim néktefi urcité setkaji, at’ uz na stfedni ¢i pravé na Vysoké Skole.
A tak budou mit Z4ci uz alespon néjaké zaklady, jelikoZ je pro mnoho lidi programovani

sloZité na pochopeni.

8.1 Dotaznik

Po realizaci vyuky, bylo nutné ziskat od déti zpétnou vazbu, kterd by zodpovedéla tyto

2 otazky:

1) Je tato vyuka srozumitelna pro zaky 7. tfidy?

2) Napomahaji elektronické stavebnice ve vyuce programovani?

Proto byl vytvofen kratky dotaznik, ktery byl po realizaci posledni hodiny Zaky vyplnén.
Dotaznik byl zcela anonymni, takZe se zaci nemuseli bat projevit sviij skute¢ny nazor. Do-
taznik obsahuje uzaviené otazky a kromé prvni otadzky, kde byli moznosti pouze ano/ ne, je

vyuzito skdlovani: Ano, SpiSe ano, SpiSe ne, Ne.
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Vytvoreny dotaznik:

DOTAZNIK pro zaky 6. ro¢niku LEGO MINDSTORMS
Mili zaci,
Ptipravil jsem pro Vas kratky dotaznik, ktery slouzi jako podklad k mé diplomové praci

a jako zjisténi zda Vas vyucovani tohoto tématu bavilo. Dotaznik je anonymni.

Tento dotaznik neslouzi jako test, nybrz jako vyjadieni Vaseho nazoru. Z danych odpovédi,

které jsou uvedeny u otazek, vyberte pouze jednu., kterd nejlépe odpovidd Tvému minéni.

Predem Vam dé€kuji za vyplnéni dotazniku.

1. Mél jsi jiz néjaké znalosti o programovani?
Ano Ne
2. Zaujalo té toto téma?
Ano SpiSe ano SpiSe ne Ne
3. Bavilo té vyzkousSet si postavit a naprogramovat robota?
Ano SpiSe ano SpiSe ne Ne
4. Naucil/a ses pri tomto vyucovani néco nového?
Ano SpiSe ano SpiSe ne Ne
5. Pochopil/a jsi vS§echny zadané ukoly v pracovnim listu?
Ano SpiSe ano SpiSe ne Ne
6. Pochopil/a jsi prostredi programu, ve kterém jste pracovali?
Ano SpiSe ano SpiSe ne Ne
7. Uvital/a bys, aby ses s timto tématem jesté nékdy setkal/a?

Ano SpiSe ano SpiSe ne Ne
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8.1.1 Vyhodnoceni otazek z dotazniku
1) Otazka ¢. 1 — M¢l jsi jiz néjaké znalosti o programovani?

Z prvniho grafu vyplyva, Ze na otazku, zda Zak jiz m¢l n¢jakou znalost s programovanim,
odpovédéli vSichni Z4ci (30 zaki). OvSem pouze 1 zak jiz o programovani, pted touto vyu-
kou néco véd¢l, ale naprosta vétSina zaka (29 zakl) zadnou znalost s programovanim ne-

méla.

1. otazka - Mél jsi jiz néjaké znalosti o

programovani?
29
30
20
1
v
0
Ano Ne

M Pocet 73k
Graf 1 - 1. otazka dotazniku
2) Otézka ¢. 2 — Zaujalo T¢ toto téma?
Otazka ¢. 2 zjiStovala, zda toto téma zaky zaujalo. TaktéZ na tuto otazku odpovidalo 30 zakd.

VétSina zakl (24 zaka) vyjadrilo svlj nazor, Ze je toto téma velice zaujalo, 4 Zaky toto téma

spiSe zaujalo a 2 zaky spiSe nezaujalo.

2. otazka - Zaujalo Té toto téma?

24
25
20
15
10 4 2 0
LY % o
Ano Ne

Spise ano Spise ne

w

B Pocet zakl

QGraf 2 - 2. otazka dotazniku
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3) Otazka ¢.3 — Bavilo T¢ vyzkouset si postavit a naprogramovat robota?

Dalsi otazka sméfovala na to, zda je toto téma zaujalo natolik, ze se da fici, Ze je postaveni
a programovani robota bavilo. Odpovéd’ na tuto otazku byla vice nez jednoznacna. 28. Zaka
odpovédélo, Ze je postaveni a programovani robota bavilo a pouze 2 Zaci odpovédéli, Ze je

to spise nebavilo.

3. otazka - Bavilo Té vyzkouset si
postavit a naprogramovat robota?

30
20
10

Spise ano Spise ne

M Pocet zaku

Graf 3 - 3. otazka dotazniku
4) Otazka ¢. 4 — Naucil/a ses pti tomto vyuc¢ovani néco nového?
Na tuto otazku odpovédélo z celkového poctu 30 zaki pouze 28 zaki. 2 dotazniky tedy ne-
obsahovali vyplnénou otazku €. 4, kterd poukazovala na to, zda se Zaci pii této vyuce néco

nového naucili. Nikdo na tuto otazku neodpovédél negativné. 17 zakid odpovédélo Ano a 11

zaki odpovédelo na tuto otdzku spise ano.

4. otazka - Naucil/a ses pfi tomto
vyucovani néco nového?

20
15
; l

Spise ano Spise ne

(€]

B Pocet zakl

Graf 4 - 4. otazka dotazniku
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5) Otazka ¢. 5 - Pochopil/a jsi vSechny zadané ukoly v pracovnim listu?

Otéazka poukazuje na pochopeni vSech zadany ukoli, které byli zadany v prezentaci a v pra-
covnim listu. Vé&tSina déti na tuto otdzku odpovedélo kladné (24 zakh). Zbylych 6 zaki od-

povédélo negativné, a to Ze spiSe vSem zadanym ukoliim neporozuméli (6 zaka).

5. otazka - Pochopil/a jsi vSechny
zadané ukoly v pracovnim listu?

. 13 11

10 5
| a
i Ano

SpiSe ano SpiSe ne

1
Ne
H Pocet zakl

Graf 5 - 5. otazka dotazniku
6) Otazka ¢. 6 — Pochopil/a jsi prostiedi programu, ve kterém jsi pracoval/a?
Predposledni otazka smétovala k pochopeni prostfedi programu. Diky nendro¢nému pro-
stiedi programu vétsina déti odpovédelo, ze problém v pochopeni nebyl (26 zaki), a zbyly

pocet zaki (4 Zaci) odpoveédélo negativné.

6. otazka - Pochopil/a jsi prostiedi
programu, ve kterém jsi pracoval/a?

16
20
15
10 3
1
5 LY o
0
Ano Spise ano Spise ne Ne

B Pocet 7aka

Graf 6 - 6. otazka dotazniku
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7) Otazka ¢. 7 — Uvital/a bys, aby ses s timto tématem jest¢ nekdy setkal/a?

Posledni otazka zjisStovala u zaka, jestli by se s timto tématem jeSté nekdy chtéli setkat.
At uz se bude jednat o vyssi ro¢niky na zékladni Skole, na stfedni Skole, na vysoké skole
¢ijinde (napf. samoucenim). Z celkového poctu 30 zakt odpovedéla vétSina (27 zakh)
a 3 zaci na tuto otazku neodpovédéli. 26 zakia by tuto moznost uvitalo a pouze 1 zak by tuto

moznost neuvital.

7. otazka - Uvital/a bys, aby ses s timto
tématem jesté nékdy setkal/a?

22
25
20
15
10 4
5 0 1
‘ ANy LD
Ano Ne

Spise ano Spise ne

M Pocet zaku

Graf 7 - 7. otazka dotazniku

8.1.2 Celkové zhodnoceni dotazniku

Z otazky €. 1 je zcela patrné, ze naprosta vétSina zakl v tomto véku nemé z4dné znalosti z
programovani. Dale tyto vySe zminéné odpovédi potvrdili predpoklad, ze pii spravném vy-
uziti t€chto robotl se tato vyuka stava srozumitelnou a zajimavou 1 pro studenty zakladnich

skol.
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9 PRINOSY A RIZIKA

V zéavéru prace jsou zveiejnény predpokladané piinosy a rizika navrzené vyuky.

9.1 Prinosy

Jako hlavni pfinosy navrzené vyuky je potieba zdlraznit:
Rozvoj zaki v oblastech:

1) Jemné motorika — Z4ci pii stavbé svych robotii musi prokdzat ur¢ité mnozstvi me-
chanické zrucnosti. Pfi stavbé robotl Zaci vyuzivaji praveé jemnou motoriku, kterou
postupem casu i diky Lego robotiim mohou rozvijet.

2) Logika — Z4ci pti svych pracich dostanou seznam pozadavkd, které robot musi splnit.
Timto jsou nuceni pfemyslet dopiedu a je nutné logicky uvazovat jiz pied zapocetim
vytvareni programd.

3) Predstavivost — pfi pfipravé na programovani je nutné i predstaveni chovani robota,
tim 1 pfedstaveni moZznych problém a jejich feseni.

4) Predvidatelnost — pii planovani programovani je nutné i predvidat mozné problémy
a udalosti. S rozvojem této oblasti zaci sniZi riziko vzniku problému béhem c¢innosti.

5) Schopnost fesit problémy — Je téméf jisté, Ze pii programovani robotli Zaci narazi na
spoustu problémul a riiznych piekazek. Zaci si osvoji schopnost nevzdavat se a riiz-
nymi moznostmi tyto problémy vyfesit.

6) Prace v tymu — Jedna se o velmi diilezitou schopnost zaki, kterou je velmi dilezité

rozvijet. I s timto rozvojem nam navrzena vyuka robotii napomuize.

Vsechny tyto oblasti budou zaci pravdépodobné velice ¢asto vyuzivat i v nasledujicim zi-

voté. Z toho diivodu jejich rozvoj autor vidi jako nejvétsi piinos vyuky.

9.2 Rizika
BohuzZel tato vyuka piindsi 1 urcita rizika. Jako nejvétsi je potfeba zdiraznit:

1) Nezaujeti ze strany studentli: na zakladni Skole je spousta zak, kteti nemaji predpo-
klady stat se programatory. Jednd se piedevs§im o divky, u kterych miiZze nastat ne-
chut’ pracovat a motivace takovych divek mize byt velice obtizna.

2) Riziko poskozeni: Jedna se o plastovou stavebnici, kde mize dojit k poskozeni dilu,

zejména pokud se to stane u senzord, muze dojit k velkému problému.
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3) Integrace déti ze specidlnich Skol: Tito zaci mohou mit s touto vyukou problém a je

nutné tuto vyuku ptizptsobit individudlné podle schopnosti téchto zaka.



UTB ve Zliné, Fakulta aplikované informatiky 59

ZAVER

Existuje mnoho zptsobti jak vyucovat zaklady programovani na zékladni Skole. Nekteré jsou
jednodussi 1 levnéjsi, ale zadna z téchto pomiicek nenabizi to, co Lego Mindstorms EV3. Jak
bylo jiz nékolikrat zminéno, zZijeme v dob¢ kdy je nutné déti ucit pocitacové gramotnosti jiz
v utlém veku. Jelikoz ptichazime do doby, kdy se automatizuji vyrobni linky a roboty na po-

dobné bazi je potfeba ovladat a programovat.

V teoretické ¢asti byl uveden ptehled dnes nabizenych moznosti podpory vyuky pro-
gramovani. Z téchto moznosti byly vybrany ty nejpouzivané;si, a to to modely od firem

Lego, RoboRobo, Fishertechnik a ¢eského Mercuru.

Prakticka ¢ast se skladala ze dvou kapitol. V prvni kapitole byly vytvoteny kompletni
vyukové materialy pro vyuku programovani na zakladni Skole. Tyto materialy obsahuji: vy-
ukovou prezentaci, metodickou ¢ast a doporuceny postup pro vyucujiciho a metodické listy
pro zaky. Celkem bylo vytvoteno 9 vyucovacich hodin, kde se probrali vSechny zakladni
vlastnosti a moZznosti robotl od firmy Lego. Pfi vyuce se autor nesnazil slozit¢ vysvétlovat
technické vlastnosti, ale pokusil se détem spise jednotlivé véci ptiblizit a pfirovnévat k bézné

znamym vécem.

Druh4 kapitola byla zamétena na prezentaci vytvorené vyuky na zakladni Skole, kde
byla autorem vykondvéna i pribéznd praxe, a kde také v minulosti studoval. Tato Skola
se momentalné rozhoduje, jestli tyto roboty pofidit a zaclenit jejich vyuku do svych osnov.
Prace byla vytvofena se snahou pomoci v rozhodovani a pfipadnému zatazeni této vyuky,
a to nejen na jedné konkrétni skole, ale 1 na kterékoliv jiné Skole. Jak jsem jiz bylo zminéno,
vysledky této prace byly prezentovany v redlné vyuce informatiky. Nésledné byl vytvofen
dotaznik, ktery byl zadky vyplnén a autorem zpracovan. Z jejich vysledkl vyplyva pozitivni

piistup zaki a ochota se k tomuto tématu nékdy v budoucnu vrétit.
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SEZNAM POUZITYCH SYMBOLU A ZKRATEK

CPU

USB

MHz

MB

SDHC

Px

RAM

WiFi

Nm

Centralni procesorova jednotka.
Universal Serial Bus.
Megahertz.

Megabit.

Secure digital High capacity.
Pixel.

Random Access Memory.
Wireless Fidelity.

Newtonmetr.
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PRILOHA P I: PRVNI HODINA (METODICKY LIST)

1. hodina (Programovani uvod)

Metodicka cast pro uditele
Cil: - Zak dokéaZe popsat stavebnici LEGO Mindstorms.
- 74k dokaze vysvétlit programovani.
- 74k dokaze predvést a demonstrovat program na ovladani kamarada.
Organizacni forma vyucovani: - frontalni vyuka
- skupinova vyuka
Vyuéovaci metody: - metoda slovni
- metoda nazorné-demonstracni
- metoda diskuzni

Pomiicky: psaci potieby, pocitac s programem LEGO Mindstorms EV3, stavebnice LEGO,

dataprojektor, platno a tabule.
Piredpokladany ¢as: 45 minut.

Postup: Vyukovym monologem budou Zaci sezndmeni s potiebnou latkou. Vyuka déle pre-
chézi k ndzorné-demonstracni metodé, kdy Zaci aplikuji dosud ziskané informace a ,,progra-

muji své kamarady*.
Motivace: V prezentaci jsou na videoukazce prezentovany moznosti Lega.

EXPONOVANI novych poznatkii: Zakiim bude piedstavené Lego Mindstorms. Déle bu-

dou na praktickém ptikladu vysvétleny pojmy program a programovani.

FIXACE nového uéiva: Po dokonceni prezentace novych informaci probéhne programo-
vani spoluzéki. Touto ¢innosti dojde k ovéfeni schopnosti zakl aplikovat ziskané poznatky

a dojde k fixaci uciva.



Doporuceny postup pro vyucujiciho

Zahijeni: - Kratkym monologem sezndmime zaky s budouci vyukou. (Co je bude cekat
v dalSich hodinach)
Pribéh: - Prezentace:

Druhy snimek: Zaky seznamime s produktem LEGO Mindstorms
EV3.

Tteti snimek: Prezenta¢ni video od firmy LEGO. Toto video funguje
jako motivace, a také pfedstaveni moznosti, které tyto stavebnice na-
bizi.

Ctvrty snimek: Nasleduje pokus o ovéieni dosavadnich znalosti a po-
kus o ziskani pfedstavy zakl. Tyto informace ziskame pomoci fizené

diskuze.
Paty snimek: Vysvétleni programu pomoci redlné situace.

Sesty snimek: Shrnuti definice programu.

Sedmy snimek: Definice programovani.

Osmy snimek: Naprogramovani kamarada. Cilem této ¢innosti je apli-
kace a fixace informaci v praxi. Jedné se o vytvofeni programu pro
svého kamarada, ktery podle né&j vykona né&jakou &innost. Zakam
je nutné nejprve predstavit ¢innosti. Proto nejprve vyucujici jako pfi-
klad naprogramuje Zaka, ktery pfichazi do hodiny. (Udé¢lej krok, udé-
lej krok, chytni zidli, odsun zidli, ud€lej krok, sedni, pfisun se,....).
Nasledné je nutné, aby spoluzaci vytvofili program na svého kama-
rada na nékterou z 3 zadanych moznosti. Ve zbytku hodiny pozadame

zaky o pfedstaveni svych programt ve tfidé.

Ukonéeni: - Na zavér je moZné prezentovat dal$i videoukazky robotl. Zaky informujeme

o tématu pfisti hodiny.



PRILOHA P II: DRUHA HODINA (METODICKY A PRACOVNI LIST)

2. hodina (Seznameni s Fidici jednotkou a prostiedim)

Metodicka cast pro uditele
Cil: - Zak dokaZe sestrojit jednoduchého robota.

- 74k aktivné pracuje s programovacim softwarem LEGO Mindstorms EV3, dokaze

vytvoftit projekt, ulozit a orientuje se v zakladnich ¢astech programu.
- 74k dokaze vytvofit a spustit jednoduchy program.
Organizacni forma vyucovani: - frontalni vyuka
- skupinova vyuka
Vyuéovaci metody: - metoda slovni
- metoda nazorné-demonstracni
- metoda dovednostné-prakticka
- metoda diskuzni

Pomiicky: psaci potieby, pocitac s programem LEGO Mindstorms EV3, stavebnice LEGO,

dataprojektor, platno a tabule.
Predpokladany ¢as: 45 minut.

Postup: Vyukovym monologem budou zaci sezndmeni s potiebnou latkou. Vyuka déle pie-
chazi k dovednostné-praktické metodé, kdy zaci napodobuji Cinnost ulitele a vytvaii vlast-

niho robota.

Motivace: Zakiim bude ukazan robot, ktery budou po absolvovani viech vyukovych hodin

schopni sestrojit a naprogramovat.

MOBILIZACE predchoziho poznatkového systému: Pomoci fizené diskuze budou zopa-

kovany informace z minulé hodiny.

EXPONOVANI novych poznatkii: Zakim bude popsana a predvedena fidici jednotka

s moznostmi zapojeni motorii ¢i senzorti. Déale bude predstaveno programovaci prostiedi



programovaciho softwaru. Nasledné si zaci vyzkousi pfipojeni motoru k jednotce a jedno-

duché naprogramovani.

FIXACE nového uéiva: Po dokonceni programu budou spole¢né s zaky komentovany jed-
notlivé kroky, které byly vykonany. Nasledné program bude spustén a bude ovéiena jeho

funk¢nost.
PROCVICENI, OPAKOVANI]

Na zavér budou zakim rozdany pracovni listy a probéhne samostatna prace.

Doporuceny postup pro vyucujiciho

Zahijeni: - Vyuzijeme metodu fizené diskuze k oziveni poznatkl z minulé hodiny.
- Rozd¢€lime zéky do vyvazenych skupin.
- Rozdame potiebné pomucky.
- Prezentujeme robota, ktery bude vyuzivat vlastnosti, které¢ budou v jednot-
livych hodinach probirany.
Pribéh: - Pti prezentovani prezentace zajistime, aby méli Zéci k dispozici probiranou
soucastku.
- Prezentace:
Druhy snimek: Pomoci fizené diskuze zopakujeme jiz probrané ucivo.

Tteti snimek: V tomto snimku je popsana fidici jednotka robota. Du-
lezité je vysvétlit rozdily mezi vstupy 1 az 4 a A az B. Dale také funkci
jednotlivych tlacitek. VSechny tyto tlafitka ukazujeme nézorné

a umoZnime zakim, aby si je vyzkouSeli.

Ctvrty snimek: Pozaddme zaky o nachystani jednotlivych souéastek.
Dale bude pfipojeny kratky komentat k jednotlivé soucastce (jeji vy-

uziti).



Ukonéeni:

P4ty snimek: Obsahuje informace k pfipojeni motoru. Nasleduje vy-
zvani zakl k provedeni a néasledné zkontrolovani ptipojeni podle ob-

razku.

Sesty snimek: Nyni budou Zaci pozadani o zapnuti softwaru. Nasledné
vysvétlime zdkladni Casti programovaciho prostfedi. Toto prostiedi
neni vysvétlovano pouze na obrazku, ale détem je predvadéna i na-
zorna ukazka na dataprojektoru. Navic kazdy zak bude prostiedi zkou-
mat 1 na svém pocitaci. Je dulezité probrat i uloZeni/otevieni programu

a jiné vlastnosti.

Sedmy snimek: Zadéani k prvnimu spole¢nému programu. Nyni bude
7aktm predveden komentovany postup prace. Zaci budou spoleénd
s ucitelem tyto kroky provadét i na svych pocitacich. Vzdy po skon-
¢eni programovani budou spolu s zdky vyjmenovany a komentovany
jednotlivé kroky. Nasledné jsou programy spustény a porovnany vy-

sledky se zadanim (snimek €. 6).

- Nésleduje rozdéani pracovnich listi a jejich vyplnéni.



Pracovni list (2. hodina)

Jméno:

1) Pfirad’ funkce k jednotlivym ¢astem fidici jednotky.

Ptipojeni senzorti
Ptipojeni motorQ
Zapnuti
Vypnuti
Nahoru
Doli
Ok

2) Popiste prostiedi programu.

2 650 MINDSTORMS Educaion 13 TescherEdton - o
B abviEw
m X [ Bl SEIEREIESEIE

Retézec
ptikazl > YT
oY
Programovaci
bloky i = - —— =
- e TR O e 4
= & = & =]

Ptipojeni fidici jednotky EV3




3) Vytvoril jsem tento program. Dokonc¢i tyto véty.

Motor ptipojeny k portu ............. (D)

Motor se bude tocit ...(3).....sekundy.

Motor pojede rychlosti............... (20)
Hodnoceni:

Jak se ti dnes darilo?

© © O 6 B

Jak hodnoti$ vlastni aktivitu?

© © O 6 B

Jak hodnoti$ dnesni téma?

© © O 6 6



PRILOHA P III: TRETI A CTVRTA HODINA (METODICKY A
PRACOVNI LIST)

3. az 4. hodina (Posloupnost prikazi, cyklus, motory)

Metodicka ¢ast pro uditele
Cil: - Zak dokéaZe popsat presny postup uréité innosti (jeji algoritmus).

- 74k dokaze vytvofit program sloZeny s vice piikazd, ty budou sefazeny podle po-
tieby (posloupnost piikazil). V tomto programu, zak zvladne vyuzit cyklus, opakuj,

a ten vyuzije ke zjednoduseni.

- 74k je schopen podle navodi sestavit jednoduchého robota a naprogramovat jeho

pohyb.
- 74k dokéze vytvofit a spustit program.
Organizacni forma vyufovani: - frontalni vyuka
- skupinova vyuka
Vyuéovaci metody: - metoda slovni
- metoda nazorné-demonstracni
- metoda diskuzni

Pomiicky: psaci potieby, pocitac s programem LEGO Mindstorms EV3, stavebnice LEGO,

dataprojektor, platno a tabule.
Predpokladany ¢as: 2 x 45 minut.

Postup: Vyukovym monologem budou zaci sezndmeni s potifebnou latkou. Do tohoto mo-
nologu je ve vybranych mistech umisténa diskuzni metoda. Vyuka déle ptechazi k doved-

nostné-praktické metod¢, kdy zaci napodobuji ¢innost ulitele a vytvaii vlastniho robota.

Motivace: Zakiim bude ukazan robot, ktery vyuziva cyklus, opakuj. Na ném predvedeme

vyhody pouziti.

MOBILIZACE piedchoziho poznatkového systému: Pomoci fizené diskuze zopakujeme

informace, které byly probrany na minulych hodinach a budou dnes potieba byt aplikovany.



EXPONOVANI novych poznatki: Popiseme a predvedeme nutnost dodrzovani spravné
posloupnosti piikazii v programu, dale vysvétlime cyklus a motory. VSechno se snazime po-
pisovat na béznych vécech, které jsou détem blizké a napomahaji problematiku pochopit.

Dale problematiku nazorné predvadime a u¢ime zaky vyuzivat znalosti v praxi.

FIXACE nového udiva: Po dokonceni programu budou spole¢né s zaky komentovany jed-
notlivé kroky, které byli vykonany. Nasledné¢ program bude spustén a bude ovéfena jeho

funkc¢nost.
PROCVICENI, OPAKOVANI

Na zavér budou zakim rozdany pracovni listy a probéhne samostatna prace.

Doporuceny postup pro vyucujiciho

Zahajeni: - Vyuzijeme metodu fizené diskuze k oziveni poznatkii z minulé hodiny.
- Pokud nenastaly Zadné problémy, je vhodné zachovat stejné skupiny zakt.
- Rozdame potiebné pomiicky.

Pribéh: - Pi prezentovani prezentace zajistime, aby méli Zaci k dispozici probiranou

soucastku.
- Prezentace:

Druhy snimek: Pomoci fizené diskuze zopakujeme jiz probrané ucivo.

Tteti snimek: Timto snimkem se snaZzime docilit situace, kdy si zak
uvédomi, Ze ptesnd posloupnost je velmi dilezitd a vyskytuje se vSude
kolem nds. V bézném zivoté se s ni setkavame témet denn€. Proto jej
popisujeme na béZné Cinnosti. Snazime se zapojit Zaky do vyjmeno-
vani postupl pe€eni kufete.

Ctvrty snimek: Nyni se snazime vysvétlit, co se stane, pokud tuto po-

sloupnost nedodrzime nebo je Spatné¢ napsana. Snazime si krok

po kroku uvédomit, co se pfi tomto postupu stane.



P4ty snimek: Nyni zakim jesté jednou zopakujeme nutnost dodrzo-

vani spravné posloupnosti.

Sesty snimek: Pfechdzime na cyklus. Détem se snazime vysvétlit tento
pojem na co nejbéznéjsich situacich. Znovu vyuzijeme pomucku ,,pro-
gramovani svych kamaradi* a zdiraznime potiebu spravné posloup-
nosti piikazli. Poprosime zéka, aby navedl svého spoluzéka krok
po kroku ke zdi. V prubéhu navigace jednotlivé kroky vyucujici zapi-
suje na tabuli (snazi se znazornit délku programu). Po dokonceni pied-
vedeme aplikaci cyklu, pozddame zaka o postaveni a za¢iname ho na-
vigovat. Pfitom ho znovu zapisujeme na tabuli, pfimo pod ptedchozi
program. Vyucujici nyni pfi programovani vyuziva opakovani, (ud¢lej
krok 10x). Pokud Zak neni stale u zdi, tento piikaz opakujeme. Nyni
predvedeme dal$i moznost, a to princip udélej krok, dokud se nedo-
tknes$ zdi. Po dokonceni se pokusime s zaky porovnat tyto 3 kody na-
psané na tabuli (jejich obsahlost, sloZitost). Timto principem se sna-

zime znazornit vyhody a princip vyuziti cykla.

Sedmy snimek: SnaZzime se zahdjit diskuzi a ovéfit jestli zaci pocho-

pili dosavadni problematiku a dokazi ji aplikovat na béznych situacich
zivota. Pokud Zaci nejsou schopni vyjmenovat zddnou situaci, vysveét-

lime problematiku na dalSich piikladech.

Osmy snimek: Pokud je Zdkim cyklus jasny, ptejdeme na dalsi téma
a to na téma motory. Zac¢iname s otazkou: Do kterych portli se motory
zapojuji? Dale rozvedeme diskuzi, k ¢emu se motory vyuZzivaji. Na-
sledné sdélime, Ze motory lze nastavovat samostatné jeden po druhém

nebo dvojice soucasné.

Devaty snimek: Nasledné piejdeme piimo ke zpiisobim nastaveni.

Spustime na dataprojektoru Lego Mindstorms EV3 a spole¢né s zaky
zkusime nastavit vS§echny moZznosti (na ktery port je pfipojen, nasta-
veni rychlosti, pocet otoCeni, atd.). Do této ukazky zakombinujeme

1 cyklus a ndzorné jim jednotliva nastaveni predvadime na robotu.



Desaty snimek: Nyni zaktim sdélime, Ze si jiz dnes postavi uz kom-

pletni auticko. Dame zaktim k dispozici ndvod na sestrojeni - Ro-
bot 1.pdf. (strana 3 az 8). Pokud jiz maji sestrojeno, tak zaky infor-
mujeme, jaké maji pozadavky na funkce robota. Zaci programuji
ve vytvofenych skupinkdch a ucitel jim je ndpomocen pro piipadnou

pomoc.

Jedenacty snimek: Pro lepsi predstavu zakiim pustime video chovani

robota, které chceme napodobit.

Ukonceni: - Nasleduje rozdani pracovnich listt a jejich vyplnéni.



Pracovni list (3 - 4. hodina)

Jméno:

1) Popis, co to je cyklus opakuj, a pro¢ se pii programovani vyuziva?

Cyklus opakuj, slouzi k opakovani vybrané ¢asti programu.

Vyuziva se predevsim po lepsi ptehlednost v programu (neopakuji se stejné bloky).

2) Dopln tabulku. Co vSe nastavujeme u motorl (nastaveni pouze jednoho motoru)

a jaké mame moznosti?

Co nastavujeme Moznosti nastaveni.

Port, ve kterém je motor zapo-
1. A,B,C,D

jen

2. O kolik se ma motor otogit Neomezené, stupné, otocky, ¢as

3. Rychlost -100 az 100




3) Vytvotil jsem tento program. Dokonc¢i tyto véty.

n
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Motor, ktery pracuje, je ptipojen k portu s oznacenim...... . (D)
Mezi jednotlivymi ¢innostmi motoru robot vyckava ..... (1)sekundu

V prvnim ptikazu se motor to¢i rychlosti.....(50) a udéla .....(1) otacku.
Ve tietim ptikazu je motor nastaven na rychlost.....(-50)
Pocet otoceni je nastaven pomoci .....(Stupii)

Posledni ptikaz nastavuje pocet oto¢eni pomoci....... (Casu)

Hodnoceni:

Jak se ti dnes dafilo?

© © O 6 B

Jak hodnoti$ vlastni aktivitu?
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Jak hodnoti$§ dnesni téma?
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PRILOHA PIV: PATA HODINA (METODICKY A PRACOVNI LIST)

5. hodina (Senzory, dotykové senzory)

Metodicka cast pro uditele
Cil: - Zak dokéaze vysvétlit pojem senzor a dotykovy senzor.
- 74k dokaze aplikovat ziskané informace pii tvorbé programu pro robota.
- 74k je schopen podle pozadavki navrhnout vhodny program k robotu.
Organizacni forma vyucovani: - frontalni vyuka
- skupinova vyuka
Vyuéovaci metody: - metoda slovni
- metoda nazorné-demonstracni
- metoda diskuzni
- Brainstorming

Pomiicky: psaci potieby, pocitac s programem LEGO Mindstorms EV3, stavebnice LEGO,

dataprojektor, platno a tabule.
Predpokladany ¢as: 45 minut.

Postup: Vyukovym monologem budou Zaci sezndmeni s potfebnou latkou. Do tohoto mo-
nologu je ve vybranych mistech umisténa diskuzni metoda. Vyuka dale ptechazi k doved-

nostné-praktické metod¢, kdy zaci napodobuji ¢innost uditele a vytvari vlastniho robota.

Motivace: Zakim bude ukazan robot, ktery bude vyuzivat dotykovy senzor. Na ném pied-

vedeme vyhody pouZiti.

MOBILIZACE piedchoziho poznatkového systému: Pomoci Brainstormingu zopaku-
jeme informace, které byly probrany na minulych hodinach a budou dnes potieba byt apli-

kovany.

EXPONOVANI novych poznatkii: Popiseme a na b&Znych vécech vysvétlime co je to sen-
zor. Nasledné popiSeme vlastnosti a vyuzitelnost dotykového senzoru. VSechno se snazime
popisovat na béznych vécech, které jsou détem blizké a napomahaji problematiku pochopit.

Dale problematiku nazorné piedvadime a u¢ime zaky vyuzivat znalosti v praxi.



FIXACE nového udiva: Po dokonceni programu budou spole¢né¢ s zadky komentovany jed-
notlivé kroky, které byly vykondny. Nasledné program bude spustén a bude ovéfena jeho

funkc¢nost.
PROCVICENI, OPAKOVANI

Na zavér budou zaklim rozdany pracovni listy a probéhne samostatna prace.

Doporuceny postup pro vyucujiciho

Zahajeni: - Vyuzijeme brainstormingu k oziveni poznatkl z minulych hodin.
- Pokud nenastaly zadné problémy, je vhodné zachovat stejné skupiny zakda.
- Rozdame pottebné pomicky.

Pribéh: - Pi prezentovani prezentace zajistime, aby si Zaci méli k dispozici probira-

nou soucastku.
- Prezentace:

Tteti snimek: Toto téma zacind vysvétlenim senzord. Znovu je velmi
dilezité vysvétlit toto téma détem na zndmych vécech. Proto zdiraz-
flujeme, Ze senzory nejsou jen neviditelné lasery, ale naptiklad 1 oby-
¢ejny teplomér Ize nazvat senzorem. V tomto snimku se snazime roz-
vést diskuzi otdzkou: Jaky senzor znate? Pti uvedeni ptikladu vzdy

zdlraznime, jakou informaci zjist'uje a sdéluje.

Ctvrty snimek: Nyni se uz zamétime piimo na jeden ze senzord, a to

na senzor dotykovy.

Paty snimek: Nyni Zakiim pifedvedeme mozZnosti programovani doty-
kového senzoru. Ukazku nastaveni tlacitka kombinujeme naptiklad

s prehranim zvuk fidici jednotky.
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Dale s zéky tvofime ukazkovy program s vyuzitim prave téchto sen-

zorti v kombinaci s motory.

Sesty snimek: Nyni zaktim sdélime pozadavky na vytvoteni programii
pro jejich roboty. Pribézné kontrolujeme postupy jednotlivych skupin
a ptipadné jim napoméahame k vytvoieni funkénich programti. Ukazka

jednoho z mnoha feseni:
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Sedmy snimek: Pro lepsi ptedstavu zopakujeme pozadavky robota

na vytvoreném nakresu.

Ukonceni: - Nasleduje rozdani pracovnich listl a jejich vyplnéni.



Pracovni list (5. hodina)

Jméno:

1) Popis, co to je senzor, a k cemu se dotykovy senzor u robotii vyuziva?

Jedna se o zafizeni, které nas informuje o néjaké situaci.

Zapnuti, vypnuti.

2) S jakymi senzory se v Zivoté¢ muzes setkat?

Tlacitko, teplomér, pohybovy senzor u dvefi, senzor svétla, senzor benzinu.

Hodnoceni:

Jak se ti dnes dafilo?
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Jak hodnoti$ vlastni aktivitu?

Jak hodnoti$§ dnesni téma?
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PRILOHA P VI: SESTA HODINA (METODICKY A PRACOVNI LIST)

6. hodina (Ultrazvukovy senzor)

Metodicka cast pro uditele
Cil: - Zak dokéaze vysvétlit pojem ultrazvukovy senzor.
- 74k dokaze aplikovat ziskané informace pii tvorbé programu pro robota.
- 74k je schopen podle pozadavki navrhnout vhodny program k robotu.
Organizacni forma vyucovani: - frontalni vyuka
- skupinova vyuka
Vyuéovaci metody: - metoda slovni
- metoda nazorné-demonstracni
- metoda diskuzni
- brainstorming

Pomiicky: psaci potieby, pocitac s programem LEGO Mindstorms EV3, stavebnice LEGO,

dataprojektor, platno a tabule.
Predpokladany ¢as: 45 minut.

Postup: Vyukovym monologem budou Zaci sezndmeni s potfebnou latkou. Do tohoto mo-
nologu je ve vybranych mistech umisténa diskuzni metoda. Vyuka dale ptechazi k doved-

nostné-praktické metod¢, kdy zaci napodobuji ¢innost ucitele a vytvari vlastniho robota.

Motivace: Zakiim bude ukazan robot, ktery vyuziva ultrazvukovy senzor. Na ném predve-

deme vyhody pouziti.

MOBILIZACE piedchoziho poznatkového systému: Pomoci Brainstormingu zopaku-
jeme informace, které byly probrany na minulych hodinach a budou dnes potieba byt apli-

kovany.

EXPONOVANI novych poznatkii: Popiieme a na béznych vécech vysvétlime co je to ul-
trazvukovy senzor. Nasledn¢é popiSeme vlastnosti a vyuzitelnost ultrazvukového senzoru.
Vsechno se snazime popisovat na béznych vécech, které jsou détem blizké a napomahaji jim
problematiku pochopit. Dale problematiku nazorné predvadime a u¢ime zaky vyuzivat zna-

losti v praxi.



FIXACE nového udiva: Po dokonceni programu budou spole¢né¢ s zadky komentovany jed-
notlivé kroky, které byly vykondny. Nasledné program bude spustén a bude ovétena jeho

funkc¢nost.
PROCVICENI, OPAKOVANI

Na zavér budou zaklim rozdany pracovni listy a probéhne samostatna prace.

Doporuceny postup pro vyucujiciho

Zahajeni: - Vyuzijeme brainstormingu k oziveni poznatkl z minulych hodin.
- Pokud nenastaly zadné problémy, je vhodné zachovat stejné skupiny zakda.
- Rozdame pottebné pomicky.

Pribéh: - Pfi prezentovani prezentace zajistime, aby si zaci méli k dispozici probira-
nou soucastku.

- Prezentace:

Tteti snimek: Toto téma zacina vysvétlenim ultrazvukového senzoru.
Znovu je velmi dilezité vysvétlit toto téma détem znamych vécech.
Proto je pfirovname k ocim. Na konci se snazime zaradit diskuzi o ul-

trazvukovych senzorech v béZném Zivote.

Ctvrty snimek: Pro lepsi pochopeni jak senzor funguje, popiseme

znovu jednotlivé kroky a ndzorn¢ je predvedeme na tomto obrazku.

Paty snimek: Nyni zdkiim pfedvedeme moZnosti programovani ultra-
zvukového senzoru. Dale s zaky tvotfime ukazkovy program s vyuZzi-
tim pravé téchto senzorl. Pii tvorbé komentujeme jednotlivé kroky
a Zaci tento program tvofi s nami a nésledné spousti na svych robo-
tech. Program tvoii kazdy zak a néasledné je jeden ze skupiny spusti

a ovétuje jeho funkénost. Ultrazvukovy senzor ukazujeme ve spojeni



s riznymi reakcemi na prekazku (otoCeni robota). Jako ptiklad uka-
zuji naprogramovani robota, ktery dojede k piekazce, zpomali a za-

troubi, pokud ptekazka stale neuhne, tak zastavi. Ukdzkovy program:
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Sesty snimek: Nyni zaktim sdélime pozadavky na vytvoreni programii
pro jejich roboty. PritbéZzné¢ kontrolujeme postupy jednotlivych skupin

a pfipadné jim napomdhame k vytvoteni funkénich programi.

Ukonceni: - Nasleduje rozdani pracovnich listli a jejich vyplnéni.



Pracovni list (6. hodina)

Jméno:

1) Napis, k ¢emu se ultrazvukovy senzor u robotli vyuziva, a jak funguje?

Vyuziva se pro méteni vzdalenosti k prekdzkam a orientaci robota.

1) Senzor vysle ultrazvukové viny.
2) Tyto vIny se odrazi od piekazky.

3) Senzor viny zachyti a z nich zjisti vzdalenost prekazky.

2) Vytvotil jsem tento program, popiS, co se po spusténi v jednotlivych krocich

bude dit.

1) Robot bude méftit vzdalenost objekti.
2) Ceka, dokud objekt nebude 8 cm vzdaleny.
3) Na displeji se zobrazi stop.
4) Ceka 2 sekundy.




Hodnoceni:

Jak se ti dnes dafilo?
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Jak hodnoti$ vlastni aktivitu?
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Jak hodnoti$ dnesni téma?
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PRILOHA P VII: SEDMA HODINA (METODICKY A PRACOVNI
LIST)

7. hodina (Podminky)

Metodicka ¢ast pro uditele
Cil: - Zak dokéaze vysvétlit pojem podminka.
- 74k dokaze aplikovat ziskané informace pii tvorb& programu pro robota.
- 74k je schopen podle pozadavktl navrhnout vhodny program k robotu.
Organizacni forma vyufovani: - frontalni vyuka
- skupinova vyuka
Vyuéovaci metody: - metoda slovni
- metoda nazorné-demonstracni
- metoda diskuzni

Pomiicky: psaci potieby, pocitac s programem LEGO Mindstorms EV3, stavebnice LEGO,

dataprojektor, platno a tabule.
Piredpokladany ¢as: 45 minut.

Postup: Vyukovym monologem budou zaci seznameni s potfebnou latkou. Do tohoto mo-
nologu je ve vybranych mistech umisténa diskuzni metoda. Vyuka dale ptechazi k doved-

nostné-praktické metod¢, kdy zaci napodobuji ¢innost ucitele a vytvaii vlastniho robota.

Motivace: Zakiim bude ukazan robot, ktery vyuziva podminky. Na ném piedvedeme vyhody
pouziti.
MOBILIZACE piedchoziho poznatkového systému: Pomoci fizené diskuze zopakujeme

informace, které byly probrany na minulych hodinéch, a bude je dnes nutné aplikovat.

EXPONOVANI novych poznatkii: Popiseme a piedvedeme podminky v programovani.
Vsechno se snazime popisovat na béznych vécech, které jsou détem blizké a napomahaji jim
problematiku pochopit. Dale problematiku nazorn¢ ptedvadime a u¢ime zéky vyuzivat zna-

losti v praxi.



FIXACE nového udiva: Po dokonceni programu budou spole¢né¢ s zadky komentovany jed-

notlivé kroky, které byly vykondny. Nasledné program bude spustén a bude ovéfena jeho

funk¢énost.

PROCVICENI, OPAKOVANI

Na zavér budou zaklim rozdany pracovni listy a probéhne samostatna prace.

Zahajeni:

Prubéh:

Doporuceny postup pro vyucujiciho

- Pomoci fizené diskuze zopakujeme informace z minulych hodin.
- Pokud nenastaly z4dné problémy, je vhodné zachovat stejné skupiny zakda.
- Rozdame pottebné pomicky.

- Pti prezentovani prezentace zajistimee, aby si Zaci méli k dispozici probira-

nou soucastku.

- Prezentace:

Tteti snimek: Snazime se rozvést diskuzi o podminkach v bézném Zi-
voté. Pokud zéci po poloZeni otazky nejsou schopni Zadnou podminku
sdélit, odkryjeme prvni ukazkovou (Kdyz nebude prset, ptjdu ven).
Pokud Zaci nejsou stale dostatecné aktivni, je mozné pomoci dalSim
ptikladem. Touto strankou se snazime, aby si Zaci uvédomili, jak ¢asto

se v zivoté s podminkami setkavaji a jak podminka vypada.
Ctvrty snimek: Nyni vysvétlime podminku z pohledu programatora.

P4ty snimek: Nyni zakiim pfedvedeme moznosti programovani po-
moci podminek. Dale s Zaky tvofime ukazkovy program s vyuZitim
pravé této funkce. Pfi tvorbé komentujeme jednotlivé kroky a Zaci
tento program tvoii s nami a nasledné spousti na svych robotech. Pro-
gram tvoii kazdy zak a nasledné je jeden ze skupiny spusti a ovétuje

jeho funkénost. Podminku spojime s predchozimi znalostmi. Napii-



klad vzpomeneme minulou hodinu, kdy jsme fesili robota, ktery do-
jede k ptekazce, zatroubi a ¢ekd, jestli neuhne. Toto je piimo ukaz-
kovy ptiklad podminky. Jestli ptekdzka za 2 sekundy zmizi, pojedu
dal, jinak ji objedu. Proto je vhodné tento ptipad vyuzit jako ukédzkovy
ptipad vyuziti podminky.
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Sesty snimek: Nyni zakiim sdélime pozadavky na vytvofeni programt

pro jejich roboty. PriibéZné kontrolujeme postupy jednotlivych skupin

a pfipadné jim napoméahame k vytvoteni funkénich programi.

- Nasleduje rozdani pracovnich listd a jejich vyplnéni.



Pracovni list (7. hodina)

Jméno:

1) Vyjmenuj alespon 5 podminek, se kterymi se miizeme v béZném zivote setkat.

1) Jestlize ptekazka neuhne, objedu ji.

2) Pokud dostanu pétku z informatiky, budu mit domaci vézeni.
3) Pokud pfijedes, ukazu ti nové auticko.

4) Pokud onemocnim, pijdu k 1ékafi.

5) Pokud mi je zima, oblecu si teplejsi obleceni.

Hodnoceni:

Jak se ti dnes dafilo?

© © O 6 6

Jak hodnoti$ vlastni aktivitu?
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Jak hodnoti$ dnesni téma?
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PRILOHA P VIII: OSMA HODINA (METODICKY A PRACOVNI
LIST)

8. hodina (Barevny senzor)

Metodicka ¢ast pro uditele
Cil: - Zak dokéaZe vysvétlit pojem barevny senzor.
- 74k dokaze aplikovat ziskané informace pii tvorb& programu pro robota.
- 74k je schopen podle pozadavktl navrhnout vhodny program k robotu.
Organizacni forma vyufovani: - frontalni vyuka
- skupinova vyuka
Vyuéovaci metody: - metoda slovni
- metoda nazorné-demonstracni
- metoda fizené diskuze

Pomiicky: psaci potieby, pocitac s programem LEGO Mindstorms EV3, stavebnice LEGO,

dataprojektor, platno a tabule.
Piredpokladany ¢as: 45 minut.

Postup: Vyukovym monologem budou Zaci seznameni s potfebnou latkou. Do tohoto mo-
nologu je ve vybranych mistech umisténa diskuzni metoda. Déle vyuka pfechazi k doved-

nostné-praktické metod¢, kdy zaci napodobuji ¢innost ucitele a vytvaii vlastniho robota.

Motivace: Na sestrojeném robotu bude zaklim ukdzan robot, ktery vyuziva ultrazvukovy

senzor. Na ném pfedvedeme vyhody pouziti.

MOBILIZACE piedchoziho poznatkového systému: Pomoci fizené diskuze zopakujeme

informace, které byli probrany na minulych hodinach a bude je dnes nutné aplikovat.

EXPONOVANI novych poznatkii: Popiseme a na b&znych vécech vysvétlime co je to ba-
revny senzor. Nasledné popiSeme vlastnosti a vyuzitelnost tohoto senzoru. VSechno se sna-
zime popisovat na béznych vécech, které¢ jsou détem blizké a napomahaji problematiku po-

chopit. Déle problematiku ndzorné predvadime a u¢ime zéky vyuZzivat znalosti v praxi.



FIXACE nového udiva: Po dokonceni programu budou spole¢né¢ s zadky komentovany jed-
notlivé kroky, které byli vykonany. Nasledné program bude spustén a ovéfena jeho funkc-

nost.
PROCVICENI, OPAKOVANI

Na zavér budou zaklim rozdany pracovni listy a probéhne samostatna prace.

Doporuceny postup pro vyucujiciho

Zahijeni: - Pomoci fizené diskuze zopakujeme informace z minulych hodin.
- Pokud nenastaly z4dné problémy, je vhodné zachovat stejné skupiny zakda.
- Rozdejte potiebné pomucky.

Pribéh: - Pfi prezentovani prezentace zajistéte, aby si zaci méli k dispozici probiranou

soucastku.
- Prezentace:

Tteti snimek: Snazime se rozvést diskuzi o piedstaveé co je to barevny
senzor. Pokud Zaci nenavrhli spravnou definici, odkryjeme informace

v prezentaci. Stejné postupujeme i pii druhé otazce.

Ctvrty snimek: Nyni zakiim pfedvedeme moZnosti programovani to-
hoto senzoru. Déle s Zaky tvofime ukazkovy program s vyuZitim
pravé této funkce. Pfi tvorbé komentujeme jednotlivé kroky a Zaci
tento program tvoii s ndmi. Program tvoii kazdy zak a nasledné je je-
den ze skupiny spusti a ovéfuje jeho funkénost. Nejprve ukaZzeme
moznosti, které nabizi rozpoznani barev, kdy miiZeme naprogramovat

ruzné chovani podle barvy.
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Tento senzor ovSem neumi jen rozeznavat barvy. Jeho druhé funkce
je snimat mnozstvi odrazeného svétla od povrchu. Proto je nutné za-

kim ukézat i jeho druhou moznost vyuziti a to naptiklad jizdu po ¢are.
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Péty snimek: Nyni zaktim sdélime pozadavky na vytvofeni programi
pro jejich roboty. Pribézné kontrolujeme postupy jednotlivych skupin

a piipadné jim napomahame k vytvoteni funk¢énich programi.

Ukonceni: - Nasleduje rozdani pracovnich listli a jejich vyplnéni.



Pracovni list (8. hodina)

Jméno:

1) Napis, k ¢emu se barevny senzor u robotll vyuziva.

Jizda robota po Cére, reakce na barvu.

3) Jaké hodnoty maji jednotlivé barvy v barevném senzoru:

Zadna barva: ........... 0)

Cerna barva: ............ (1)

Zelena barva: ........... 3)

Cervena barva:..... .... 4)

Modré barva: ........... (2)

Bila barva: .............. (6)
Hodnoceni:

Jak se ti dnes dafilo?
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Jak hodnoti$ vlastni aktivitu?
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Jak hodnoti§ dnesni téma?
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PRILOHA P IX: DRUHA HODINA (METODICKY A PRACOVNI
LIST)

9. hodina (Gyroskopicky senzor)

Metodicka ¢ast pro uditele
Cil: - Zak dokéaZe vysvétlit pojem barevny senzor.
- 74k dokaze aplikovat ziskané informace pii tvorb& programu pro robota.
- 74k je schopen podle pozadavktl navrhnout vhodny program k robotu.
Organizacni forma vyufovani: - frontalni vyuka
- skupinova vyuka
Vyuéovaci metody: - metoda slovni
- metoda nazorné-demonstracni
- metoda fizené diskuze
- brainstorming

Pomiicky: psaci potieby, pocitac s programem LEGO Mindstorms EV3, stavebnice LEGO,

dataprojektor, platno a tabule.
Piredpokladany ¢as: 45 minut.

Postup: Vyukovym monologem budou Zaci sezndmeni s potfebnou latkou. Do tohoto mo-
nologu je ve vybranych mistech umisténa diskuzni metoda. Vyuka dale ptechazi k doved-

nostné-praktické metod¢, kdy zaci napodobuji ¢innost ulitele a vytvaii vlastniho robota.

Motivace: Zakim bude ukazan robot, ktery vyuziva gyroskopicky senzor. Na ném piedve-

deme vyhody pouziti.

MOBILIZACE piedchoziho poznatkového systému: Pomoci fizené diskuze zopakujeme

informace, které byly probrany na minulych hodinéch a bude je dnes nutné aplikovat.

EXPONOVANI novych poznatkii: Popiseme a na b&znych vécech vysvétlime co je to gy-
roskopicky senzor. Nasledné popiSeme vlastnosti a vyuzitelnost tohoto senzoru. VSechno se
snazime popisovat na béznych vécech, které jsou détem blizké a napomahaji jim problema-
tiku pochopit. Déle problematiku nadzorné ptedvadime a u€ime zaky vyuzivat znalosti

V praxi.



FIXACE nového udiva: Po dokonceni programu budou spole¢né s zaky komentovany jed-
notlivé kroky, které byly vykondny. Nasledné program bude spustén a bude ovéfena jeho

funkc¢nost.
PROCVICENI, OPAKOVANI

Na zavér budou zaklim rozdany pracovni listy a probéhne samostatna prace.

Doporuceny postup pro vyucujiciho

Zahajeni: - Pomoci brainstormingu zopakujeme informace z minulych hodin.
- Pokud nenastaly zadné problémy, je vhodné zachovat stejné skupiny zakda.
- Rozdame pottebné pomicky.

Pribéh: - Pfi prezentovani prezentace zajistime, aby si Zaci méli k dispozici probira-

nou soudcastku.
- Prezentace:

Tteti snimek: Snazime se rozvést diskuzi o predstavé co je to gyro-
skopicky senzor. Pokud Zaci nenavrhli spravnou definici, odkryjeme

informace v prezentaci. Stejné€ postupujeme i pti druhé otdzce.
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Ctvrty snimek: Nyni vysvétlime teoreticky co to je gyroskop a jak vy-
pada, pro lepsi predstavu je dobré ukdzat na serveru wikipedie gif.,

na kterém je tento gyroskop velmi pékné ukazan.

Paty snimek: Nyni Zaktim pfedvedeme moznosti programovani tohoto
senzoru. Déle s Zaky tvotime ukdzkovy program s vyuZitim prave této
funkce. Pti tvorbé komentujeme jednotlivé kroky a z4ci tento program
tvofi s nami. Program tvofi kazdy zak a nasledné je jeden ze skupiny
spusti a ovéfuje jeho funkénost. Pii tvorbé programu bereme v potaz
narocnost této latky. Proto je ukazkovy program velice podobny na-
sledné praci. Pii vysvétlovani tohoto programu tedy doporucuji jako

ukazkovy zvolit program podobny tomuto:
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Sesty snimek: Nyni zakim sdélime pozadavky na vytvoreni programil
pro jejich roboty. Pribézné kontrolujeme postupy jednotlivych skupin

a ptipadné jim napomahame k vytvoteni funkcnich programii.

Ukonceni: - Nasleduje rozdani pracovnich listt a jejich vyplnéni.



Pracovni list (9. hodina)

Jméno:

1) Napis, k ¢emu se gyroskopicky senzor u robotti vyuziva?

Orientaci, stabilizace, ptesny uhel.

2) Jak funguje gyroskop?

Jedna se o zafizeni, ve kterém rotuje setrvacnik. Tento setrvacnik diky své rotaci
rotuje ve stalé poloze bez ohledu na polohu svého obalu.

Hodnoceni:

Jak se ti dnes dafilo?
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Jak hodnoti$ vlastni aktivitu?
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Jak hodnoti$ dnesni téma?
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