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Vzdélavaci program vyuZiva robotickou stavebnici LEGO EV3 Education a jeji grafické programovaci
prostiedi k rozvoji informatického mysleni 74ka 6. a 7. roénikd ZS a odpovidajicich ro¢niké viceletych
gymnazii. Pfipravené Ulohy vedou Zaky k detekovani a feseni problému, dliraz je kladen na tymovou
spolupraci, komunikaci a prezentaci vlastnich vysledkd.

Obecny cil

Cilem programu je pomoci robotické stavebnice LEGO EV3 Education podpofit rozvoj informatického
mysleni Zaku, které se zaméruje na rozpoznani a popis problému, jeho rozbor a feseni.

Prdrezova témata

Ve vzdélavacim programu jsou realizovana prirezova témata Osobnostni a socialni vychova, Vychova
demokratického obcana a Medialni vychova. Osobnostni a socidlni vychova podporuje zdokonalovani
spoluprace a komunikace v tymu v réznych pracovnich situacich. Prifezové téma Vychova
demokratického ob¢ana podporuje komunikativni, argumentaéni a prezentaéni dovednosti, stejné
jako demokratické rozhodovani v tymu. Realizace prifezového tématu Medialni vychova je zamérena
na vyuzivani digitalnich dokumentd jako zdrojd informaci.

Mezipfedmétové vztahy

V programu se prolinaji vzdélavaci oblasti Matematika a jeji aplikace, Informacni a komunikacni
technologie, Clovék a svét prace, Clovék a spole¢nost. Aktivity vzdélavaciho programu vedou
k za¢lenéni poznatkl z rGznych predmétd, jedna se o proces zaloZeny na reseni problémd, ve kterém
se predchozi poznatky, informace a dovednosti spojuji se zkusenostmi novymi.

Konkrétni cile

74k je schopen analyzovat problém.

Z4k je schopen diskutovat s ostatnimi ¢leny skupiny o problému a spolupracovat na feseni.
74k je schopen spolupracovat s ostatnimi na stavbé modelu.

Z4k je schopen spolupracovat pfi vytvéieni a ladéni programu.

Z4k je schopen prezentovat a obhajit Feseni problému.

Matematicka schopnost a zakladni schopnosti v oblasti védy a technologii

Vétsina Cinnosti vede Zaky k technickému provedeni modelu tak, aby byli schopni splnit zadané
pozadavky. Dale musi sestavit program, ktery efektivné fidi model.

Komunikace v materském jazyce

Zaci pracuji ve skupinach. Schopnost vzajemné spoluprdce a komunikace je nezbytné nutna
pro spoleéné plnéni zadanych ukol(, pro kreativni a inovativni feseni.
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Schopnost prace s digitdlnimi technologiemi

Zaci pracuji v konkrétnim programovacim prostfedi, vytvafi a ladi programy. Ty nahravaji
do mikropocitace — kostky. Umi ovladat model pomoci program v kostce. Umi vyhledavat na internetu
dalsi informace a inspirace ke své praci.

PfevaZuje skupinova prace ve dvou az tfi¢lennych skupinach. V ramci skupiny Zaci zadané ukoly
analyzuji, diskutuji o nich a vytvareji konstrukéni i programové feSeni. V nékterych okamdZicich
je vhodné vyuzit také individudlni formy prace — predevSim pfi seznamovani se s novymi
programatorskymi postupy.

Program je naplanovany na 16 vyucovacich hodin. Vyucovaci hodina trva 45 minut.

Program je uréeny pro zaky 6., ptipadné 7. roéniku ZS a odpovidajici ro¢niky viceletych gymnazii.
Vhodny pocet Zakd se pohybuje mezi 10 aZ 16.

Vétsina aktivit programu nese prvky projektové vyuky. Zdci se sami ve skupiné snazi vyresit ukol,
se svym feSenim seznami ostatni. Skupinova prace s sebou nese dalSi metody, jako je diskuse,
polemika, konfrontace. Hernimi aktivitami zatraktivnime vystupy u nékterych zadani. Samoziejma
je prace sdigitdlnimi technologiemi — pro vytvofeni programu pouZivdame grafické prostredi
Mindstorms Education EV3 Software.

Program je rozdélen do tfi tematickych blokl. V prvnim bloku se Zaci seznami se stavebnici, postavi
uvodni model, vyzkousi si ¢innost jednotlivych senzord.

Druhy blok probéhne v rozsahu dvou hodin v iQlandii Liberec.
Treti blok je vénovan samostatné stavbé modelu, programovani jeho ¢innosti s vyuZitim pokrodilejsich
programovacich nastroju.

Tematicky blok (Zakladni aktivity s robotickou stavebnici) ¢. 1 — 7 hodin

Cilem tohoto tematického bloku je zakladni sezndmeni zak s robotickou stavebnici LEGO Mindstorms
Education EV3, seznameni se zaklady konstruovani a programovani, se zplsobem feseni problému.
Pfi feseni problém se budou Z4ci udit pracovat s chybou, budou chyby vyhledavat a opravovat je.

Téma €. 1 (Sezndmeni se stavebnici) — 1 vyucovaci hodina (45 minut)

V uvodni lekci si Zaci pfipravi stavebnici pro dalsi funkcni a smysluplné pouzivani, sezndmi se s aktivnimi
i pasivnimi dilky stavebnice. DalSi aktivity sméfuji k zakladnimu ovladani kostky EV3, k pfipojeni
a sledovani chovani jednotlivych senzord.
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Téma €. 2 (Stavba modelu podle ndvodu) — 2 vyucovaci hodiny (90 minut)

V této ¢asti si Zaci zkonstruuji svlj prvni model robota podle pripraveného navodu. Pomoci mobilni
aplikace ovladaji robota a ovéfi si tim i funkénost své konstrukce. Dale se seznami s programovacim
prostfedim LEGO Mindstorms EV3 Education. Podle ndvodu pfipoji senzory k zdkladnimu robotu
a zkontroluji pfipojeni. Sleduji hodnoty, které senzory ukazuji, dokazi senzory resetovat.

Téma €. 3 (Jizda robota) — 2 vyucdovaci hodiny (90 minut)

Zaci se v prosttedi LEGO Mindstorms EV3 Education sezndmi s programovacimi bloky
pro praci motor( a jejich sledovani. Dokazi tyto bloky nastavit a vytvafi tak programy pro jizdu robota
vpred a vzad, pro otaceni i obraty robota. V dalsi ¢asti na zdkladé jednoduchych podplrnych aktivit
vyvodi pojem cyklus. Zaci pak dokazi nakonfigurovat programovaci blok ,Loop“ a vytvaii jednoduché
programy s vyuZitim cykl(. Sezndmi se také s gyroskopem a vyufZiji ho pro jizdu robota do ¢tverce.

Téma ¢. 4 (Vyuziti senzortd) — 2 vyucovaci hodiny (90 minut)

V rdmci tohoto tématu si Zaci podle ndvodu sestavi a pfipoji k robotu stfedni motor. Seznami
se s moznostmi vyuZiti senzorU. Pfi feSeni Uloh vhodné vyuziji praci senzor(. Naprogramuji své roboty
tak, Ze pomoci dotykového nebo ultrazvukového senzoru jejich robot rozpozna prekazku a diky
sttednimu motoru vylozi ndklad. S pomoci svételného senzoru dokdze robot sledovat caru
(pohybuje se po care).

Tematicky blok (iQlandie Liberec) ¢. 2 — 2 hodiny
Navstévou v iQlandii Liberec si zaci udélaji lepsi predstavu o vyuZiti robotiky v béZzném Zivoté.

Téma €. 1 (Roboti v IQLandii) — 2 vyucovaci hodiny (90 minut)

Zaci si ve skupinach projdou expozice v iQlandii Liberec, které souvisi s robotikou. V jednotlivych
expozicich pIni rGzné ukoly.

Tematicky blok (Rozsitujici aktivity s robotickou stavebnici) ¢. 3 — 7 hodin

Ve tretim bloku Zaci postavi podle vlastniho navrhu model, ktery bude spliovat poZadované
parametry. Tento model budou programovat podle zadani v jednotlivych hodinach.

Téma €. 1 (Kreativni tvorba modelu) — 2 vyucovaci hodiny (90 minut)

Z4ci stavi pasové vozidlo se dvéma motory. V predni &asti vozidla bude upevnén barevny a ultrazvukovy
senzor, v zadni ¢3asti dva tlakové senzory. Pokud si Zaci nebudou jisti vlastnim navrhem konstrukce,
mohou stavét podle poskytnutého navodu. Pfipadné mohou upravit podle svého predloZzeny navod.

Téma ¢. 2 (Kalibrace senzort, zapis hodnot do souboru) — 1 vyucovaci hodina (45 minut)

Na bilém a cerném podkladu si Zaci zkalibruji své barevné senzory. Tato cinnost je dUlezita
pro spravnou ¢innost senzoru. Ve druhé ¢asti hodiny se Zaci naudi, jak Ize namérené hodnoty zapsat
do souboru v pocitaci.

Téma €. 3 (Rlzné formy rozhodovani) — 1 vyucovaci hodina (45 minut)

ZAci sestavi program, ktery umozni pohyb robota po barevné plose. Robot se bude chovat v zavislosti
na barvé, po které se bude pohybovat.

R EVROPSKA UNIE
* * Evropské strukturalni a investiéni fondy 3
* *

gt Operacni program Vyzkum, vyvoj a vzdélavani MINISTERSTVO SKOLSTV



Téma €. 4 (VyuZiti matematickych operaci pfi pohybu) — 1 vyucovaci hodina (45 minut)

Zaci sestavi program, ktery umoini rozjezd robota tak, aby se jeho rychlost postupné navy3ovala
az na maximum.

Téma ¢. 5 (Vytvareni a editace podprogrami) — 1 vyucovaci hodina (45 minut)

Z4ci sestavi program s vyuZitim vlastnich blokd podprogramu.

Téma €. 6 (Programovani robota podle zadaného ukolu) — 1 vyucovaci hodina (45 minut)

Zaci si vyberou jeden ze dvou zadanych tkol(l a vytvoii program. Zadané Ukoly jsou poéitani ¢ernych
¢ar nebo jizda do spiraly.

K realizaci programu je tfeba pro kazdou skupinu zak( zajistit jednu zakladni soupravu LEGO
MINDSTORMS Education 45544 EV3 a jeden kus dopliikové soupravy 45560 EV3. K prabéinému
dobijeni baterii je zapotfebi 45517 sitovy adaptér DC 10V. Kazda skupina zakd potfebuje podital
nebo tablet s nainstalovanym softwarem Mindstorms Education EV3.

Ke zdarnému prlbéhu programu je zapotiebi mistnost s pocitaCi nebo tablety, s dostatecnym
prostorem pro pohyb modell a pro konstrukéni ¢innost jednotlivych skupin. Program je mozné
realizovat ve Skolském zafizeni nebo ve volnocasové instituci nebo stfedisku volného c¢asu. U ¢asti
programu se predpoklada realizace v technickém nebo science centru, naptiklad v iQlandii Liberec.

Program byl vyuZit ve skupince 6 7akd 1. stupné ZS jako volno&asovy krouzek. Po ukon&eni projektu
by bylo moZné pokracovat v realizaci programu pravé formou volnocasového krouzku pfimo pfi
skolnim zafizeni nebo v rdmci instituce neformalniho vzdélavani. Pocet 6 Ucastniku se jevi jako nejlepsi
pro zachovani individudlniho pfistupu pfi vyuce. V ramci krouzku je vhodné zachovat niZsi pocet
Gcastnikd, a zachovat tak individualni pfistup.

Vzdéldvaci program je moziné vyuzit také pfi Skolni vyuce vrdmci zarazeni IT vyuky na 1,
pfipadné 2. stupni ZS. Je viak tfeba dobie zvézit pocet Ucastnikl ve skupiné.
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https://www.eduxe.cz/p/176/45517-sitovy-adapter-dc-10v

Poloika Pr’edpokladane
naklady
Celkové naklady na realizatory/lektory 17000,-
Hodinova odmeéna pro 1 realizatora/ lektora
v . 500,-
véetné odvodu
z toho
Ubytovani realizatord/lektort 0,-
Stravovdni a doprava realizdtord/lektort 8000,-
Naklady na zajisténi prostor 3200,-
Ubytovani, stravovani a doprava ucastniku 2000,-
, toho Doprava ucastniki 2000,-
Stravovadni a ubytovani ucastnikd 0,-
Naklady na ucebni texty 1500,-
Priprava, preklad, autorskd prdva apod. 1500,-
z toho
RozmnoZeni text( — pocet stran: 0,-
Rezijni ndklady 43500,-
Stravné a doprava organizdtort 1500,-
Ubytovdni organizdtord 0,-
Postovné, telefony 2000,-
z toho Doprava a prondjem techniky 19200, -
Propagace 5000,-
Ostatni ndklady 9400,-
Odména organizatorim 6400,-
Naklady celkem 67200,-
Poplatek za 1
- opTate 11200,-
ucastnika

Pocet realizatoru/lektort:

* X %
* *
* *
* *

2 (lektor, pracovnik science centra)

EVROPSKA UNIE
Evropské strukturalni a investiéni fondy
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WWW.rvp.cz, https://vctu.cz/nabidka/projekty/rozvoj-deti-a-zaku/budovani-kapacit-pro-rozvoj-skol

ii-robotika-s-lego-mindstorms-edr

Vzdélavaci program je zverejnén pod licenci Creative Commons ve varianté BY-SA (uvedte plvod —
zachovejte licenci).

Pokud neni uvedeno jinak, vSechny obrazky, fotografie, schémata atd. jsou autorskym dilem tvlrct
programu nebo pochazi z volné dostupnych databazi bez povinnosti citace nebo jsou pofizeny

z volné dostupného softwaru LEGO MINDSTORMS Education EV3.

©N0lO
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https://vctu.cz/nabidka/projekty/rozvoj-deti-a-zaku/budovani-kapacit-pro-rozvoj-skol-ii-robotika-s-lego-mindstorms-edr
https://vctu.cz/nabidka/projekty/rozvoj-deti-a-zaku/budovani-kapacit-pro-rozvoj-skol-ii-robotika-s-lego-mindstorms-edr

2 Podrobné rozpracovany obsah programu

2.1.1 Téma €. 1 (Seznameni se stavebnici) — 1 vyucovaci hodina (45 minut)
1. hodina

Forma a bliZSi popis realizace

V Uvodni lekci si zaci pripravi stavebnici pro dalsi funkéni a smysluplné pouzivani, sezndmi se s aktivnimi
a pasivnimi dilky stavebnice. Dalsi aktivity sméfuji k zakladnimu ovladani kostky EV3, k pfipojeni
a sledovani chovani jednotlivych senzord.

Metody

Pokud to podminky umoznuji, je vhodné pracovat ve dvojicich nebo individualné. Pfi praci ve dvojicich
je podporena kooperace 7akl. Béhem lekce jsou uplatiovany metody dovednostné praktické
a metody feseni problémd. Kladeni problémovych uUkold je motivacnim prvkem a podporuje
osvojovani ziskanych dovednosti.

Pomucky

stavebnice LEGO® MINDSTORMS® Education EV3 dle poctu zaka

notebook, pocitac all-in-one nebo tablet dle poctu Zaka

prezentace (Pfiloha 4.1)

program pro dopliikovy ukol (ozvuceni tlacitek) — soubor EV3 (Pfiloha 4.1.1)
videonahravka doplfikového ukolu — soubor MP4 (Pfiloha 4.1.2)

Podrobné rozpracovany obsah

1. Priprava stavebnic:
Podle kartonovych karet, které jsou soucasti stavebnice, rozmistéte vSechny dilky
do odpovidajicich ¢asti boxa.

2. LEGO® MINDSTORMS® Education EV3 Inteligentni kostka:
Seznamte se s kostkou EV3 —vloZte do kostky baterii a kostku zapnéte. Pomoci navigac¢nich
tlacitek si projdéte jeji prostredi.

3. Motory a senzory:
Pfipojte ke kostce EV3 motory a senzory a v prostfedi ,,Port View" na kostce sledujte, jaké
hodnoty kostka vraci.
DokdaZete podle zobrazenych hodnot urcit, k cemu jednotlivé senzory slouzi? Zkuste otocit
motorem tak, abyste namérili presné 360° (Degrees). DokdZete zmérit vzddlenost 20 cm?
Jakou nejdelsi vzddlenost od kostky se vam podari zmérit? Jakou hodnotu vrdti svételny
senzor, pokud jej zcela zakryjeme? DokdZete najit v redlném Zivoté priklady pouZiti senzor(i?

R EVROPSKA UNIE
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4. Doplnkovy ukol:
Nechte si u¢itelem nahrat do kostky program pro ozvuceni tlacitek kostky (Ptiloha 4.1.1)
5 tlacitek pro 5 tont (C, D, E, F, G). Pokuste si na kostce prehrat jednoduché hudebni skladby
podle ukazky (Ptiloha 4.1.2).
DokdZete pomoci 5 tén(i na kostce zahrdt i jinou zndmou melodii?

5. Ukon¢eni ¢innosti
Kostku EV3 vypnéte. Odpojte od kostky motory a senzory. VSechny komponenty uloZte zpét
do boxu.

Shrnuti: Orientuji se v robotické stavebnici, ovladam fidici kostku EV3, ke kostce pfipojim motory
a senzory.

2.1.2 Téma ¢€. 2 (Stavba modelu podle navodu) — 2 vyucovaci hodiny (2 x 45 minut)
1. hodina

Forma a blizsi popis realizace

V této lekci se Zaci nejprve seznami s ovladanim navodu v programu ,Lego Digital Designer”
a se zplsobem 3D zobrazovani jednotlivych krokU. Pro spravny vybér dilkl vyuZivaji tabulku velikosti,
ktera je k dispozici u kazdé stavebnice. Funkénost své konstrukce si Zaci ovéri pomoci mobilni aplikace.

Metody

Pokud to podminky umoZiuiji, je vhodné pracovat ve dvojicich nebo individualné. Pti praci ve dvojicich
je podporena kooperace zdkl. Béhem lekce jsou uplatfiovany metody dovednostné praktické
a metody teSeni probléml. Kladeni problémovych udkoll je motivaénim prvkem a podporuje
osvojovani ziskanych dovednosti.

Pomucky

® notebook, pocitac all-in-one nebo tablet dle poctu zaku
e prezentace (Pfiloha 4.2)
e konstrukéni ndvod ,Firstbot” — soubor PDF (Pfiloha 4.2.1)

Podrobné rozpracovany obsah

1. Ptiprava stavebnic:
Rozlozte si boxy s dilky a pripravte si i kartu (je soucdsti boxu) s rozméry vybranych dilkd
v poméru 1:1.

2. Stavba prvniho robota (firstbota):
V programu , Lego Digital Designer” si oteviete 3D navod pro stavbu firstbota (Pfiloha 4.2.2),
vyzkousejte si ovladani rlznych pohledd na stavbu modelu. Postupujte po jednotlivych
krocich a sestavte tak svého prvniho jezdiciho robota.
V priloze (Pfiloha 4.2.1) najdete pfipadné i ndvod pro konstrukci firstbota bez nutnosti
instalace programu , Lego Digital Designer”.

R EVROPSKA UNIE
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3. Aplikace EV3 Commander:
Do mobilniho telefonu nebo do tabletu si stahnéte a nainstalujte aplikaci ,,EV3 Commander”,
pomoci niz si budete moct vyzkouset jizdni vlastnosti svého robota. Pro zprovoznéni aplikace
(sparovani, pfidani a propojeni joysticku) postupujte podle navodu v prezentaci (Pfiloha 4.2).

4. Zkouska jizdnich vlastnosti robota:
Pomoci aplikace EV3 Commander ovladejte jizdu svého robota volné po mistnosti, sledujte
jeho jizdni vlastnosti.
Jede robot opravdu rovné? Nedochdzi pri zataceni Ci pfi obratech k prokluzovdni kol?

5. Dopliikovy ukol:
Pfipravte si v mistnosti (slalomovou) drahu a pokuste se ji projet v co nejkratS$im ¢ase. Robota
ovladejte pomoci aplikace EV3 Commander.
Shrnuti: Postavim podle ndvodu jezdiciho robota a ovéfim si funkénost konstrukce.

2. hodina

Forma a blizsi popis realizace

V této lekci Zaci podle ndvodu v programu ,Lego Digital Designer” (ptipadné podle vytisténého navodu)
sestavi a pripoji k robotu senzory. Pro spravny vybér dilkd vyuZivaji tabulku velikosti, ktera je k dispozici
u kazdé stavebnice. Ddle se Zaci seznami s programovacim prostfedim LEGO Mindstorms EV3
Education. Dokazi objasnit funkci senzor, sledovat a resetovat jejich hodnoty.

Metody

Pokud to podminky umoZiuiji, je vhodné pracovat ve dvojicich nebo individualné. Pti praci ve dvojicich
je podporena kooperace zakl. Béhem lekce jsou uplatiovany metody dovednostné praktické
a metody feSeni problémi. Kladeni problémovych ukoll je motivaénim prvkem a podporuje
osvojovani ziskanych dovednosti.

Pomucky
® notebook, pocitac all-in-one nebo tablet dle poctu Zaka
e prezentace (Pfiloha 4.3)
e konstrukéni ndvody pro senzory ,Firstbot_senzory” — soubory PDF (Priloha 4.3.1)
e videonavod ,Prvni spusténi” — soubor MP4 (Ptiloha 4.3.2)
e zadani Uloh vcetné jejich feseni ,,Prvni program” — soubor EV3 (Pfiloha 4.3.3)
e sestaveny firstbot (bez senzor()
e Software LEGO Mindstorms EV3

Podrobné rozpracovany obsah

1. Ptiprava stavebnic a navoda:
Rozlozte si boxy s dilky a pripravte si i kartu (je soucdasti boxu) s rozméry vybranych dilkd
v poméru 1: 1. Podle ndvodu (Pfiloha 4.3.1) pripojte postupné ke svému firstbotu vsechny

4 senzory.
R EVROPSKA UNIE
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2. Prvni spusténi programu:
Podle videa (Ptiloha 4.3.2) si spustte v pocitaci program LEGO Mindstorms EV3 Education
a pripojte svého robota, a to bud kabelem pfes rozhrani USB, nebo bezdratové pomoci
bluetooth.

3. Seznameni se s programovacim prostfedim:
Projdéte si menu programu a paletu s programovacimi bloky. V okné pro spravu senzoru
sledujte praci senzord a motor(l. Seznamte se s tlacitky pro prenos programu do kostky EV3.
Zjistéte: Kolik stupfiti (Degrees) odpovidad ujeté vzddlenosti 30 cm? Jakou hodnotu ukazuje
dotykovy senzor (Touch), je-li stisknuty? DokdZete umistit robota pfesné 25 cm pred
prekdZku? Otocte robota presné o 90°. Zjistéte, zda hodnoty odrdZeného svétla jsou pro svétlé
barvy nizsi nebo vyssi.

4. Prvni programovaci aktivity:
Otevrete si novy program nebo pfipraveny soubor (Pfiloha 4.3.3), ve kterém jsou vsechna
zadani Uloh véetné fedeni. Reste nasledujici jednoduché tlohy, své feeni vidy nahrajte
do robota a spustte:
Vyzkousejte si rtizné zvuky z nabidky ,,Project Sounds”, najdéte zvuk pro ,,chrdpdni”. Zvliddnete
vypnout na dobu 3 s svétlo na kostce EV3? DokdzZete na displeji zobrazit po dobu 5 s vybrany
obrdzek z ,,Project Images”“? Dokdzete naprogramovat robota tak, aby jel 1 s vpred?

5. Souhrnny tkol:
Vytvorte vlastni program s vyuZitim minimalné 4 programovacich blok(: napf. Na displeji jsou
zaviené oci, po dobu 2 s kostka cervené blika. Oci na displeji se oteviou, kostka blika zelené.
Robot dostane pokyn ,Forward” a jede vpred. Po uplynuti 1 s jizdy se robot zastavi a ozve
se zvuk ,Good job“.
DokdZete vyresit ulohu a své reseni pfedvést pred ostatnimi Zaky?

6. Dopliikovy ukol:
Sestavte podobné jednoduché programy, nahrajte je do robota a predvedte je ostatnim

Zakam.

Shrnuti: Podle ndvodu sestavim a pfipojim senzory k robotu. Orientuji se v programovacim prostredi
a poskladam jednoduchy program.

2.1.3 Téma ¢. 3 (Jizda robota) — 2 vyucovaci hodiny (2 x 45 minut)
1. hodina

Forma a blizsi popis realizace

V této lekci se Zaci seznami s programovacimi bloky pro praci motor(i a vytvoti v prostiedi LEGO
Mindstorms EV3 Education jednoduché programy pro jizdu robota vpred, vzad, pro otaceni a obraty
robota.

Metody

Pokud to podminky umoZiuiji, je vhodné pracovat ve dvojicich nebo individudlné. Pti praci ve dvojicich
je podporena kooperace zakl. Béhem lekce jsou uplatiovany metody dovednostné praktické
a metody fesSeni problémi. Kladeni problémovych uUkoll je motivaénim prvkem a podporuje
osvojovani ziskanych dovednosti.
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Pom{cky

notebook, pocitac all-in-one nebo tablet dle poctu zaku
prezentace (Pfiloha 4.4)
Ctvrtka, cerny fix nebo 1 cm Siroka ¢ernad izolepa
popis programi (véetné reseni) pro jizdu robota — soubor EV3 (Pfiloha 4.4.1)
Videa pro jizdu robota
O jizda vpred a vzad — soubor MP4 (Ptiloha 4.4.2)
O otdceni a obraty robota vpravo a vlevo - soubor (Pfiloha 4.4.3)
sestaveny firstbot se senzory
Software LEGO Mindstorms EV3

Podrobné rozpracovany obsah

1.

Priprava:

Nakreslete si na ¢tvrtku ¢ernou startovni a cilovou ¢aru (1 cm Sirokou) nebo pro startovni

a cilovou ¢aru nalepte na ¢tvrtku prouzky ¢erné izolepy.

Zapnéte si robota a otevrete si v pocitaci program LEGO Mindstorms EV3 Education. Robota
propojte (kabelem pres rozhrani USB nebo pres bluetooth) s pocitacem a zkontrolujte
pfipojeni motorda.

Programové bloky pro motory:
Seznamte se s programovacimi bloky pro praci motor( a s moZnostmi jejich nastaveni
(konfiguraci).

Jizda robota vpied a vzad:

Podivejte se na video (Pfiloha 4.4.2) a vyzkousejte si jizdu robota vpred i vzad v rlznych
rezimech.

Dokdzali jste najit spravny cas pro jizdu robota podle ¢asu? Jak ovliviiuje sila motort vysledny
Cas? Myslite si, Ze urovefi nabiti baterie ovliviiuje vysledek? DokdZete mechanickym
premisténim robota zjistit v ,,PortView” hodnotu uhlovych stuptii ,,Degrees”?

Otdaceni a obraty robota:

Podivejte se na videa (Pfiloha 4.4.3), pokuste se naprogramovat a vyzkouset otoceni i obraty
robota. Ke své praci mizete vyuZit i programy s feSenim (Pfiloha 4.4.1).

DokdZete popsat rozdil mezi oto¢enim robota a obratem?

Souhrnny ukol:
Podle svych mozZnosti si zvolte jednodussi (objeti prekazky s obratem v cili) nebo obtiznéjsi
Ulohu (projeti slalomové drahy). Své feseni predvedte ostatnim zakam.

Dopliikovy ukol:

K programu vytvorenému v predchozim ukolu pridejte zvukové a svételné efekty. Do
programu muzZete také pridat vitézny tanecek v cili, opét doplnény svételnymi a zvukovymi
efekty.

Shrnuti: DokaZi naprogramovat jizdu robota a program si ovéfit jeho spusténim pfimo na robotu.
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2. hodina

Forma a blizsi popis realizace

Na zakladé spoleénych podplrnych aktivit Zaci vyvodi pojem ,cyklus” a seznami se s konfiguraci
programového bloku , Loop”. Dale vytvari jednoduché programy s vyuzitim cyklu, které si s pomoci
svého robota ovétuji. K jizdé robota do ¢tverce dokazi vyuzit také gyroskop.

Metody

Pokud to podminky umoZiuiji, je vhodné pracovat ve dvojicich nebo individudlné. P¥i prdci ve dvojicich
je podporena kooperace zakl. Béhem lekce jsou uplatfiovany metody dovednostné praktické
a metody feSeni problémd. Kladeni problémovych uUkold je motivaénim prvkem a podporuje
osvojovani ziskanych dovednosti.

Pomucky

e notebook, pocitac all-in-one nebo tablet dle poctu zakl
e prezentace (Pfiloha 4.5)

e konstrukéni navod pro konstrukci ¢tverce — soubor (Pfiloha 4.5.1)
e video pro jizdu robota do ¢tverce — soubor MP4 (Ptiloha 4.5.2)

e programové feSeni zadanych uloh — soubor EV3 (Pfiloha 4.5.3)

e sestaveny firstbot se senzory

e software LEGO Mindstorms EV3

Podrobné rozpracovany obsah

1. Uvodni aktivity:
Nechte se vést ucitelem nebo pfipadné prvnimi tfemi snimky prezentace (Ptiloha 4.5)
a odpovézte na otazky.
Co se opakuje? Kolikrat? Dovedete si predstavit délku programu pro delsi jizdu hasi¢ského
auta bez pouZiti cyklu?

2. Programovy blok ,Loop“:
Pfi spolecném feseni ulohy ,Hasi¢i“ se seznamte s moznostmi konfigurace programového
bloku ,,Loop”“.

3. lizda robota do ¢tverce:
Sestavte si z volnych dilk( stavebnice ¢tverec, ke konstrukci miZete vyuzit ndvod (Pfiloha
4.5.1). Seznamte se se zadanim ulohy, pro nazornost vyuZijte priloZzené video (Priloha 4.5.2).
Co se v této uloze opakuje? Kolikrat?
Naprogramujte ulohu a ovérte si feseni na svém robotu. Svij program muzete porovnat
i s priloZenym programovym feSenim (Ptiloha 4.5.3).
Konstrukci ¢tverce si uschovejte, budete ji potfebovat jesté v dalsi lekci.

4. lJizda do ctverce s gyroskopem:
Upravte predchozi Ulohu tak, Ze do svého feSeni zafadite gyroskop. Pro optimalni reseni
nezapomente gyroskop resetovat, snizte silu motord a pouZijte minimalini casové pozdrzeni
programu.
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5. Dopliikovy ukol:
Predchozi program pro jizdu robota do ¢tverce mizZete obohatit o svételné ¢i zvukové efekty.
Lze také pridat dalsi smycku pro opakovani celych ¢tvercli — to znamena napf.
Ze naprogramujte robota tak, aby objel ¢tverec nékolikrat (3%, 5x).

Shrnuti: V programech vyuzivdm cyklus, s pouZzitim cyklu naprogramuiji jizdu robota do ¢tverce.
2.1.4 Téma €. 4 (Vyuiiti senzortl) — 2 vyu€ovaci hodiny (2 x 45 minut)
1. hodina

Forma a blizsi popis realizace

V této lekci Zaci pFipoji k robotu (firstbotu) podle ndvodu sestaveny nastavec se stfednim motorem.
Podrobnéji se pak seznami se senzory umoznujicimi detekci prekazky. Dale fesSi dlohy s vyuZitim
dotykového a ultrazvukového senzoru. K vyklopeni ndkladu poufziji praci stfedniho motoru.

Metody

Pokud to podminky umoznuji, je vhodné pracovat ve dvojicich nebo individualné. Pfi praci ve dvojicich
je podporena kooperace 7akl. Béhem lekce jsou uplatiiovany metody dovednostné praktické
a metody feseni problémd. Kladeni problémovych uUkold je motivacnim prvkem a podporuje
osvojovani ziskanych dovednosti.

Pomucky

notebook, pocitac all-in-one nebo tablet dle poctu zaku
prezentace (Pfiloha 4.6)

konstruk¢ni navod pro stavbu pfidavného motoru — soubor (Pfiloha 4.6.1)

videa, slouzici k ndzornosti zadani jednotlivych uloh — soubor (Pfiloha 4.6.2):
o detekce prekazky ultrazvukovym senzorem — ,ultrazvuk” — soubor MP4
o detekce prekazky dotykem — ,dotyk” — soubor MP4
O Uloha s vyuzitim obou senzorl a pfidavného motoru — ,naklad” — soubor MP4
e programové feseni zadanych Uloh — soubor EV3 (Pfiloha 4.6.3)
e sestaveny firstbot se senzory
e software LEGO Mindstorms EV3

Podrobné rozpracovany obsah

1. Ptiprava:
Sestavte podle navodu nastavec se stfednim motorem a pfripojte jej k firstbotu
(Pfiloha 4.6.1). Doplnénim Ctverce z predchozi lekce si pfipravte rampu. Jako naklad
si pfipravte napf. dilky TECHNIC 3M BEAM.
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2. Detekce piekazek:
Pokuste se odpovédét na nasledujici otazky.
Netopyfri jsou létajici savci a jsou aktivni pouze v noci, za soumraku nebo za svitani. V noci
Iétaji, lovi — jak se ale vlastné v noci orientuji? Jak pozndvaji prekazky? Lidé prekdzky vidi —
jak je ale poznaji v uplné tmé? Jak se orientuji nevidomi lidé? A co nds robot? OCi nemd,
jak tedy on poznd prekdzku? Setkali jste se uZ s néjakymi vécmi, které detekuji prekdazky?

3. Dotykovy a ultrazvukovy senzor:
Po spusténi robotl a jejich nasledném pripojenim k pocitadi vyzkousejte funkénost obou
senzorud pfimo v programovém prostiedi LEGO Mindstorms EV3 Education.
Pokuste se vyresit dil¢i ulohy ,Ultrazvuk” a ,Dotyk”, pro nazornost se podivejte na videa
(Priloha 4.6.2).

4. Souhrnny tkol — ,Naklad“:
Prohlédnéte si jizdu robota po vyreSeni tlohy ,Naklad” na ptilozeném videu (Pfiloha 4.6.2).
P¥i programovani této ulohy vyuzijte predchozi programy, doplrite je o obrat robota
a vyloZeni nakladu pomoci stfedniho motoru. Porovnejte své feSeni s pfiloZenym programem
(Priloha 4.6.3).

5. Dopliikové ukoly:
o Kuloze ,Naklad” ptidejte i zvukovy doprovod, mlzete také nechat vypsat na displeji
namérené vzdalenosti.
O Zkuste vyresit ulohu ,,Ocdsek”, kdy robot reaguje na pohyb zaka (udrzuje vzdalenost).

Shrnuti: DokaZi naprogramovat robota tak, aby pomoci vhodné zvoleného senzoru rozpoznal
prekazku.

2. hodina

Forma a blizsi popis realizace

V této lekci Zaci resi Ulohy zamérené na funkci svételného (barevného) senzoru. Naprogramuji robota
tak, aby robot na predem zvolené barvé zastavil a/nebo aby dokazal sledovat ¢aru.

Metody

Pokud to podminky umoZiuiji, je vhodné pracovat ve dvojicich nebo individudlné. Pti praci ve dvojicich
je podporena kooperace zakl. Béhem lekce jsou uplatiovany metody dovednostné praktické
a metody feSeni problémi. Kladeni problémovych ukoll je motivaénim prvkem a podporuje
osvojovani ziskanych dovednosti.

Pom{cky

notebook, pocitac all-in-one nebo tablet dle poctu zaki

prezentace (Pfiloha 4.7)

pracovni list obsahujici tabulky pro 5 Zaka — soubor PDF (Pfiloha 4.7.1)
pastelky (¢ernd, modra, zelend, éerven3, Zluta, hnéda)

videa slouzici k ndzornosti zadani jednotlivych tloh — soubor (Pfiloha 4.7.2):
O zastaveni robota na zeleném poli — ,Zastaveni” — soubor MP4
O jizda robota po care (zakladni program) — ,Linie” — soubor MP4
O jizda robota po care (pokrocily program) — , Linie2“ — soubor MP4
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programové reseni zadanych uloh — soubor EV3 (Priloha 4.7.3)
kompletné sestaveny robot ,firstbot” (i se senzory)
software LEGO Mindstorms EV3

Podrobné rozpracovany obsah

1.

Uvodni aktivity:

Pokuste se odpovédét na nasledujici otazky.

Dovedete si predstavit robota v roli ¢iSnika? Jakym zptsobem by se mohl takovy robot
pohybovat po restauraci mezi stolky?

Podivejte se v prezentaci na Uvodni video (Pfiloha 4.7) a odpovézte na otazku: Co umozriuje
robottm sledovat ¢dru na zemi?

Svételny/barevny senzor:

Seznamte se s jednotlivymi rezimy svételného senzoru a zkuste najit praktické vyuziti tohoto
senzoru v readlném Zivoté.

DokdZete najit situace z béZného Zivota, ve kterych by se mohl uplatnit svételny/barevny
senzor v reZimu ,rozpozndvdni barev”, v reZimu ,,snimdni intenzity odrdaZeného svétla“

Ci v reZimu ,snimdni intenzity okolniho svétla“?

Uloha ,Hledani barev*:
Sledujte hodnoty v, PortView“ na kostce EV3. Najdéte v mistnosti barvy, které odpovidaji
Cislm v tabulce, a zakreslete je do tabulky (Pfiloha 4.7.1).

Uloha ,,Zastaveni na zeleném poli“:

Na papir si nakreslete zelené pole a naprogramujte robota tak, aby na tomto zeleném poli
zastavil. Jedna se o stejny typ Ulohy jako zastaveni pred prekazkou (ultrazvukovy senzor)
nebo na prekazce (dotykovy senzor).

Uloha ,Sledovani éerné &ary“:

Seznamte se s principem jizdy ,cik cak” po Care, podivejte se na ukazku (Pfiloha 4.7.2).
Spoleéné sestavte program, zdivodnéte jednotliva nastaveni. Na videu se podivejte také
na priklad feseni slozitéjsiho programu (proporcionalni reseni). Na obé feseni se mlizete
podivat v priloZeném programu (Ptiloha 4.7.3).

Dopliikové ukoly:
O Poskladejte program proporcionalniho fesSeni podle odpovidajiciho snimku
v prezentaci (Pfiloha 4.7). V programu ménte hodnoty v matematickych blocich
a sledujte, jak tyto zmény ovliviiuji chovani robota pfi jizdé po care.
O Sestavte program pro jizdu robota, vymezenou pouze do kruhového prostoru
(pfiprava na Robosumo).

Shrnuti: DokaZi ve svych programech vyuzit svételny/barevny senzor. Diky mnou vytvorenému
programu robot sleduje barevnou caru.
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2.2.1 Téma €. 1 (Roboti v iQlandii) — 2 vyuc€ovaci hodiny
1. hodina

Forma a bliZsi popis realizace

Zaci pracuji ve skupinach, dvou- nebo t¥i¢lennych, stejné jako pfi praci se stavebnici.

Metody

Vzajemnou spolupraci ve skupiné Zaci fesi Ulohy zadané na pracovnich listech. Dovednostné praktické
metody provazi plnéni vétsiny ukold.

Pom{cky
e pracovni listy 1-4 (Priloha 4.8.1)

Podrobné rozpracovany obsah

1. Uvodni pokyny:
Pracujte ve stejnych skupinach jako pfi praci se stavebnici. Vezméte si pracovni listy
1 az 4 (Priloha ¢. 4.8.1). Podle popisu naleznéte expozici a pliite zadané ukoly.

2. PInéni ukoll:
Ozubena kola — Jak na prevody?
Robotické rameno — Jak na sprdvné poradi prikazi?
Robot Engel — Odpovézte sprdavné na otdzky, aby robotické rameno sprdavné fungovalo.
Hamr — Co md hamr spole¢ného s robotem?

2. hodina

Forma a blizsi popis realizace

Zaci pracuji ve skupinach, dvou- nebo t¥i€lennych, stejné jako pfi praci se stavebnici.

Metody

Vzdjemnou spolupraci ve skupiné Z3ci fesi Ulohy zadané na pracovnich listech. Dovednostné praktické
metody provazi plnéni vétsiny ukold.

Pomucky
e pracovni listy 1-4 (Priloha ¢. 4.9.1)

Podrobné rozpracovany obsah

1. Uvodni pokyny:
Pracujte ve stejnych skupinach jako pfi praci se stavebnici. Vezméte si pracovni listy
1 aZ 4 (pfiloha 4.9.1). Podle popisu naleznéte expozici a plriite zadané Ukoly.

2. PInéni ukolQ:
Letokruhy — Vite, kdy vznikl prvni pocitac?
Humanoidni robot — DokdZete naprogramovat robota Thespiana?
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Roboticka ruka — Vyzkousejte ovidddni robotické ruky.
Mars rover — Vyzkousejte jizdu ve vesmirném vozitku na viastni kiiZi.

3. Dopliikovy tkol:
Pokud jste nasli vSechny expozice a splnili zadané ukoly, podivejte se, zda tu jesté nejsou
daldi exponaty, které néjakym zplsobem souvisi s robotikou.

Shrnuti: Vyzkouseli jsme si ovladani riznych robotl a mechanism. Vime, Ze robotika neni pouze hra,
prvky programovani a robotiky dnes najdeme vsude kolem nas.

2.3.1 Téma €. 1 (Kreativni tvorba modelu) — 2 vyucovaci hodiny (90 minut)
1. hodina

Forma a blizSi popis realizace

Zaci pracuji ve skupindach, idealné dvouclennych. Ze své stavebnice se snaZi postavit podle pozadavk(
pasové vozidlo. Konstrukci se snazi provést podle vlastniho navrhu.

Metody

Tymovou spolupraci se Zaci snazi realizovat své navrhy, vyuzivaji dosavadni poznatky z predchozich
staveb, rozviji svou kreativitu a tvorivost.

Pomucky

notebook, pocitac all-in-one nebo tablet dle poctu zaka

prezentace pro ucitele na interaktivni tabuli — prezentace (Pfiloha 4.10.11)
metodika — soubor PDF (Pfiloha 5.10)

zakladni souprava 45544

doplnikova souprava 45560

navod na stavbu modelu — soubor PDF (Pfiloha 4.10.11.1)

Podrobné rozpracovany obsah

1. Seznamenis modelem:
Prohlédnéte si prezentaci (Pfiloha 4.10.11), ve které jsou uvedeny poZadavky na pasové
vozidlo: Motory budou napojeny na porty B a C, barevny senzor na port islo 1, ultrazvukovy
senzor na port Cislo 2, tlakové senzory na porty Cislo 3 a 4.

2. Stavba modelu:
Reste samostatné ukol podle zadani. Pohlidejte si éasovou dotaci, pokud se vdm nedafi,
pouzijte dostupny ndvod na stavbu. Navod na stavbu lze otevfit ze souboru v PDF formatu
(Pfiloha 4.10.11.1).
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2. hodina

Forma a bliZSi popis realizace

Zaci pracuji ve skupindach, idedlné dvouclennych. Ze své stavebnice se snaZi postavit podle pozadavk(
pasové vozidlo. Konstrukci se snazi provést podle vlastniho navrhu. Pokud se jim nedafi vlastni
konstrukce, pouZiji navod a stavi model zcela podle ného, nebo svij navrh pfizplsobi predloze.

Metody

Tymovou spolupraci se Zaci snazi realizovat své navrhy, vyuzZivaji dosavadni poznatky z pfedchozich
staveb, rozviji svou kreativitu a tvofivost.

Pom{cky

notebook, pocitac all-in-one nebo tablet dle poctu Zaka
prezentace pro ucitele na interaktivni tabuli (Pfiloha 4.10.11)
metodika — soubor PDF (Pfiloha 5.10.11)

zakladni souprava 45544

doplrikova souprava 45560

navod na stavbu modelu — soubor PDF (Pfiloha 4.10.11.1)

Podrobné rozpracovany obsah
1. Stavba modelu:
Pokracujte ve stavbé modelu rozpracovaného v 1. hodiné.

2. Kontrola funkénosti modelu:
Na zavér konstrukce zkontrolujte pfipojeni motord a senzorll na poZzadované porty.

3. Doplikovy tkol:
Pokud jste model dokoncili a ostatni jesté pracuji, zkuste programovat pohyb robota
s vyuZitim dosavadnich znalosti. Napfiklad pohyb do ¢tverce.

Shrnuti: Umim sestavit model, ktery spliiuje predem zadané pozadavky, podle vlastniho navrhu.

2.3.2 Téma ¢. 2 (Kalibrace senzoru, zapis hodnot do souboru) — 1 vyucovaci hodina (45 minut)
1. hodina

Forma a blizsi popis realizace

Zaci se zaméfi na barevny senzor z nainstalovanych senzord na modelu. Nejprve ho zkalibruji, poté
budou nacitat vice jeho hodnot v urcitém ¢asovém rozestupu.

Metody
Zaci pracuji ve skupindch, idealné dvouclennych.

Ucitel zada dva problémové ukoly — najit bloky, které umozni kalibraci barevného senzoru, a bloky,
které umozni zapis do souboru. Zaci fedi ve skupindch. Ucitel frontdlné sjednoti feeni 74k,
z prezentace ukaze spravné bloky a zada dalsi ukol — sestavit programy s vyuZitim téchto blok.
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Pom{cky

notebook, pocitac all-in-one nebo tablet dle poctu zaka
prezentace pro ucitele na interaktivni tabuli (Pfiloha 4.12)
programové feseni Uloh (Pfiloha 4.12.1)

video s ukazkou kalibrace (Pfiloha 4.12.2)

video s ukazkou nacteni ze souboru (Pfiloha 4.12.3)
metodika — soubor PDF (Pfiloha 5.12)

zdkladni souprava 45544

doplrikova souprava 45560

hraci plocha (Pfiloha ¢. 5.12)

Podrobné rozpracovany obsah

1.

Pfiprava:
Prohlédnéte si hraci plochu, kterou vam pfipravil ucitel (Pfiloha 5.12).

Nové programovaci bloky:

Zjistéte, které programovaci bloky Ize pouzit ke kalibraci barevného senzoru a v jakém
nastaveni. Které programovaci bloky Ize pouzit k nacteni dat do souboru? Nejdtive zkuste
najit v programu, pak se podivejte na prezentaci (Pfiloha ¢. 4.12).

Pokusy:
Zjistéte pokladanim modelu na hraci plochu, ktera barva odrazi nejvic a ktera nejméné svétla.

PInéni 1. ukolu:

Podivejte se na video (Priloha 4.12.2). Sestavte program, ktery ukaze na displeji nejprve
hodnotu minima a nastavi ho, po 10 vtefinach se na displeji rozsviti hodnota maxima.
Pro radu se muZete podivat do hotového programu (Pfiloha ¢. 4.12.1). Doladte program
na hraci plose.

PInéni 2. ukolu:

Zkuste sestavit program, aby svételny senzor nacetl 5 hodnot odrazeného svétla po sobé

s odstupem 4 sekund a ulozil tyto hodnoty oddélené pomickou do souboru. Opét se nejdfive
podivejte na video (Pfiloha 4.12.3). Hotovy program naleznete v Pfiloze 4.12.1.

Dopliikovy ukol:
Zkuste ulozit do souboru hodnoty snimané ultrazvukovym senzorem pfi pohybu proti
prekazZce.

Shrnuti: Seznamili jsme se s dalSi moznosti komunikace modelu s pocitacem. Poznali jsme nové
programovaci bloky duleZité pro spravné vyuzivani svételného senzoru.

2.3.3 Téma ¢. 3 (Rizné formy rozhodovani) — 1 vyucovaci hodina (45 minut)

1. hodina

Forma a bliZ$i popis realizace

ZAci sestavi program, ktery umozni pohyb robota po barevné plose. Robot se bude chovat v zavislosti
na barvé, po které se bude pohybovat.
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Metody

Zaci pra

cuji ve dvojicich nebo individudlné. Pfi praci ve dvojicich se prohlubuje schopnost vzajemné

spoluprace a komunikace. Z&ci ve skupinach Fedi problémy s moznosti praktického ovéreni. Uitel
koordinuje a usmérnuje jejich cinnost.

Pom{cky

notebook, pocitac all-in-one nebo tablet dle poctu Zaka

prezentace pro ucitele na interaktivni tabuli — prezentace (Pfiloha 4.13)
metodika — soubor PDF (Pfiloha 5.13)

software LEGO Mindstorms EV3

programové feseni zadanych uloh — soubor EV3 (Ptiloha 4.13.2)
pracovni list (Pfiloha 4.13.1)

zkusebni plocha s barevnymi obdélniky — Téma €. 2 (Pfiloha 5.12)

video s ukazkou jizdy robota (Pfiloha 4.13.3)

Podrobné rozpracovany obsah

1.

Pfripravné cinnosti:

Pfipravte si hraci plochu z prfedchozi hodiny (plocha s barevnymi obdélniky — Pfiloha 5.12).
Pripomenite si, co vite o vyuZiti podminky. Podminkou se mysli zplsob rozhodovani,

kdy na poloZenou otazku mizZeme odpovédét ano, nebo ne. Otdzku vloZzime do bloku Switch,
ktery provede testovani. Pokud vyhodnoti odpovéd ano, program dal provadi kéd hotreni
vétve. Pokud zni odpovéd ne, provede se kdd spodni vétve. Takto déj probihd, pokud jsme
nastavili rezZim ,Compare” (porovnavani). Rezim ,Measure” (méreni) pfipousti mozZnost vice
odpovédi. Pomoci pracovniho listu zjistéte, jak probihd program v tomto rezimu.

Prace s pracovnim listem:

Vyplnite pracovni list (Ptiloha 4.13.1), 2. a 3. kol reste tak, Ze si nejdfive nahrajete program
do kostky. Sledujte chovani robota. Zapiste rozdily v chovani v jednotlivych situacich.
Zeptejte se ucitele, pokud nevidite v chovani robota zadny rozdil.

Programovani pohybu robota:

Naprogramujte pohyb robota po barevné plose tak, jak je zaddno v pracovnim listu: po
zelené barvé rovné, po Cervené barvé doprava, po modré barvé doleva, na ¢erné barvé stop.
Start

z bilé barvy je ve sméru Sipky. Podivejte se na video (Pfiloha 4.13.3), jak by se mél zhruba vas
robot pohybovat. Ukdzku moZného programu najdete v Pfiloze 4.13.2. Pfedvedte ostatnim
pohyb svého robota.

Dopliikovy ukol:
Vylepsete sviij program o dalsi ¢innosti robota. Napfiklad: na jednotlivych barvach bude
robot vydavat rGizné zvuky, budou rlizné svitit tlacitka na kostce apod.

Shrnuti: Zopakovali jsme si vyuziti bloku Switch (podminka). Seznamili jsme se s rezimy tohoto bloku.
Vyuzili jsme blok Switch ve vlastnim programu pro pohyb robota po barevné plose.
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2.3.4 Téma ¢. 4 (Vyuziti matematickych operaci pfi pohybu robota) — 1 vyucovaci hodina (45 minut)

1. hodina

Forma a blizsi popis realizace

Zaci sestavi program, ktery umoini rozjezd robota tak, aby se jeho rychlost postupné navy3ovala
az na maximum. Nové vyuzivaji bloky pro proménnou a matematické operace.

Metody

Zaci pracuji ve dvojicich nebo individualné. Pfi praci ve dvojicich se prohlubuje schopnost vzdjemné
spoluprdace a komunikace. Zaci ve skupindch resi problém s mozZnosti praktického ovéreni. Ucitel
koordinuje a usmérnuje jejich ¢innost.

Pomucky

notebook, pocitac all-in-one nebo tablet dle poctu Zakd
prezentace pro ucitele na interaktivni tabuli (Ptiloha 4.14)
metodika — soubor PDF (Pfiloha 5.14)
software LEGO Mindstorms EV3
programové reseni zadanych uloh — soubor EV3 (Pfiloha 4.14.1)
videa s ukdzkami pohybu robota:

O prerusované zrychleni (Pfiloha ¢. 4.14.2)

o plynulé zrychleni (Pfiloha €. 4.14.3)

O zpomaleni (Pfiloha ¢. 4.14.4)

Podrobné rozpracovany obsah

1.

Uvodni aktivity:

Otevrete si program. Najdéte mezi bloky ty, které umi pracovat s proménnou. Vzpomerite
si na x v matematice. Misto x mlzZete zapsat Cislo. Do bloku Variable m{iZete zapisovat
libovolna cisla, texty. Z bloku se pak hodnoty nactou do programu.

Programovani robota:

Sestavte program, ktery zajisti postupné navysovani rychlosti pfi rozjezdu robota. Podivejte
se na feseni v programu (Pfiloha 4.14.1) a zkuste se nejdfive pobavit o tom, co se pfi
probihani programu déje. Podivejte se na videa (Pfiloha 4.14.2 a 4.14.3).

Ladéni programu:
Vyzkousejte predloZeny program. Robot se pohybuje prerusované, zkuste program doladit
nebo ho upravte, aby se robot pohyboval plynule.

Dopliikovy ukol:
Naprogramujte pozvolné zastaveni robota. Robot se z maximalni rychlosti pomalu zastavi.
Podivejte se na video (Pfiloha 4.14.4).

Shrnuti: Naucili jsme se pracovat s proménnou a s bloky pro matematické pocetni operace.
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2.3.5Té

ma €. 5 (Vytvareni a editace podprogramii) — 1 vyucovaci hodina (45 minut)

1. hodina

Forma a blizsi popis realizace

Zaci sestavi program s vyuZitim vlastnich blok& podprogramu. Robot se pfiblizi k prekdzce na predem
danou vzdalenost, pootoci se a pokracuje v jizdé.

Metody

Zaci pracuji ve dvojicich nebo individualné. P praci ve dvojicich se prohlubuje schopnost vzdjemné
spoluprdace a komunikace. Zaci ve skupindch resi problém s mozZnosti praktického ovéreni. Uditel

koordin

uje a usmérnuje jejich ¢innost.

Pomucky

notebook, pocitac all-in-one nebo tablet dle poctu Zakd
prezentace pro ucitele na interaktivni tabuli — prezentace (Pfiloha 4.15)
metodika — soubor PDF (Pfiloha 5.15)
software LEGO Mindstorms EV3
videa s ukdzkou pohybu robota

O jizda,cik cak” (Pfiloha 4.15.4)

o otaceni o 90° (Pfiloha 4.15.5)

0 nahodné otaceni (Priloha 4.15.6)
programové reseni zadanych uloh — soubor EV3

O jizda,cik cak” (Pfiloha 4.15.2)

O ostatni programy (Pfiloha 4.15.3)

Podrobné rozpracovany obsah

1.

Uvodni tkol:

Naprogramujte robotovi jizdu ,,cik cak” — robot pojede rovné a blika zelené (2 vtefiny),
vtefinu zataci vpravo a blika oranzové, 2 vtefiny jede rovné a blika zelené, vtefinu zataci
vlevo a blika c¢ervené.

Podivejte se na video (Pfiloha 4.15.4). Podivejte se, jak se da vas program zjednodusit.
Pohyb k prekaice s otockou o 90°:

Redeni zadaného ukolu &islo 1 (robot se pohybuje smérem k piekaice (PFiloha 4.15.1),
15 cm pred prekazkou se otoci o pravy Uhel a pokracuje v pohybu).

Podivejte se na video (Pfiloha 4.15.5), zkuste stejné naprogramovat robota.

Pokud vam programovani zabralo hodné ¢asu, nestavte prekazku. Jako prekazku robotovi

vyuzijte vlastni nohu nebo néjaky predmét.
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3. Pohyb s nahodnou otockou:

Redeni zadaného Ukolu ¢&islo 2 (robot se pohybuje smérem k prekazce, 15 cm pred piekazkou
se otoCi o nahodny uhel a pokracuje v pohybu). Podivejte se na video (Ptiloha 4.15.6).

Uvédomte si rozdil mezi tlohou Cislo 1 a 2. Pokud nevite, jak pracovat s ndhodnym cislem,
najdéte blok ,Random“ nebo pozadejte o pomoc ucitele. MlzZete si pomoci také
vypracovanym programem a snaZit se ho pochopit (Pfiloha 4.15.3).

4. Doplikovy ukol:

Doplnite ¢innost robota: pred otocenim vyda zvukovy signal, béhem otaceni sviti kostka
cervené, apod.

Shrnuti: Umime zjednodusit kdd naseho programu pomoci bloku pro podprogramy.
2.3.6 Téma €. 6 (Programovani robota podle zadaného tkolu) — 1 vyucovaci hodina (45 minut)
1. hodina

Forma a blizsi popis realizace

Z4ci si vyberou jeden ze dvou zadanych ukold a vytvoi program.
1. Jukol: Pocditani ¢ernych car
2. ukol: Jizda do spirdly

Metody

Zaci pracuji ve dvojicich nebo individualné&. Pfi praci ve dvojicich se prohlubuje schopnost vzdjemné
spoluprace a komunikace. Zaci ve skupindch Fedi problém s moZnosti praktického ovéreni. Uitel
koordinuje a usmérnuje jejich ¢innost.

Pomucky
® notebook, pocitac all-in-one nebo tablet dle poc¢tu Zaka
® prezentace pro ucitele na interaktivni tabuli (Pfiloha 4.16)
e metodika — soubor PDF (Pfiloha 5.16)
e software LEGO Mindstorms EV3
® programové reSeni zadanych uloh — soubor EV3 (Pfiloha 4.16.1)
e hraci plocha pro 1. ukol: mliZeme vyuZit zadni stranu hraci plochy s barevnymi obdélniky

z Prilohy 2.3.3, téma €. 3. Na ni nalepime pruhy z ¢erné lepici pasky.
e videa s ukazkou pohybu robota:
o pocitani ¢ar (Priloha ¢. 4.16.2)
O jizda do spiraly (Pfiloha ¢. 4.16.3)
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Podrobné rozpracovany obsah

1. Volba ukolu:
Vyberte si jeden ze dvou ukol{:

1. ukol — Pocitani ¢ernych ¢ar: Robot jede pres stejné Siroké cerné &ary, které
jsou od sebe rizné vzdalené. Po prejeti se zastavi po stlaceni prostfedniho
tlacitka kostky a na displeji zobrazi pocet ¢ar. V programu bude pouzivan
blok ,,Move Tank"“.

2. Ukol — Robot se pohybuje po spirale. Pohyb ukonéi sém v okamziku,
kdy se rychlejsi vnéjsi pas pohybuje maximalni rychlosti. V programu Zaci
vhodné vyuziji vlastni blok (podprogram). Budou vyuzivat blok ,Move Tank".

Dohodnéte se ve skuping, kterou Ulohu budete fesit. Zacnéte vytvaret program.

2. Programovani:
Podivejte se na videa, kterd ukazuji, jak by mél vas robot pracovat (Ptiloha 4.16.2 a 4.16.3).
Pokud si nevite rady, poradte se s ucitelem. V pripadé nejvétsi nouze nahlédnéte do
hotového programu (Pfiloha 4.16.1).

3. Ukazkové jizdy:
Predvedte svou préci. Ukazte na jizdé robota, co se vdm podafilo, pfipadné co se nedafilo
podle planu.

4. Dopliikovy ukol:
Pokud se vdm podafilo splnit jeden ukol, vyzkousejte druhy.

Shrnuti: Umime vyhodnotit, jaky ukol jsme schopni splnit. Zopakovali jsme si vyuZiti proménnych
VvV programu.
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3 Metodicka cast

Soubor metodickych materiald

Vzdéldvaci program je urcéen zakim 6. az 7. ro¢niku zdkladnich skol nebo Zakim odpovidajicich tfid
viceletych gymnazii, ktefi maji zajem o stavéni modeld ze stavebnic LEGO a o programovani. Zaci
by méli mit uz néjaké zkuSenosti se stavénim ze stavebnic LEGO Technic. Méli by umét stavét modely
pomoci ndvodu. Stejné ddleZity je také zajem o programovani. Cas programovéni v mnoha hodinach
pfevaZzuje nad ¢asem stavéni a tato skutecnost Zaky bez zajmu o programovani ¢asto odradi od dalsi
¢innosti. Program je svou povahou pfimo uréen zakim nadanym nebo mimoradné nadanym, ktefi
vykazuji vyborné logické mysleni, trpélivost a nadstandardni zajem o tematiku. Pfedpoklada se vysoka
uroven znalosti matematiky, velmi ¢asto nad ramci bézné vyuky v danych rocnicich.

Ucitel by mél mit technické a matematické mysleni. Musi zaklim umét srozumitelné vysvétlit pojmy,
které souvisi s matematikou, jako je proménna, matematické operace. Soucasné by mél ovladat
zaklady programovani (cyklus, podminky, vldkna). Pfedpoklada se také, Ze ucitel disponuje alespon
zakladnimi znalostmi a zkuSenostmi tykajicimi se stavby konstrukci ze stavebnice LEGO Mindstorms,
resp. LEGO Technic a Ze je dostatecné obezndmen s principy programovani a ovladani robotickych
komponent a kontroléru, které jsou soucasti stavebnice LEGO Mindstorms Education EV3. Cilem této
metodiky tak neni vysvétlovat podrobné technické a uzivatelské postupy, které by kazdy ucitel mél
dostatecné znat, ale predevsim poskytnout navody, ndméty a podpurné materialy pro realizaci vyuky.

Jako podpurné studijni materialy jak pro ucitele, tak pfipadné i pro Zaky doporucujeme, z nichz mohou
Cerpat a na néz se odkazujeme predevsim v metodické ¢asti tohoto programu, lze vyuZzit nasleduijici:

1) Oficialni uzivatelskou pfirucku ke stavebnici LEGO Mindstorms EV3, kterd je volné k dispozici
on-line na: https://www.eduxe.cz/files/download/ev3-manual-cz.pdf (dale jen PFirucka).

V ni jsou k dispozici predevsim popisy jednotlivych komponent stavebnice, zplsoby jejich
propojeni, propojeni kontroléru (kostky) sPC ¢i mobilnim telefonem, otazky tykajici
se instalace a zdkladniho pouZivani obsluzného softwaru apod.

2) Metodickou pfiru¢ku ,Programové bloky v prostiedi LEGO Mindstorms EV3“, ktera
je dostupna on-line na:
https://lego.zcu.cz/ucebnice/assets/files/Metodicka prirucka programove bloky v2.pdf
(dale jen Programové bloky).

3) Prezentaci ,Workshop | — Programovani robotd“ FEL CVUT Praha, ktera je k dispozici on-line
na:
https://robosoutez.fel.cvut.cz/sites/default/files/souboryredakce/workshop i cast 1.pdf,
ktera obsahuje podrobnéjsi vysvétleni samotného programovaciho prostiedi EV3 a jeho
jednotlivych blokd.

4) Prezentaci ,Programovaci prostiedi EV3“ z dilny ZCU v Plzni, ktera je volné k dispozici on-line
na: https://dspace5.zcu.cz/bitstream/11025/29366/1/Programoci prostredi.pdf.
Ta je zamérena také predevsim na podrobnéjsi popis samotného programovaciho prostredi
a jednotlivych programovych blok (prikaza).

Po ukonceni programu by Zaci méli byt schopni postavit a naprogramovat jednoduchy model, ktery
se bude pohybovat podle predem zadanych pozadavkl. Zaci se zdokonali v feSeni problémd,
ve vytvareni strategii postupu, prohloubi se schopnost logické Gvahy.
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https://vctu.cz/budovani-kapacit/t2_mat_nefor_met.pdf
https://vctu.cz/budovani-kapacit/t2_mat_nefor_met.pdf
https://www.eduxe.cz/files/download/ev3-manual-cz.pdf
https://lego.zcu.cz/ucebnice/assets/files/Metodicka_prirucka_programove_bloky_v2.pdf
https://robosoutez.fel.cvut.cz/sites/default/files/souboryredakce/workshop_i_cast_1.pdf
https://dspace5.zcu.cz/bitstream/11025/29366/1/Programocí%20prostředí.pdf

Pro realizaci je vhodné mit dostatecny pocet stavebnic LEGO Mindstorms Education EV3, aby skupiny
mohly byt dvouclenné. V tficlennych skupinach se cCasto stdva, Ze jeden clen neni aktivni a méni
se z aktivniho ¢lena na pozorovatele. Pro kazdou skupinu je zapotfebi pocita¢ nebo notebook
s nainstalovanym softwarem. Program by se mél realizovat v dostatecné velkych prostorach, aby byl
dostatek mista nejen pro vlastni konstruovani (misto pro rozloZeni box() a programovani, ale také pro
ovérovani konstrukci a program( v podobé volného pohybu robotd po mistnosti.

Interaktivni prilohy tohoto vzdélavaciho programu jsou vytvorené ve formatu SMART Notebook
a primarné uréené pro prdci na interaktivnich tabulich, all-in-one zafizenich apod., pficemi pravé
platforma SMART Notebook je nejbéingji pouzivanou platformou na zS a S5 v CR. Lze je viak
provozovat s drobnymi omezenimi i na jakychkoli béinych pocitacich, bez nutnosti pfipojeni
k interaktivnim periferiim ¢i vlastnictvi pIné licence softwaru SMART Notebook. Pro otevfeni pfiloh
ve formatu SMART Notebook Ize pouzit nasledujici alternativy:

1) Z URL https://www.smarttech.com/en/products/education-
software/notebook/download/basic si stahnéte instalacni balicek programu SMART
Notebook Basic, ktery po instalaci umoznuje takifka neomezené vyuZiti interaktivnich prvkd
priloh. Pro ziskani instalacniho bali¢ku je zapotiebi toliko vyplnéni stru¢ného registracniho
formulare. VyuZiti této verze je zdarma i bez ptipojenych interaktivnich periferii.

2) Na strance https://overbits.herokuapp.com/notebookviewer je mozné pfimo
prostiednictvim jakéhokoli aktualniho webového prohlizece otevfit obsah SMART Notebook
pfiloh v jejich statické podobé. Ziskate tak zcela volné pfistup k jejich obsahu, ale nebudou
k dispozici interaktivni funkce.

3) Do prohlize¢e Google Chrome si miZete prostfednictvim odkazu
https://chrome.google.com/webstore/detail/smart-notebook-viewer-
and/fnlkfpfnhmijocfgkhkigieihjebdblic/related?hl=cs nainstalovat doplnék Smart Notebook
Viewer and Reader, ktery umoZnuje stejné jako v pripadé bodu 2) volné staticky prohlizet
obsah souborl ve formatu SMART Notebook bez interaktivnich funkci.

Statické ,obrazy”“ jednotlivych snimkid interaktivnich material( jsou k dispozici alternativné také
V tomto pfipadé se také jedna pouze o staticky obsah pfiloh bez interaktivnich funkci.

DlleZitou soucasti programu je exkurze do science centra, ktera plsobi motivacné pro dalsi ¢innost,
prindsi spojitost s praktickym vyuZitim programovani a robotiky, vhled do problematiky z praktické
stranky. Navic je ndvstéva science centra velmi atraktivnim zpestifenim programu.

Tematicky blok €. 1 (Zakladni aktivity s robotickou stavebnici) — 7 hodin

Cilem tohoto tematického bloku je zakladni sezndmeni zak( s robotickou stavebnici LEGO
Mindstorms Education EV3, seznadmeni se zaklady konstruovani a programovani, se zplsobem feseni
problémda. PrFi feSeni problémi se budou Zaci ucit pracovat s chybou, budou chyby vyhledavat
a opravovat je.

Téma €. 1 (Sezndmeni se stavebnici) — 1 vyuéovaci hodina (45 minut)

V uvodni lekci si Zaci pfipravi stavebnici pro dalsi funkcni a smysluplné pouzivani, seznami se s aktivnimi
i pasivnimi dilky stavebnice. Dalsi aktivity sméruji k zakladnimu ovladani kostky EV3, k pfipojeni
a sledovani chovani jednotlivych senzor(.
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https://www.smarttech.com/en/products/education-software/notebook/download/basic
https://www.smarttech.com/en/products/education-software/notebook/download/basic
https://overbits.herokuapp.com/notebookviewer
https://chrome.google.com/webstore/detail/smart-notebook-viewer-and/fnlkfpfnhmjocfgkhkjgieihjebdblic/related?hl=cs
https://chrome.google.com/webstore/detail/smart-notebook-viewer-and/fnlkfpfnhmjocfgkhkjgieihjebdblic/related?hl=cs

Téma €. 2 (Stavba modelu podle ndvodu) — 2 vyucovaci hodiny (90 minut)

V této ¢asti si Zaci zkonstruuji svlj prvni model robota podle pripraveného navodu. Pomoci mobilni
aplikace ovladaji robota a ovéfi si tim také funkénost své konstrukce. Ddle se seznami s programovacim
prostfedim LEGO Mindstorms EV3 Education. Podle ndvodu pfipoji senzory k zakladnimu robotu
a zkontroluji pfipojeni. Sleduji hodnoty, které senzory ukazuji, dokadzi senzory resetovat.

Téma ¢. 3 (Jizda robota) — 2 vyucovaci hodiny (90 minut)

Zaci se v prosttedi LEGO Mindstorms EV3 Education sezndmi s programovacimi bloky
pro praci motoru a jejich sledovani. Dokazi tyto bloky nastavit, a vytvafi tak programy pro jizdu robota
vpred i vzad, pro otaceni i obraty. V dalsi ¢asti na zakladé jednoduchych podptrnych aktivit vyvodi
pojem cyklus. Zaci pak doka% nakonfigurovat programovaci blok ,Loop“ a vytvafi jednoduché
programy s vyuZitim cykl(. Sezndmi se také s gyroskopem a vyufZiji ho pro jizdu robota do ¢tverce.

Téma ¢. 4 (Vyuziti senzortl) — 2 vyucovaci hodiny (90 minut)

V rdmci tohoto tématu si Zaci podle ndvodu sestavi a pfipoji k robotu stfedni motor. Seznami
se s moznostmi vyuZiti senzor(. Pfi feSeni Uloh vhodné vyuziji praci senzorl. Naprogramuji své roboty
tak, Ze pomoci dotykového nebo ultrazvukového senzoru jejich robot rozpozna prekazku a diky
stfednimu motoru vyloZi ndklad. Pomoci svételného senzoru dokaze robot sledovat ¢aru (pohybuje
se po care).

3.1.1 Téma €. 1 (Seznameni se stavebnici)
1. hodina
Cil: Z4ci se orientuji v usporadani robotické stavebnice, dokazi ovladat Fidici kostku EV3.

Rozvijené kompetence: socidlni — spoluprdce ve skupiné, komunikativni — vzdjemna domluva
ve skupinég, feseni problémi — méreni a sledovani hodnot pomoci senzor(, pracovni — manualni tfidéni
soucastek.

1. Udcitel spusti prezentaci (Pfiloha 4.1).
Ucitel vyzve Zaky k otevieni boxU se stavebnicemi a instruuje je, aby prozatim s obsahem boxu
nijak nemanipulovali.

3. Ucitel seznami Zaky s jednotlivymi typy dilkd — konstrukénimi, aktivnimi, kabeldzi. Protoze
se od Ucastnikl predpoklada alespon zakladni znalost konstrukénich dilkG pouzivanych
i ve stavebnicich fady LEGO Technic, zaméfi se ucitel pfedevsim na aktivni soucasti stavebnice,
jejich pojmenovani a zdkladni popis funkce (viz

4. Dleinstrukci v prezentaci ucitel upozorni zaky, Ze u nékterych konstrukénich dilk( je pfi stavbé
podle navodu velmi duleZitd jejich velikost. Na jednoduchych pfikladech ukaze, jak velikost
dilka urcit.

5. Ucitel strucné popise porty na fidici kostce EV3 (viz str. 7 Pfirucky), postupné odkryva
a popisuje jednotliva tlacitka (viz str. 5 Pfirucky).

6. Ucitel klikne na hlavni tlacitko na kostce na tabuli a vyzve Zaky k zapnuti jejich kostky
(viz str. 810 Prirucky).

7. Neiz se kostka nastartuje, ulitel popiSe, co vSe se zobrazi na displeji, vyuZije snimek
»EV3 — navigace” — popis zaloZek se zobrazi po kliknuti na dané cislo.
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8. Ucitel naviguje zaky, aZ se na displeji objevi prostredi ,Port View” (3. zalozka), kde postupné
vysvétli, k cemu se jaky senzor pouZiva (viz str. 11-18, 26 Pfirucky).

9. Ucitel mlze dat Zakam i dil¢i ulohy, napt. ulohy pro ultrazvukovy senzor — naméfit senzorem
vzdalenost 20 cm, naméfit co nejdelsi vzdalenost atd.

10. Doplrikovy ukol — ucitel nahraje Zakim do kostek pfiloZzeny program (Pfiloha 4.1.1), kterym
ozvudi navigacni a hlavni tlacitko kostky. 5 tlacitek pro 5 tén (C, D, E, F, G). Na videu (Pfiloha
4.1.2) predvede mozné feseni ukolu.

11. Pro ukonceni lekce ucitel stiskne zpétné tlacitko na zobrazené kostce na tabuli a také vyzve
zaky k vypnuti kostky (viz str. 10 P¥irucky).

Pfi realizaci se mohou objevit pfedevsim problémy souvisejici s rozdilnymi vstupnimi zkuSenostmi
jednotlivych Zakd. Ackoli se predpokladd, Zze Zaci budou mit jiz dostatec¢né zkuSenosti se stavbou
konstrukci ze stavebnic fady LEGO Technic, néktefi Zaci mohou mit znalosti konstrukcnich dilk(
a postupl nedostatecné. S takovymi Zaky je tfeba pracovat individualné, pripadné takové Zaky
vhodnym zpUsobem zapojit do spoluprace se zkusené&jsimi spoluzaky.

Téma bylo Zaky ovéreno, bylo obsahové naplnéno a nevyskytly se Zadné problémy.

3.1.2 Téma C. 2 (Stavba modelu podle navodu)
1. hodina
Cil: Z&ci sestavi podle navodu jezdiciho robota a ovéfi funkénost konstrukce.

Rozvijené kompetence: socidlni — spoluprdce ve skupiné, komunikativni — vzdjemna domluva
ve skupiné, fesSeni probléml — funkéni stavba modelu robota, pracovni — vyhodnoceni funkcnosti
konstrukce robota.

1. Na zakladé zkuSenosti z 1. lekce je vhodné rozdélit Zaky do skupin tak, aby byly co nejvice

eliminovany pripadné rozdilné zkusenosti se stavbou konstrukci jednotlivych zaku.

Ucitel spusti prezentaci (Pfiloha 4.2).

Ucitel predlozi Zakim navod na stavbu robota (Pfiloha 4.2.1, Pfiloha 4.2.2) a vysvétli jim,
jak podle navodu pracovat. Opét zdlrazni spravny vybér dilka (a jejich velikosti) pfed kazdym
krokem. Pro zacatek je vhodné, aby si Zaci nejprve vybrali ze stavebnice vSechny potiebné dily,
které ucitel pfed zahajenim samotné stavby zkontroluje. Vybiraji-li si zaci dilky teprve
v pribéhu stavby, mohou snadno sahnout po dilku jiné velikosti apod. Ucitel tim ztraci
moznost pfipadnou chybu véas odhalit a zajistit jeji napravu.

4. V pribéhu stavby je nezbytné zaky pribézné kontrolovat a upozorrovat je na pfipadné chyby
¢i odchylky v konstrukci. | zdanlivé malickosti, kterych si Zaci ¢asto nemusi vSimnout nebo
je bagatelizuji, mohou mit zasadni vliv na vyslednou funkénost konstrukce — konstrukce
nemusi byt dostatecné pevnd, pohyblivé dily nemusi byt schopné spravného pohybu, chybné
vedené kabely mohou omezovat pohyb pohyblivych dil(i apod.

5. NeZ zacneme jakéhokoli robota programovat, je velmi vhodné ovéfit si funkénost své
konstrukce. P¥i nevyvazené konstrukci mohou napt. pii obratech prokluzovat kola atd. Zaci
jsou nedockavi, chtéji, aby jejich robot hned jezdil. K tomu vSemu ndm muze pomoci aplikace,
kterou si Zaci stahnou a nainstaluji do svych mobild nebo tabletl. Ucitel s pomoci prezentace
provede Zaky instalaci a pomUzZe jim s nastavenim aplikace:

O stazeni a instalace aplikace (QR kody pro staZzeni aplikace jsou soucasti prezentace),
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O sparovani a pfipojeni kostky k mobilnimu zafizeni pres bluetooth,

O po otevieni aplikace prechod na volbu tvorby ovladani pro vlastniho robota,

o pridani joysticku a volba spravnych portli pro motory (v rdmci tohoto kroku je vhodné
vyzvat zaky ke kontrole, zda maji kabely jednotlivych motor( pfipojené ke spravnym
portiim kostky),

O propojeni joysticku s kostkou a zkouska ovladani robota. Misto joysticku je mozné
nastavit i pro kazdy motor zvlast tzv. ,jezdce” (tahla).

Vramci tohoto kroku se mohou vyskytnout problémy souvisejici s nedostate¢nymi
zkusenostmi zak( s ovladanim jejich mobilnich telefon(l, predevsim pokud jde o sparovani
kontroléru (kostky) s mobilnim telefonem prostfednictvim rozhrani bluetooth. Vzhledem
k velké variabilité systém0 mobilnich telefond je tfeba poditat s moinym zdrienim
a individualnim resenim nékterych pripadd.

Ucitel Zaky vyzve, aby si vyzkouseli co nejvice rliznych variant pohyb( robota. Jako zpestieni
je mozné postavit z béZznych pfedmétll jednoduchy slalom ¢i sérii prekdzek a nechat Zaky
s robotem projet vytyéenou trasu. Cilem je, aby si Zaci dostatecné uvédomili, jakym zplsobem
u robota iniciovat jednotlivé pohyby (vpfed, vzad, otoceni, zastaveni).

2. hodina

Cil: Zaci vystroji robota pomoci senzorl. Orientuji se v programovacim prostfedi, dokazi
v tomto prostfedi poskladat jednoduché programy.

Rozvijené kompetence: socidlni — spoluprdce ve skupiné, komunikativni — vzdjemna domluva
ve skuping, reseni problém( — funkéni pfipojeni senzor( k robotu, konfigurace programovacich blokd,
pracovni — vyhodnoceni funkénosti pfipojenych senzor(, nahravani programi do robota a jejich

spousténi.

1. Ucitel spusti prezentaci (Pfiloha 4.3). Prezentace m{ze slouZit uciteli jako podpora pfi reseni
pfipadnych problémU nebo k zavérecnému shrnuti konstrukéni ¢asti lekce.

2. Ucitel zaklm pred zahajenim pfipomene, jak volit spravné velikosti nékterych dilki
a jak pracovat podle navodu (Priloha 4.3.1).

3. Prvni spusténi programu: ucitel muze zakim spustit video (Pfiloha 4.3.2) a/nebo jim spusténi
ukazuje pfimo v programu (doporucovano). Zaci si spusti program, pfipoji robota (pres USB
kabel nebo bluetooth). Pro parovéni zafizeni pres bluetooth je standardné nastaven kdd
»1234“ a je doporuceno jej neménit.

4. Ucitel stru¢né popiSe okno programovaciho prostredi, ukaze:

O menu programu (viz str. 3 Programovych bloku),

o pracovni plochu (viz str. 41 Pfirucky),

O paletu s programovacimi bloky (viz str. 42—43 Ptirucky),

O okno pro spravu senzorl a pro zobrazeni informaci o fidici kostce (viz str. 47 Pfirucky)
o tlacitka pro nahrani programu do fidici kostky (viz str. 46 Pfirucky)

5. Uditel pokladd nebo postupné zobrazuje v prezentaci dil¢i Ulohy pro sledovani motorf
a senzorl, Zaci hledaji odpovédi na otazky, fesi ulohy.

6. Ucitel struéné predstavi skupiny programovacich bloki

(viz https://www.eduxe.cz/files/download/ev3-manual-cz.pdf, str. 42—43)
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7. Ucitel provazi zaky jednoduchymi uUlohami, k dispozici — kromé prezentace (Pfiloha 4.3) —
ma soubor EV3 (Pfiloha 4.3.3), ve kterém jsou vSechna zadani uloh, véetné reseni.

8. Jednotlivé programy postupné zaci vidy nahraji do robota a spousti je. UCitel sleduje funkénost
programl a pripadné pomoci navodnych otdzek vede Zaky k odhaleni a napravé chyb
v programech.

9. Z&ci tedi samostatné zavéreénou shrnujici tlohu a prezentuiji ji pfed ostatnimi zaky.

Téma bylo Zaky ovéreno, bylo obsahové naplnéno a nevyskytly se zadné problémy. Pro ovéreni
konstrukci doporucujeme kvili Uspore ¢asu nainstalovat si aplikaci do mobilnich telefon( (tablet()
predem.

3.1.3 Téma ¢. 3 (Jizda robota)
1. hodina
Cil: Zaci doka?i sestavit program pro jizdu robota, program nahraji do fidici kostky a spusti.

Rozvijené kompetence: socidlni — spolupridce ve skupiné, komunikativni — vzdjemna domluva
ve skuping, reseni problémU — funkéni konfigurace programovacich blokl pro praci motor(, pracovni
— vyhodnoceni funkénosti programu, nahravani programi do robota a jejich spusténi.

Ucitel spusti prezentaci (Pfiloha 4.4).

Ucitel vysvétli zakim funkci a pouZiti programovych blokd pro motory
(viz str. 5-12 Programovych bloku), vyuZije pro nazornost snimky o programovacich blocich
v prezentaci (Pfiloha 4.4).

3. Uditel seznami zaky s Upravou nastaveni (konfiguraci) bloku pro praci motord pfi jizdé robota
vpred a vzad (snimek prezentace ,Jizda robota vpred a vzad“) — s volbou portd, vybérem
rezimu, nastavenim dalSich parametrd.

4. Ucitel zadd Zakam ulohu — jizdu robota vpred a vzad v rlznych rezimech, zadani doplni
spusténim videa (Priloha 4.4.2).

Pro nazornost ucditel vyuziva v prezentaci (Pfiloha 4.4) snimky ,lJizda robota podle ¢asu”
a ,Jizda robota podle otoceni kol“.

5. Ucitel nazorné vysvétli zakm rozdil mezi otoCenim robota a obratem. Spole¢né si otoceni
nebo obraty naprogramuiji. Vizudlni podporou ucitele jsou snimky prezentace (Pfiloha 4.4)
»,Otoceni robota vpravo®, ,Obrat robota vpravo®“, ,Otoceni robota vlevo“ a , Obrat robota
vlevo“ s vlozenymi videi (Pfiloha 4.4.3) a pfipravené programy v pfiloZzeném projektu (Pfiloha
4.4.1).

6. Na zavér Zzaci naprogramuji robota pro prljezd drahy (ptiklady drah - jednodussi
a obtiznéjsi — jsou soucasti prezentace). Obtiznost drahy pripravi Zaci s ohledem na zbyvajici
Cas lekce. Zavérecnou ulohu Ize pojmout i jako zavod, ve kterém zvitézi robot, ktery projede
stanovenou drahu nejrychleji.

V rdmci feseni této Ulohy je vhodné demonstrovat pouze zakladni zplsoby nastaveni rezZima motor(
a nastavovani dalsich potfebnych parametrl a ukazat motivacni video, pfipadné jesté Iépe ukazat
feseni Ulohy pfimo s vlastnim robotem. Samotné programovani je vhodné nechat Cisté na Zacich —
metodou pokus-omyl. Postupnym zkousenim si Zaci nejlépe uvédomi vyznam jednotlivych parametri
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programu a jejich vliv na chovani robota. Hotovy ,vzorovy” program je vhodné zak(im ukazat
az na uplny zavér a spolu s tim je nechat porovnat jejich feSeni s reSsenim ,vzorovym®. Dle situace
je mozné doplnit diskusi nad rlznymi pfistupy jednotlivych Zakd, jejich vyhodami a nevyhodami.

2. hodina

Cil: Zaci poznaji cyklus a dokaZi jej vyuZit ve svych programech. Cyklus poufiji pro jizdu robota
do Ctverce.

Rozvijené kompetence: socidlni — spoluprace ve skupiné, komunikativni — vzdjemna domluva
ve skupiné, reseni problém( — funkéni pouziti a nastaveni programového bloku ,Loop“, pracovni —
ovéreni funkénosti programu na robotu, nahravani programui do robota a jejich spousténi.

1. Ucitel zahdji lekci Uvodnimi aktivitami (tleskdni, ruce v bok a v tyl + dalSimi rlznymi
kombinacemi) s tim, Ze se vidy Zakl pta: Co se opakuje? Kolikrat? Ucitel se mlZe nechat vést
prvnimi tfemi snimky prezentace (Ptiloha 4.5). Spole¢né tak vyvodi, co je cyklus, a to, proc jej
v programech pouzivat.

Na zacatku je vhodné nechat Zaky napf. v pripadé tleskani diktovat jednotlivé pokyny ,ruce
k sobé&“, ,ruce od sebe”, ,ruce k sobé”, ,ruce od sebe”, atd. Potom jim do ,repertoaru pokynt*
pridejte pokyn , Opakuj n-krat“ a nechte je celou sekvenci fici na co nejmensi pocet poveld.

2. Uditel na svém robotu predvede zakdm ulohu ,,Hasi¢i“ a v programu LEGO Mindstorms EV3
predstavi programovy blok Loop (viz str. 22—-23 Programovych blokl), spolecné se zaky fesi
program. Pfi tvorbé program( mizZe uditel vyuzit projekt s feSenim zadanych uloh (Pfiloha
4.5.3).

3. Ucitel zaky seznami s dalsi ulohou — ,Jizdou robota do ¢tverce”. Na videu (Priloha 4.5.2),
pfipadné Zivé s robotem ucitele si spolecné prohlédnou feseni ulohy.

4. Z&ci podle navodu (Pfiloha 4.5.1) zkonstruuji ¢tverec a Ulohu naprogramuiji. (Ulohu je moiné
rozdélit také tak, Ze rychlejsi Zaci/skupiny resi tlohu nejprve bez vyuziti cyklu a teprve nasledné
s vyuzitim cyklu. Pfitom je vhodné oba pfistupy/programy porovnat z hlediska jejich délky
a prehlednosti.)

5. Ucitel vysvétli zakim funkci gyroskopu (viz str. 13 Priruc¢ky) a upozorni je na nutnost pred
pouzitim bloku gyroskop resetovat — vynulovat hodnoty a nastavit tak pocatecni uhel.

6. UCcitel upozorni zaky i na problematické (zpozdéné) nacitani hodnot senzorem. Pro zvyseni
presnosti doporuci zaklm sniZit silu motor( a pouzit minimalni ¢asové pozdrzeni programu.

7. Zéci upravi pfedchozi program — poufiji gyroskop.

Téma bylo Zaky ovéreno, bylo obsahové naplnéno a nevyskytly se Zadné problémy.
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3.1.4 Téma C. 4 (Vyutiti senzori)
1. hodina

Cil: Zaci voli vhodné senzory pro detekci prekazky a dokazi je uplatnit pfi Fe$eni zadanych tloh ve svych
programech.

Rozvijené kompetence: socidlni — spoluprdce ve skupiné, komunikativni — vzdjemna domluva
ve skupiné, reseni problém( — volba vhodného senzoru a jeho konfigurace v programu, pracovni —
ovéreni funkénosti programi na robotu, jejich nahravani a spousténi.

1. Uditel spusti prezentaci (Pfiloha 4.6) a zahaji lekci motivacnimi otdzkami (napf. Jak nenarazit
se zavazanyma ocima? Pro€ netopyr ani potmé nikam nenarazi? Pro€ se roboticky vysavac
nezasekne o sténu, ale uhne?)

2. Ucitel predstavi senzory — ultrazvukovy a dotykovy (viz str. 31-33 Programovych blok().
Struéné vysvétli jejich funkci a popiSe situace, které dokazi detekovat. Spolec¢né s Zaky
zkontroluje pfipojeni a jejich funkénost pfimo v programu — po spusténi a pfipojeni robotd.

3. Ucitel zaky sezndmi se zadanim ulohy ,Ultrazvuk®, pro nazornost spusti video (Priloha 4.6.2)
nebo ukaze reseni s pomoci vlastniho robota.

4. V programu ukaze a vysvétli programovy blok ,Wait“ (Cekdni — reakce na udalost,
viz str. 20-21 Programovych bloku).

5. PFi programovani ucitel vyuZivd pripraveny soubor s programovym feSenim Uloh
(Priloha 4.6.3).

6. Ucitel zaky sezndmi s dalsi ulohou — , Dotyk”, pro ndzornost opét spusti video (Ptiloha 4.6.2)
nebo ukaze reseni s pomoci vlastniho robota.

7. Pro zvukovy doprovod bude potieba program vétvit — ucitel s touto moznosti zaky seznami.
Tento zvukovy doprovod lze pojmout jako Doplitkovy Ukol. Zaci s pomoci uéitele Glohu
naprogramuji a na robotu predvedou.

8. Ucitel zakam vysvétli ulohu ,Naklad“ a ukaze feseni na videu (Pfiloha 4.6.2) nebo na vlastnim
robotu. Pro tuto ulohu bude potifeba drobna konstrukce (Pfiloha 4.6.1) — Zaci ke svym robotlim
pridaji pfidavny motor a pfipravi si rampu dle obrazku.

9. Pfi programovani Zaci vyuziji pfedchozi programy a doplni je o obrat a praci ptfidavného
motoru.

2. hodina

Cil: Zaci podle zadani uUlohy dokaZi zvolit spravny refim pro svételny/barevny senzor. Dokazi
naprogramovat robota pro jizdu po ¢are.

Rozvijené kompetence: socidlni — spoluprace ve skupiné, komunikativni — vzdjemna domluva
ve skupiné a prezentace feSeni, reseni problém( — volba vhodného rezimu, nastaveni funkcnich
hodnot pro dany senzor, pracovni — ovéreni funkénosti programi na robotu, nahravani program
do robota a jejich spousténi.

1. Udcitel spusti prezentaci (Pfiloha 4.7) a zahaji lekci motivaénimi otazkami.
Ucitel predstavi zakim barevny/svételny senzor. Seznami je s jednotlivymi reZimy
(viz str. 25—-27 Programovych blok(). (Je vhodné zaky upozornit na skutecnost, Ze robot
prostfednictvim svételného/barevného senzoru vnima jen drover svétla ¢i barvu v jednom
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bodé/malé oblasti, aby si senzor nepletli s kamerou ¢i fotoaparatem. Co senzor ,vidi“ mozno
demonstrovat napf. pomoci listu papiru pfed ofima — svétlo, tma, barva svétla — nic vic.)

3. Uditel se ptd zakd na praktické vyuZiti senzoru — postupné ve vsech tfech reZzimech -
po odpovédich vidy typické redlné vyuziti demonstruje na kratkych motivacnich
videosekvencich, které jsou soucasti prezentace (Ptiloha 4.7.2).

Ucitel Zaky sezndmi se zadanim ulohy ,,Hledani barev”.

5. Ucitel rozda zakdim tabulky (Priloha 4.7.1) a vyzve je k tomu, aby s pomoci svého robota (jeho
barevného senzoru) v mistnosti nasli barvy odpovidajici ¢isltim.

6. Ucitel Zaky sezndmi s Ulohou ,Zastaveni na zeleném poli“, pro ndzornost spusti video (Pfiloha
4.7.2) nebo Ulohu demonstruje prostiednictvim svého robota.

7. Ucitel Zakhm vysvétli princip , cik cak” jizdy po ¢are a ukaze resSeni na videu (Pfiloha 4.7.2) nebo
ulohu demonstruje prostiednictvim svého robota.

8. Pro tvorbu programi ucitel vyuzije pfiloZzeny projekt s feSenim zadanych uloh (Pfiloha 4.7.3),
popise divody pro jednotliva nastaveni — zejména vysvétli, co je prahova hodnota.

9. Ucitel Zaklm vysvétli, Ze spolecné vytvorili zakladni program a Ze pohyb lze zpfesnit — napf.
kalibraci senzoru (pozdé;si lekce).

10. Doplrikové ukoly:

O Podle prezentace (Pfiloha 4.7) Zaci poskladaji program (proporcionalni teseni).
V programu méni hodnoty v matematickych blocich a sleduji zmény v chovani robota

O Barevnou izolepou ucitel vymezi prostor — zak umisti robota do vymezeného prostoru.
Robot jezdi vpfed, na ¢are zastavi a odcouva mirné do oblouku — to se neustale
opakuje (ptiprava pro ,,Robosumo*).

Téma bylo Zaky ovéreno, bylo obsahové naplnéno a nevyskytly se Zadné problémy.
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Tematicky blok (iQlandie Liberec) €. 2 — 2 hodiny
Navstévou v iQlandii si Zaci udélaji lepsi predstavu o vyuziti robotiky v béZzném Zivoté.

Téma €. 1 (Roboti v iQlandii Liberec) — 2 vyuéovaci hodiny (90 minut)

Zaci si ve skupinach projdou expozice v iQlandii Liberec, které souvisi s robotikou. V jednotlivych
expozicich plni dkoly.

3.2.1 Téma ¢. 1 (Roboti v iQlandii Liberec)

1. hodina

Cil: Zaci zvladnou Fizeni jednoduchych robotickych zatizeni. Zaci védi, kde je moZné vyuzivat robotiku,
vnimaji programovani a robotiku v souvislostech s béznym Zivotem a historickym vyvojem.

Rozvijené kompetence: socidlni — spoluprdce ve skupiné, komunikativni — vzdjemna domluva
ve skupiné, reSeni problém( — spravné ovladani robota, oblanskd — vnimani souvislosti ve vyvoji
spole¢nosti, dlileZitosti stroji pro dnesni spolecnost.

Po wvstupu do iQlandie Liberec jsou Zaci pouceni o pravidlech bezpecného chovani
ve vnitfnich prostorach. Vyucujici do skupin (2—3 Zaci dle béZznych skupin v hodinach) rozda pracovni
listy. V prvni hodiné Zaci resi pracovni list 4.8.1, ukoly 1 az 4 (Pfiloha 4.8.1).

V prostorach expozic se zaci pohybuji ve skupindch samostatné. Nalézaji expozice a plni uUkoly
v pracovnich listech. Redeni si mohou zapsat nebo ptimo sdélit vyuéujicimu, ktery je provazi.

Zaci diskutuji o otdzkach v pracovnich listech, Fedi zadani a provadi praktické &innosti. Vyuéujici
je doprovazi a dohlizi na né, odpovida na jejich dotazy, koriguje Cinnosti, ale do Cinnosti zasahuje
minimalné. Aktivita je na strané Zakd, ktefi jsou motivovani vlastnim hledanim stanovist a snahou
uspét.

1. Ozubend kola — Zaci se snazi poskladat sadu ozubenych kol tak, aby zvonek zazvonil. Kazda skupina
by méla pracovat samostatné. Ostatni skupiny se tedy snaZime zaujmout jinym expondtem tak,
aby Zaci pfedchozi feSeni nesledovali.

2. Robotické rameno — principem exponatu je spravné sefadit kroky, které musi robot udélat,
aby umistil mi¢ do koSe. Kazdy ze skupiny by mél mit mozZnost si zadani vyzkouset. Ostatni mohou
aktivitu sledovat, radit.

3. Robot Engel — rameno funguje na zdkladé zodpovézeného kvizu, skupina by méla pfi odpovidani na
otazky spolupracovat. Dbame na to, aby se vsichni clenové skupiny aktivné ucastnili. Kazda skupina
vybirad jiné zadani kvizu, nebo se ve chvili, kdy odpovida skupina pfedchazejici, vénuje jinému exponatu.
DulezZité je poskytnout dostatek ¢asu pro feseni zadani.

4. Hamr — ukazka historického principu ulehéeni pohybu. Zd(razriujeme vyvoj stroji od prvnich
drevénych po dnesni robotizované, jejich duilezitost pro dnesni spolecnost. Skupina by spolecné méla
nalézt odpovéd na otazku v PL.
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2. hodina
Cil: Z&ci si vyzkousi fizeni jednoduchych robotickych zafizeni.

Rozvijené kompetence: socidlni — spoluprace ve skupiné, komunikativni — vzdjemna domluva
ve skupiné, reseni problémul — spravné ovladani robota, obcanska — vnimani souvislosti ve vyvoji
spolecnosti, duleZitosti stroju pro dnesni spole¢nost.

Zaci pokracuji v fe$eni Ukol@l z pracovnich list(i 1 a7 4 (Ptiloha €. 4.9.1).

Letokruhy — Zaci si vSimaji rlznych datovych tdajl, mohou si uvédomit ¢asovou posloupnost vyvoje
v oblasti techniky. Odpovidaji na otazku v pracovnim listé.

Humanoidni robot — skupiny by nejdfive mély dostat ¢as k tomu, aby si zadavani prikazl vyzkousely.
Kazda skupina ma prostor (napf. 10 minut — dle poc¢tu Zaka ve skupiné, dle zajmu o ¢innost) pro praci
s robotem. Na zavér by méla splnit zadany ukol. Vyucujici sleduje postup, poskytuje zpétnou vazbu.
Dalsi skupiny by v tomto ¢ase mély mit moznost prohlédnout si okolni exponaty. Skupiny se sttidaji.

Roboticka ruka — kazdy zak si vyzkousi ovladani robotické ruky pres joystick.

Mars rover — kazdy zak si vyzkousi pohyb ve vesmirném vozitku. Skupina spole¢né odpovi na otdzku
v pracovnim listé.

Zaci, ktefi spIni viechny ukoly z pracovnich listl, mohou najit dalsi exponaty, jeZ maji souvislost
s robotikou. Podporujeme komunikaci, spoluprdci a aktivitu ve skupindch. Na zavér by mélo
probéhnout hodnoceni formou rozhovoru, kdy vyudujici zjistuje, co zaky zaujalo, pfekvapilo, co se jim
libilo apod.

Ve tretim bloku Zaci postavi podle vlastniho navrhu model, ktery bude spliiovat poZadované
parametry. Tento model budou programovat podle zadani v jednotlivych hodinach.

Téma €. 1 (Kreativni tvorba modelu) — 2 vyucovaci hodiny (90 minut)

Z4ci stavi pasové vozidlo se dvéma motory. V predni &asti vozidla bude upevnén barevny a ultrazvukovy
senzor, v zadni ¢3asti dva tlakové senzory. Pokud si Zaci nebudou jisti vlastnim navrhem konstrukce,
mohou stavét podle poskytnutého navodu. Pfipadné mohou upravit predloZzeny ndvod podle svého.

Téma €. 2 (Kalibrace senzord, zapis hodnot do souboru) — 1 vyucovaci hodina (45 minut)

Na bilém a cerném podkladu si Zaci zkalibruji své barevné senzory. Tato cinnost je dulezita
pro spravnou ¢innost senzoru. Ve druhé ¢asti hodiny se Zaci nauci, jak |ze namérené hodnoty zapsat
do souboru v pocitaci.

Téma €. 3 (RUzné formy rozhodovani) — 1 vyucovaci hodina (45 minut)

Z4ci sestavi program, ktery umozni pohyb robota po barevné plose. Robot se bude chovat v zavislosti
na barvé, po které se bude pohybovat.

Téma €. 4 (VyuZiti matematickych operaci pfi pohybu) — 1 vyucovaci hodina (45 minut)

Zaci sestavi program, ktery umoini rozjezd robota tak, aby se jeho rychlost postupné navy3ovala
az na maximum.
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Téma €. 5 (Vytvareni a editace podprogramt) — 1 vyucovaci hodina (45 minut)

ZAci sestavi program s vyuZitim vlastnich blok podprogramu.

Téma €. 6 (Programovani robota podle zadaného ukolu) — 1 vyucovaci hodina (45 minut)

Zaci si vyberou jeden ze dvou zadanych tkol{l a vytvori program. Zadané ukoly jsou po&itani ¢ernych
¢ar nebo jizda do spiraly.

3.3.1 Téma €. 1 (Kreativni tvorba modelu)
1. hodina
Cil: Zaci vyutiji svou predstavivost a postavi podle svého navrhu funkéni model.

Rozvijené kompetence: socidlni — spoluprace ve skupiné, komunikativni — vzajemnd domluva
ve skuping, reseni problému — funkéni stavba modelu robota, pracovni — vyhodnoceni funkénosti.

Ucitel pomoci prezentace (Pfiloha 4.10.11) seznami zaky s poZadavky na model. Skupinam individualné
poradi s upevnénim pasl. Je dlleZité, aby skupiny, které nejsou pfili§ zdatné v konstruovani, véas
primél ke stavéni podle ndvodu. Mize pouzit ndvod ve formatu PDF (Pfiloha 4.10.11.1).

Vzhledem k jiz dostatecnym zkuSenostem Zak( z predchozich lekci uditel v prabéhu tvorby pouze
kontroluje, zda Zaci postupuji spravné. Toliko v pripadé zjisténi chyb je na tyto upozornuje a sméruje
k jejich odstranéni.

2. hodina
Cil: Z4ci vyuziji svou predstavivost a postavi podle svého navrhu funkéni model.

Rozvijené kompetence: socidlni — spoluprdce ve skupiné, komunikativni — vzdjemna domluva
ve skupinég, feseni problém — funkcni stavba modelu robota, pracovni — vyhodnoceni funkénosti.

Cinnost v této hodiné navazuje na hodinu pFedchozi.

Rychlejsim stavitelim ucitel doporuci, aby svlij model zkusili naprogramovat s vyuzitim dosavadnich
znalosti, tzn. napf. naprogramovat jeho jednoduché pohyby po zadané trajektorii apod. V tomto bodu
je mozné jednotlivé tvirci tymy velmi individualizovat a kazdy tym si m(Ze vytvofit naprosto originalni
program.

Téma bylo Zaky ovéreno, bylo obsahové naplnéno. Pro dodrzeni ¢asové dotace je zapotiebi, aby ucitel
spravné vyhodnotil a usmérnil ¢innost skupin.

3.3.2 Téma ¢. 2 (Kalibrace senzoru, zapis hodnot do souboru)
1. hodina
Cil: Z&ci si prostfednictvim senzoru uvédomi, které barvy odraZi nejvice a které nejméné svétla.

Rozvijené kompetence: socidlni — spoluprdce ve skupiné, komunikativni — vzdjemna domluva
ve skupiné, feseni problému — programovani robota.

1. Ucitel pfed zahdjenim hodiny pfipravi hraci plochu podle pfilozeného navodu z metodiky
(Pfiloha 5.12).
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2. Ucitel zada 1. ukol: Zjistéte, které bloky Ize pouZit ke kalibraci barevného senzoru a v jakém
nastaveni. Ucitel Zaky navede k reseni. Ucitel vyhodnoti navrhy Zzakl a pomoci prezentace
(Pfiloha 4.12) sjednoti reseni.

3. Ucitel vyzve Zaky, aby zjistili, které barvy odrdZi nejvice a které nejméné svétla. Pfipomene
zaklm, kde na displeji maji hledat poZzadované hodnoty (viz ¢ast Using the Color Sensor
v ndpovédé EV3 softwaru). Zaci ve skupinach zjituji na hraci plose hodnoty.

4. Ucitel zada ukol sestavit program, ktery nejprve ukaze na displeji hodnotu minima a nastavi
ho, po 10 vtefinach se na displeji rozsviti hodnota maxima. Zakim da k dispozici video
s ukazkou kalibrace (Pfiloha 4.12.2), pfipadné ukazku programi (Priloha 4.12.1). Hotové
programy doporucujeme Zakim poskytnout az poté, co se sami pokusi najit funkéni feseni.
Vzorovy program je pak moZné pouzit predevsim k diskusi nad jednotlivymi Zakovskymi
feSenimi a vysvétleni pfipadnych vyhod ¢i nevyhod jednotlivych pfistupd.

5. Jakmile bude vétSina skupin hotova, ucitel zada 2. ukol: Svételny senzor nacte 5 hodnot
odraZzeného svétla po sobé s odstupem 4 sekund a uloZi tyto hodnoty oddélené pomickou
do souboru. Ucitel Zzakiim opét ukaze video s ukazkou nacteni hodnot do souboru (Pfiloha
4.12.3), pfipadné program (Pfiloha 4.12.1) a vysvétli pouziti programovych blok{ File Access
a Data Logging (viz ¢asti File Access a Data Logging v ndpovédeé softwaru EV3).

6. Pokud nékteré skupiny zvladnou ukol pred koncem hodiny, mohou program nacitani
do souboru obménit pro ultrazvukovy senzor.

Téma bylo zaky ovéreno, bylo obsahové naplnéno a nevyskytly se zadné problémy.

3.3.3 Téma €. 3 (RGzné formy rozhodovani)
1. hodina
Cil: Zaci se naudi vyuzivat podminku v programovani — co nastane, pokud je podminka splnéna.

Rozvijené kompetence: socidlni — spoluprdce ve skupiné, komunikativni — vzdjemna domluva
ve skupinég, feseni problém — programovani robota.

Ucitel pfipravi plochu. Jedna se o plochu z pfedchozi hodiny.

Ucitel pomoci  prezentace (Pfiloha  4.13) ukaze zakim blok  Switch
(viz str. 23—-24 Programovacich blokd, pfip. ¢ast Switch napovédy k softwaru EV3), vysvétli,
co je to podminka.

3. Uditel rozda zakdm pracovni listy (Pfiloha 4.13.1).

4. 7aci ve skupinach tesi zadani na pracovnim listu. Sami se snazi odli$it dva mozné rezimy.
Ovéruji si je pfimo pomoci robota na hraci plose. Spolec¢né s ucitelem vyvodi zavér.

5. Uditel opét pomoci prezentace (Pfiloha 4.13) celou problematiku shrne a zada samostatnou
praci.

6. Zaci maji za Ukol naprogramovat pohyb robota po barevné plose tak, jak je zadano
v pracovnim listu: po zelené barvé rovné, po ¢ervené barvé doprava, po modré barvé doleva,
na Cerné barvé — stop. Start z bilé barvy je ve sméru Sipky. Pro lepsi predstavu ukaze zakiim
video s pohybem robota po hraci plose (Pfiloha 4.13.3). MozZné feseni je uvedeno v programu
(Pfiloha 4.13.2). Samotny program doporucujeme Zzaklm predloZit opét aZz po jejich
samostatnych pokusech — jako jedno z moZnych feseni.
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Jednotlivé skupiny na zadvér hodiny predvedou pohyb svého robota po plose. Spolecné
s dal$imi Zaky okomentu;ji ¢innost jednotlivych robotl. Dle ¢asu je vhodna téZz konfrontace
se vzorovym programem ucitele a ndsledna diskuse vyhod a nevyhod jednotlivych zakovskych
feseni.

ZAci, ktefi zvladnou Ukol dfive, mohou svij program riizné obohacovat o dal$i ¢innosti robota.
Napfiklad: na jednotlivych barvach bude robot vydavat riizné zvuky, budou rizné svitit tlacitka
na kostce apod.

Téma bylo Zaky ovéreno, bylo obsahové naplnéno. Je tfeba poditat s tim, Ze ne vSem skupindm dojede
robot aZ do cile.

3.3.4 Téma ¢. 4 (Vyuziti matematickych operaci pfi pohybu robota)

1. hodina

Cil: Zaci se naudi vyuzivat proménné.

Rozvijené kompetence: socidlni — spoluprdce ve skupiné, komunikativni — vzdjemna domluva
ve skupiné, feseni problému — programovani robota.

Metodika této Ulohy vychazi ze zkudenosti, jak vétdinou Zaci Fedi tuto Ulohu. Zaci postupny rozjezd
robota zajisti navySovanim rychlosti v ¢asovych Usecich. Proto je tento program predloZen vsem zakiim
jako vychozi pro dalsi doladéni.

1.

Ucitel zaky sezndmi s pojmem proménna pomoci prezentace (Pfiloha 4.14). Ukaze jim, které
bloky slouZi pro praci s proménnou — Variable, Math, Round, Compare (viz stejnojmenné ¢asti
v ndpovédé softwaru EV3, pfip. str. 35—-38 Programovych blok(). Blize se vénuje bloku
s matematickymi operacemi Math (viz str. 37 Programovych blok{). Pouziva prezentaci,
vyuziva frontdlni vyuku.

Po vysvétleni zada ukol, ktery Zaci plni ve skupinach: Sestavte program, ktery zajisti postupné
navysSovani rychlosti pti rozjezdu modelu. Ukaze zak(m video (Pfiloha 4.14.3).

Pokud Zaci maji problém s pouZitim proménné, ukaze jim ucitel hotovy program (Pfiloha
4.14.1) s tim, Ze ho Zaci na modelu vyzkousi a potom se snazi doladit ho tak, aby jizda modelu
byla co nejplynulejsi.

Z4ci zjisti, 7e se predloZeny program neda doladit do plynulého pohybu a cely program upravi.
Vzhledem k tomu, Ze se jedna o slozitéjsi ukol, ucitel praci zakl usmérnuje.

Skupindm, které dokonci praci, nabidne uditel dalsi cinnost: Naprogramujte pozvolné
zpomalovani robota aZz do Uplného zastaveni. Ukadze jim video s ukdzkou pohybu robota, ktery
postupné zpomaluje (Pfiloha 4.14.4).

Téma bylo Zaky ovéreno, bylo obsahové naplnéno a nevyskytly se Zadné problémy.
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3.3.5 Téma €. 5 (Vytvareni a editace podprogramu)

1. hodina

Cil: Z4ci se naudi vytvaiet podprogramy a vyuZivat je v programovani.

Rozvijené kompetence: socidlni — spoluprdce ve skupiné, komunikativni — vzdjemna domluva
ve skupiné, fesSeni problému — programovani robota.

V této hodiné musi uditel v pribéhu hodiny vyhodnotit, zda Zaci stihnou postavit prekazku podle
navodu. Stavbou prekazek muze povérit rychlejsi skupiny, nebo tlohu prekazky prevezme jiny predmét
Ci ¢ast téla.

1.

Spolecny ukol: ,,cik cak” jizda (robot pojede rovné a 2 vtetiny blika zelené, vtefinu zataci vpravo
a blika oranzové, 2 vtefiny jede rovné a blika zelené, vtefinu zataci vlevo a blika ¢ervené.)
Ucitel pomoci prezentace (Ptiloha 4.15) a programu jizdy ,cik cak” (Pfiloha 4.15.2) vysvétli
zaktm vytvareni podprogramu. V programovacim prostiedi ukaze paletu My Blocks (viz ¢ast
My Blocks v napovédé softwaru EV3) a vysvétli rychlou a prehlednou tvorbu vlastnich bloku
a jejich nasledné opakované pouZiti v programu (viz str. 41-42 Programovych blokd). Jako
motivaci poukaZe na neprehledny kdd programu bez pouZiti vliastnich blokd.
Regeni zadaného ukolu ¢&islo 1 (robot se pohybuje smérem k prekazce, 15 cm pred prekazkou
se otoci o Uhel 90° a pokracuje v pohybu):
o Ucitel Zakim predvede feseni na videu (Pfiloha 4.15.5), ptip. pomoci vlastniho robota.
o Zéci si postavi jednoduchou konstrukei prekazky (P¥iloha 4.15.1), pfekazky si skupiny
vzajemné pujcuji.
O Z&ci sestavi program s ptipadnou vypomoci uditele.
Redeni zadaného ukolu ¢&islo 2 (robot se pohybuje smérem k prekazice, 15 cm pied prekazkou
se otoCi o nahodny uhel a pokracuje v pohybu):
0 Ucitel predvede jizdu na videu (Pfiloha 4.15.6), upozorni zaky na rozdil oproti
pfedchozi Uloze. V udloze Cislo 1 se robot obraci o stejnou velikost uhlu.
V Uloze Cislo 2 se robot otaci o ndhodnou velikost Uhlu.
o Ucitel vysvétli funkci bloku Random (viz ¢ast Random v napovédé softwaru EV3, pfip.
str. 40 Programovych bloku), pokud Zaci jeho funkci neodhali sami. D4 pfipadné
k dispozici programové feseni (Pfiloha 4.15.3).
Uloha pro rychlejsi skupiny: Doplrite ¢innost robota — pfed otocenim vyda zvukovy signal,
béhem otaceni sviti kostka cervené apod.

Téma bylo Zaky ovéreno, bylo obsahové naplnéno a nevyskytly se Zadné problémy.
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3.3.6 Téma €. 6 (Programovani robota podle zadaného tikolu)
1. hodina
Cil: Zaci samostatné Fesi zadany ukol.

Rozvijené kompetence: socidlni — spoluprdce ve skupiné, komunikativni — vzdjemna domluva
ve skupiné, fesSeni problému — programovani robota.

1. Uditel v prezentaci (Pfiloha 4.16) ukdZe zakim zadani obou ukoll vcéetné videi (Pfiloha 4.16.2
a 4.16.3) a predvedeni vyfeSeného ukolu.

e 1. ukol — Pocitani Cernych ¢ar: Robot jede pres stejné Siroké cerné cary, které jsou
od sebe rdzné vzdalené. Robot se zastavi po stlaceni prostiedniho tladitka kostky
a na displeji zobrazuje pocet car, které prejel. V programu budou Zaci pracovat
s blokem Move Tank. (Podrobné;jsi vysvétleni funkce a parametri bloku viz ¢ast Move
Tank v ndpovédé k softwaru EV3, pfip. na str. 1011 Programovacich blokd.)

e 2. kol — Robot se pohybuje po spirale. Pohyb ukonci sdm v okamziku, kdy se rychlejsi
vnéjsi pads pohybuje maximalni rychlosti. V programu zaci vhodné vyuziji vlastni blok
(podprogram). Budou vyuZivat blok Move Tank. (Podrobnéjsi vysvétleni funkce
a parametr( bloku viz ¢ast Move Tank v ndpovédé ksoftwaru EV3, pfip. na
str. 10-11 Programovacich blokd.)

2. Kesplnénil. tkolu je zapotrebi vytvorit hraci pole. MGzZeme obratit pole s barevnymi obdélniky
a z druhé strany nalepit ¢ernou paskou pruhy, které jsou od sebe rizné vzdalené.

3. Kazdy zak/skupina si vybere jeden ze zadanych Ukoll a ten Fesi.

4. Jednotlivé skupiny predvedou, jak zadani tkolu splnily. Zaci okomentuji, co se jim dafilo,
na jaké problémy narazili. Mezi zaky/skupinami feSicimi tutéz Glohu je vhodné zorganizovat
diskusi nad jednotlivymi zplisoby feseni.

5. Rychlejsi zaci mohou vyzkouset splnéni obou ukold.

Téma bylo Zaky ovéfeno, bylo obsahové naplnéno a nevyskytly se Zddné problémy.
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4 Priloha ¢. 1 — Soubor materiala pro realizaci programu

Soubory materiald pro realizaci programu

Hlavnim podplrnym materidlem, pomoci kterého ucitel provazi zaky jednotlivymi lekcemi, jsou
podrobné zpracované prezentace. Jsou v nich obsazeny nazorné popisné snimky, snimky se zadanim
a reSenim uloh. V kazdé lekci je obsaZzen veskery potfebny podplrny material.

4.1 Prezentace (Seznameni se stavebnici)
4.1.1 Program pro dopliikovy ukol (ozvuceni tlacitek) — soubor EV3
4.1.2 Videonahravka dopliikového Ukolu — soubor MP4
4.2 Prezentace (Konstrukce podle navodu — prvni model)
4.2.1 Konstruk¢ni navod ,,Firstbot” — soubor PDF
4.3 Prezentace (Pfipojeni senzori, prvni programy)
4.3.1 Konstrukéni navody pro senzory — soubor
4.3.2 Videonavod ,,Prvni spusténi — soubor MP4
4.3.3 Programové feseni zadanych uloh — soubor EV3
4.4 Prezentace (Jizda robota)
4.4.1 Programové feSeni zadanych uloh — soubor EV3
4.4.2 Video pro jizdu robota vpred a vzad — soubor MP4
4.4.3 Videa — otdceni a obraty robota — soubor
4.5 Prezentace (Cyklus - opakovani prikazti)
4.5.1 Navod pro konstrukci ¢tverce — soubor
4.5.2 Video pro jizdu robota do ¢tverce — soubor MP4
4.5.3 Programové feseni zadanych uloh — soubor EV3
4.6 Prezentace (Detekce prekazek)
4.6.1 Konstrukéni navod pro stavbu pfidavného motoru — soubor
4.6.2 Videa slouZici k nazornosti zadani jednotlivych tloh — soubor

4.6.3 Programové feseni zadanych uloh — soubor EV3
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https://vctu.cz/nabidka/projekty/rozvoj-deti-a-zaku/budovani-kapacit-pro-rozvoj-skol-ii-robotika-s-lego-mindstorms-edr/

4.7 Prezentace (Svételny a barevny senzor)
4.7.1 Pracovni list obsahujici tabulky pro 5 Zakd — soubor PDF
4.7.2 Videa slouzici k ndzornosti jednotlivych uloh — soubor
4.7.3 Programové feseni zadanych dloh — soubor EV3

4.8 Roboti v iQlandii Liberec 1
4.8.1 Pracovni list 1

4.9 Roboti v iQlandii Liberec 2
4.9.1 Pracovni list 2

4.10 — 4.11 Prezentace (Kreativni tvorba modelu)

4.10.11.1 Navod na stavbu modelu — soubor PDF

4.12 Prezentace (Kalibrace senzort, vypis hodnot do souboru)
4.12.1 Programové feSeni zadanych uloh — soubor EV3
4.12.2 Video - kalibrace — soubor MP4
4.12.3 Video — zapis do souboru — soubor MP4
4.13 Prezentace (Blok Switch, Pfepina¢ — Podminka)
4.13.1 Pracovni list —soubory PDF a DOCX
4.13.2 Programové feSeni zadanych uloh — soubor EV3
4.13.3 Video — pohyb robota po hraci plose — soubor MP4
4.14 Prezentace (Matematické bloky - vyuZziti pfi pohybu robota)
4.14.1 Programové feSeni zadanych uloh —soubor EV3
4.14.2 Video — prerusované zrychleni — soubor MP4
4.14.3 Video — plynulé zrychleni — soubor MP4

4.14.4 Video - zpomaleni — soubor MP4
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http://www.vctu.cz/?q=system/files/t2_mat_nefor_real_13.zip
http://www.vctu.cz/?q=system/files/t2_mat_nefor_real_14.zip

4.15 Prezentace (Podprogramy — vytvareni a editace)
4.15.1.1 Navod na stavbu modelu — soubor PDF
4.15.2 Programové reseni ulohy ,Jizda cik cak” — soubor EV3
4.15.3 Programové feSeni ostatnich uloh —soubor EV3
4.15.4 Video —jizda ,cik cak” — soubor MP4
4.15.5 Video — otacka o 90° — soubor MP4

4.15.6 Video — ndhodna otacka — soubor MP4

4.16 Prezentace (Programovani robota)
4.16.1 Programové feSeni zadanych uloh — soubor EV3
4.16.2 Video — pocitani ¢ar — soubor MP4

4.16.3 Video —jizda do spiraly — soubor MP4
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5 Priloha €. 2 — Soubor metodickych materiall

Soubor metodickych materialt

Hlavnim podplrnym materidlem, pomoci kterého ucitel provazi zaky jednotlivymi lekcemi, jsou
podrobné zpracované prezentace. Jsou v nich obsazeny nazorné popisné snimky, snimky se zadanim
a reSenim uloh. V kazdé lekci je obsaZzen veskery potfebny podplrny material.

Soubor metodickych list(i a fesSeni obsazeny v Soubor metodickych materiald slouzi jako
zjednoduseny privodce lekcemi pro realizatora. Metodika vzdélavaciho programu je v téchto
pfilohach k dispozici v prehledné heslovité podobé k zakladni orientaci v organizaci lekci.

5.1 Seznameni se stavebnici

5.2 Konstrukce podle navodu (prvni model)
5.3 Pfipojeni senzor(, prvni programy

5.4 Jizda robota

5.5 Cyklus — opakovani prikazt

5.6 Detekce prekazek

5.7 Svételny a barevny senzor

5.8-9 Roboti v iQlandii Liberec

5.10-11 Stavba pasového vozidla

5.12 Kalibrace barevného senzoru

5.13 RGzné formy rozhodovani (Pfepinace, podminky)

5.13.1 Pracovni list — feseni
5.14 Vyuziti proménné a matematickych blokd pti pohybu robota
5.15 Vytvareni a editace podprogramu

5.16 Program z nabidky ukol(
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https://vctu.cz/budovani-kapacit/t2_mat_nefor_met.pdf
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6 Priloha ¢. 3 —Zavérecna zprava o ovéreni programu v praxi

Zavérecna zprdva o ovéreni programu v praxi
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https://vctu.cz/budovani-kapacit/t2_mat_nefor_zpr.pdf
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7 Priloha €. 4 - Odborné a didaktické posudky programu

Nerelevantni.
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8 Priloha ¢. 5 - Doklad o provedeni nabidky ke zvefejnéni programu

Vazens pani Jandovd,
dékujeme za zajem o publikovani vystupl z vyzvy, nabidku pfijimame. Abychom zvolili optimaini misto pro uloZeni Vasich vystupd, potfebovali bychom zodpovédét nasledujici dotazy.
* Kolik material{ bude uklddano na Metodicky porta!

o jaké formaty, pfip. velikosti matenald se bude jednat (textové dokument, prezentace, videa..)?
«V jakém Zasovém horizontu maji byt matenialy ulozeny?

Potfebovali bychom také védét, zda budete mit jako projekt viastni Glo2i&té na vystupy piipadné, zda budete vystupy
mohli bychom pro vioZeni v modul EMA.

kiddat pouze k ndm na Metodicky portal § 7. Pokud byste méli materidly zvefejnéné napf. na Vasich webovych strankach,

zdéldvacich 2drojd, ktery shromazduje informace o materidlech z riiznych Glo2i€. K ndm byste tedy nahrdli potfebnd metadata, na samotny materidl uz bychom odkazovali na V& web.

EMA je jakysi katalog otevienych digitalnic

Podrobné informace ke vkiadani materiaid na R

naleznete v priloZeném dokumentu.

Dékuji a pfej hezky den.
Lenka Perglova

19 v 11:56 odesilatel Ma
na pani Perglova,

cela Jandové <jandova@vctu.cz> napsal:

oj déti a 24kl CZ.02.3.68/0.0/0.0/16_032/0008148, ve vy

réda bych se timto podrobn&ji informovala k postupu pri Zidosti o zvefejnéni programii, které vytvéfime v projektu Podporujeme roz
ani i skol II.
V soufasné dobé finalizujeme podobu prvnich EtyFech programii, rédi bychom odevzdali Zablony ve formé pdf.

Jaké jsou konkrétni pofadavky k postupu ve zvefejnéni?

etné priloh v stejné formé a také v pracovni sloZky v programu SHART software.

predem dékuji.
S pozdravem

Bc. Marcela Jandova, Dis.

il
-

T - Centrum
Projekt Podporujeme rozvoj déti a iaki

Jana Palacha 804
511 €1 Turnov

+420 737 288 811
vctu.cz
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9 Nepovinné prilohy

Pozn. Pripojte pripadné dalsi prilohy programu dle potreby.
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