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Abstrakt

Sada vyukovych materiald Edukaéni robotika s LEGO® WeDo 2.0 pro 1. stupefi ZS
je zaméfena na podporu realizace aktivit v oblasti edukacni robotiky ve tfetim az
patém rocniku zakladni Skoly. Obsahuje pét navaznych vyukovych aktivit s vyuZitim
robotické stavebnice LEGO® WeDo 2.0, pracovni listy pro zaky, metodické pokyny
pro ucCitele a navody ke konstrukcim jednotlivych navrzenych aktivit.

Jednotlivé aktivity jsou primarné zaméfeny na rozvoj algoritmického mysleni
(algorithmic thinking and programming skills) s vyuzitim vychoziho grafického
prostfedi WeDo 2.0. Metodicka ¢ast sady vyukovych material akcentuje principy
konstruktivismu, konstrukcionismu, projektové metody vyuky a ve znacné mifre je
vénovan prostor tvaréim projektim a praktickym aktivitam v oblasti navrhu a
modifikace algoritmu i prace s robotickou stavebnici.

Soucasti metodiky je zaroven nezbytny technicky popis prace s robotickou sadou a
prakticka doporuceni vychazejici ze zkusenosti ucitelt s vyukou robotiky ve Skolach.

Tato sada vzdélavacich materialll vznikla v ramci projektu
CZ.02.3.68/0.0/0.0/16_036/0005322 Podpora rozvijeni informatického mysleni.
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Uvod

Metodicky material Edukaéni robotika s LEGO® WeDo 2.0 pro 1. stuperi ZS je uréen
ucitelim prvniho stupné zakladnich Skol, ktefi chtéji pfi vzdélavani zakua vyuzit
robotickych sad, ovladaciho a programovaciho softwaru a pedagogickych postupl
edukacni robotiky, s dudrazem na podporu rozvijeni informatického mysleni
(computational thinking). Prostfedky a nastroje, se kterymi jsou v ramci této metodiky
uCitelé seznamovani, lze Siroce uplatnit ve Skolni praxi, a to bud komplexné v
uceleném vyukovém bloku (napf. vyuCovaci pfedmét) tematicky orientovaném do
oblasti robotiky nebo variantné v menSich izolovanych vyukovych jednotkach s
moznosti interdisciplinarniho pfesahu.

Cilem materidlu je seznamit ucitele, potazmo Zaky, se zakladnimi moznostmi
konstrukce a programového ovladani jednoduchych robotl prostfednictvim péti
navaznych vyukovych aktivit navrzenych cilené pro realizaci v praktické vyuce na
Skolach. Nedilnou soucasti tohoto metodického materialu je sada pracovnich listd
pro zZaky a podrobné navody ke vzorovym konstrukcim jednotlivych aktivit. Text
obsahuje i nezbytny technicky popis prace s robotickou sadou. Metodické poznatky
a doporuceni vychazeji ze zkuSenosti uciteld s vyukou robotiky na prvnim stupni
zakladni Skoly, praktické poznamky jsou v textu oznaceny ikonou Zarovky.

Z vyukového hlediska si navrzena metodika klade za cil pfedev§im posilit u zaka
schopnost definovat problém a hledat odpovédi/feSeni zadanych ukold, vytvaret a
modifikovat prototypy, testovat a implementovat vlastni a navrzena FeSeni,
analyzovat vzniklé situace a spravné je interpretovat, vymyslet a optimalizovat
algoritmy, prezentovat vysledky své prace a argumentovat vlastni feSeni, ¢imz chce
cilené rozvijet systémové a algoritmické mysleni zaku.

Z hlediska naplfiovani oCekavanych vystupu ramcového vzdélavaciho programu
(dale jen RVP) pro zakladni vzdélavani, zejména pak jeho revize v oblasti
Informacéni a komunikaéni technologie', je vyuka robotiky primarné zamérena na
plnéni ocekavanych vystupl tematického okruhu Algoritmizace a programovani.
Svym pojetim v8ak Castecné zasahuje i do dalSich tematickych okruhu, kterymi jsou
Pocita¢ a jeho ovladani, Data, informace a modelovani a okrajové i do tematického
celku nazvaného Informacni systémy.

Konkrétni zplsoby plnéni oCekavanych vystupl jednotlivych tematickych celkd, Ci
pfispéni k jejich naplhovani jsou uvedeny vzdy u popisu jednotlivych fazi vyuky v
kapitole Provadéci faze vyuky.

"Narodni Ustav pro vzdélavani, Navrh revizi ramcovych vzdélavacich programu v oblasti informatiky a
informaénich a komunikacnich technologii [online]. NUV: 2018 [cit. 24.1.2019], Dostupny z URL:
http://www.nuv.cz/file/3362_1_1/



Jako vychozi platforma pro realizaci aktivit byla vybrana détska roboticka stavebnice
WeDo verze 2.0 od spole¢nosti LEGO® Group? a to pfedev8im s ohledem na
dostupnost, miru rozSifeni, cenové parametry, propojitelnost s béznym ICT
vybavenim, pfiméfenymi naroky na znalosti a dovednosti (zejména manuaini)
uzivatelu a velkou variabilitu vyuzitelnosti v praxi.

Pro vychozi obsluhu robotickych modell je pouzivano prostredi LEGO® Education
WeDo 2.0, které je dostupné zdarma ke staZeni na webovych strankach vyrobce?.
Nespornou vyhodou tohoto prostfedi je plna kompatibilita se zvolenou robotickou
sadou a Siroka podpora v souc€asnosti pouzivanych operacnich systému pro stolni
pocitaCe i mobilni zafizeni (notebook, tablet apod.).

2 Veskeré produkty spole¢nosti LEGO® Group a dal$ich firem a vyrobcu, které jsou v tomto materialu
popisovany, jsou chranény prostfednictvim mezinarodné platnych ochrannych znamek a patentd
vlastnénych firmou LEGO® Group a dal$imi spole¢nostmi.

3 Software — WeDo 2.0, Dostupny z: https://education.lego.com/en-us/downloads/wedo-2/software
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Priprava vyuky robotiky s WeDo 2.0 ve Skole

Tato Cast je vénovana obecnym doporu€enim organizacnich opatfeni, ktera je dobré
provést jesté pfed zapoCetim vyuky ve tfidé. Jedna se pfedevsim o pfipravu novych
robotickych sad, pfipadné kontrolu jiz pouzitych, zajisténi vhodného prostoru a
instalace software pro obsluhu a programovani robotu.

Parametry prostredi pro vyuku

Vyuka robotiky na prvnim stupni ZS je velmi specifickd a bude se liit podle
pouzitého vybaveni, zvolené ucebny, velikosti skupin zakl, schopnosti a zkusenosti
zakul i dostupné projekéni techniky. Nez vyuka robotiky za¢ne, je zapotiebi ji dobfe
naplanovat.

1. Zajistéte misto pro ulozeni stavebnic

Pokud to prostory dovoluji, vytvofte misto, kam lIze ulozit dostate¢né mnozstvi krabic
se stavebnicemi. Pokud stavebnice nemohou byt trvale uloZzeny pfimo v uCebné, kde
bude vyuka probihat, vymyslete efektivni zplsob pfepravy (s pomoci zaka,
prepravniho voziku apod.). Pocitejte s tim, Ze idealni polet stavebnic je jedna do
dvojice.

2. Vyberte mistnost s dostatkem prostoru pro stavéni a programovani

Pfi vybéru u€ebny je zasadni rozhodnuti, ¢im budou modely robotl Zaci ovladat.
Jako idealni varianta na prvnim stupni se osvédcila prace s tablety, pro které existuje
softwarova podpora témér bez platformniho omezeni. Vyuka tak neni vazana na
pocitatovou u€ebnu a muze probihat pfimo v domovské tfidé, a to jak v lavicich tak
napf. na zemi ve volném prostoru.

3. Pii planovani aktivit nechte zakim dostatek ¢asu

Vzhledem k pomérné vysokym narokim na organizaci a rezijni ukony se osvédcilo
vyuzit pro vyuku robotiky spojenych vyu€ovacich hodin, pfipadné projektovych dni,
pfi kterych neni nezbytné nutné strikiné dodrzovat ramec bézného rozvrhu. Se
star§imi a zku$enéjSimi zaky lze zvladnout vétsinu aktivit za jednu vyu€ovaci hodinu,
zvolend metodika prace vSak dava mnoho prostoru pro vilastni tvofivost a
badatelskou €innost Zaku, proto je vhodnéjsi vymezit si vice €asu.

4. Zajistéte misto k ulozeni modelt, vySetrete ¢as k uklidu

Je mozné, Zze Vam Casové dispozice neumozni dokoncit aktivitu za jednu vyucovaci
hodinu. Pak je dobré vymezit misto pro uloZeni rozpracovanych modell, aby bylo
mozné v praci pokraCovat i v dalSi hodiné. Vzdy je dobré pocitat s tim, ze ulozeni, Ci
rozebrani modell zabere néjaky &as, dle naro¢nosti modelu. Vhodné je rovnéz sady
zkontrolovat, zda nechybi néjaké dily a soucasti, pfi dalSi praci se stavebnici by
mohly chybét.



5. Zvazte personalni posileni vyuky
PFi vétSim poctu zakl ve tfidé je z hlediska organizace a prabéhu vyuky vhodné
pozadat asistenta nebo kolegu o vypomoc pfi realizaci vyukovych robotickych aktivit.

Priprava robotickych sad a softwaru

Pfipravu stavebnic, jakoz i ovladaciho a programovaciho prostfedi je zapotiebi
proveést jednou pfed samotnym zapocetim vyuky robotiky ve Vasi Skole. Je dobré si
na ni vymezit dostatek Casu v predstihu pfed vyukou v zavislosti na tom, jaka
varianta vyuky byla zvolena. V technickych oblastech je mozné pozadat o pomoc
spravce ICT, nékteré kroky Ize nechat i na Zacich. Pecliva pfiprava prostfedi
zajistujici hladky prabéh vyuky spociva v nékolika zakladnich krocich:

1. Zajistéte instalaci software na pocitace nebo tablety.

e Dle zvolené varianty obsluhy robotickych modell (PC/tablet) zajistéte v
dostate¢ném predstihu instalaci prostredi LEGO® Education WeDo 2.0* a
ovérte funk&nost spojeni se zakladni jednotkou (Smart Hub). V obou
pfipadech je zapotiebi pocitat s tim, zZe instalacni baliCek zabere i vice nez
500 MB mista na ulozisti zafizeni a jeho stazeni a instalace muze zabrat
hodné Casu podle rychlosti pfipojeni a vykonu pouzitého hardware.

e Zaroven ovéfte, Zze pouzité zafizeni disponuje rozhranim Bluetooth (min.
verze 4.0 LE), zvlasté, pokud planujete pouzit bézné stolni pocitace, kde byva
nutné rozhrani BT dodat za pomoci externiho zafizeni (Bluetooth adaptér).
Soudoba mobilni zafizeni BT rozhranim vétsSinou disponuiji.

e Technickou specifikaci, hardwarové naroky aplikace a popis jeji instalace
naleznete na webovych strankach vyrobce °.

Pokud si nékterym z krok( nejste jisti nebo nemate dostateCna opravnéni pro
instalaci programut v prostfedi $koly, poZadejte o soucinnost kompetentni

Q osobu.
2. Zajistéte usporadani sad.

e Pripojte Stitky k pfisluSnym oddélenim v tfidicim zasobniku (pofadac dilu -
horni patro). LepSi je polepit delSi strany jednotlivych oddéleni, pfi nalepeni
na dno kostky prekryji samolepku, coz komplikuje orientaci.

4 LEGQO® Education WeDo 2.0 software dostupné na:
<https://education.lego.com/en-us/downloads/wedo-2/software>.

5 Pozadavky na systém dostupné na:
<https://education.lego.com/en-us/support/wedo-2/system-requirements>.
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e U menSich déti se rovnéz osvédcilo tfidéni kostek podle barev bez pouziti
samolepek (viz. obr.).

Y. Usporadanim kostek, predevsim pri vysSim poctu stavebnic, Ize povéfit i Zaky.
‘ Tato Cinnost jim pak mdze poslouZit i jako prvotni seznameni se stavebnici.

3. Vlozte baterie do zakladni jednotky

e Zakladni jednotka je napajena dvéma tuzkovymi bateriemi (AA, R6, LRG6, Size
M), které nejsou soucasti sady.

e NejvhodnéjSi z hlediska udrzby a ekonomiky provozu jsou nabijeci
akumulatory (napf. NiMH), Ize vSak pouzit i obyCejné Ci alkalické tuzkové
baterie.

4. Oznacte si zakladni jednotky, pripadné celé sady

e Zvlasté pfi vySSim poctu stavebnic je zadouci rozlisit jednotlivé sady, napf.
Cisly, pismeny. symboly, obrazky apod. V praxi to vyrazné zjednoduSi
distribuci sad mezi zaky. Jednotlivé skupiny pak mohou navic rychle navazat
na prfedchozi praci v dalSi hodiné se stejnou stavebnici.

e Jako velmi vhodné se pfi vySSim poctu stavebnic pouzivanych ve tfidé
najednou ve stejnou dobu ruznymi skupinami ukazalo totozné
pojmenovani/oznaceni celé sady i zakladni jednotky. Vzhledem k
bezdratovému spojeni jednotky s pocitaCem/tabletem mohou byt v dosahu i
fidici jednotky dalSich skupin a bez jasného oznaceni neni pak vzdy snadné
rozpoznat, kterou jednotku ma ta ktera skupina zvolit. To s sebou muize
prinést zbyte€né komplikace a ztratu drahocenného Casu.



Oznaceni jednotky je mozné provést v prostiedi LEGO® Education WeDo

2.0 nasledujicim zplsobem: ;
1. Stisknéte tlaCitko na zakladni jednotce. G

2. Pod zalozkou s ikonou zakladni jednotky vyberte aktivni jednotku.

3. Klepnéte na ikonu tuzky, nebo dlouze podrzte myS nad vybranou
jednotkou.

4.V tomto okamziku budete moci zménit nazev jednotky.

N LPF2 Smart Hub 2 | / am

Pokud se rozhodnete fidici jednotky nepojmenovavat, je nutné pfipojovat zafizeni
postupné (napf. po jednotlivych skupinach), coz vSak mize byt organizacné i Casové

Vv s

jednotky samostatné.

Pro odpojeni nebo vypnuti jednotky vyuzijte ikonu bilého kfizku v ¢erveném kruhu -
jednotka bile zablika a sama se vypne. Jednotku mizete rovnéz vypnout stisknutim
a podrzenim jejiho zeleného tlaCitka. Pokud se jednotka po zapnuti nesparuje pres
bluetooth s pfislusnym zafizenim, vypne se sama.

Priprava ucCitele na vyuku robotiky

Dobra a v€asna pfiprava ucitele je nezbytna proto, aby vyuka probihala efektivné a
rozvijela v Zacich pozadované dovednosti a tvofivost. Zkusenosti uitelu ukazuiji, ze
ac je vyuka robotiky s robotickymi stavebnicemi pro zaky velmi zajimava a zabavna,
velké mnozstvi variaci, které kazda aktivita nabizi, mize prekvapit i zkuSeného
uCitele. Je tedy nutné, aby byl uclitel na vyuku v€as a dobfe pfipraven a také se
dostateCné v predstihu seznamil se stavebnici, ovladacim a programovacim
prostfedim, jakoz i s moznostmi programovani robotickych modelu.

1. Seznamte se s robotickou stavebnici LEGO® Education WeDo 2.0

Pro uspésné absolvovani vyukovych aktivit je nezbytné, aby si uCitel nejdfive sam
otevrel stavebnici a seznamil se s jednotlivymi dily. Pro zaCateCnika je nezbytné si
nejprve najit dostatek Casu a zacit stavét, at uz podle vlastni fantazie, nebo
dostupnych navoda.



| uCitele se zkuSenostmi se stavénim Lega, nebo praci s pfedchozi verzi WeDo,
mohou prekvapit nékteré nové dily, typické pro robotickou sadu WeDo 2.0 a je tedy
dobré vyzkouSet jejich zapojeni do konstrukce.

2. Prozkoumejte aplikaci LEGO® Education WeDo 2.0
Projdéte si alespori hlavni nabidku aplikace a prohlédnéte si ﬁﬂ g-g,»“
dostupné pfiklady projektt a konstrukci od vyrobce. \—|

Nahlédnéte do napovédy, ve které je dostupny popis prostiedi i informace k
jednotlivym programovym blokim a dalSim moznostem prace s aplikaci.
Aplikace v tuto chvili neni dostupna v ¢estiné, mlzete vSak pouzit preklad
napovédy dostupny na webu distributora u¢ebnich pomlcek EDUXE, s.r.0.°

VyzkousSet si mizete rovnéz praci s multimedialnim obsahem.

3. Vyzkousejte navrzené aktivity

Seznamte se podrobné s navrzenymi aktivitami a vyzkousejte si je projit jako byste
byli Zzakem. Béhem stavéni a programovani jisté narazite na podobné problémy jako
Vasi zaci a bude pak pro Vas snazsSi reagovat na jejich pfipominky a dotazy.
Zaroven Vas mohou napadat rizné mozné modifikace zadani, které vyuzijete u
rychlejSich skupin zaku jako rozSifujici zadani.

... Sledujte ¢as, ktery ke splnéni ukolt potfebujete a pokuste se pfizptsobit

Q nacasovani jednotlivych krok( podle zkuSenosti s Vasi tfidou. Uvedeny
odhad ¢asu se muze liSit v zavislosti na véku, zkusenostech a Sikovnosti
Zaka.

6 Struénna uzivatelska prirucka k WeDo 2.0 v ¢eském jazyce je dostupna ve formatu PDF na URL:
<https://www.eduxe.cz/files/download/manual-wedo-cz.pdf>
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Koncepce vyuky robotiky

Vyuka s vyuZzitim navrzenych aktivit pro WeDo 2.0 je rozvrZzena v projektovém duchu
do dvou ramcovych a tfech vyukovych fazi, jak ukazuje nasledujici schéma.

Priprava aktivity

Planovani ) Twvorba ) Sdileni
[ 1 [ 1

Predstaveni aktivity Stavéni Dokumentace
Motivace Programovani Prezentace
Diskuse Modifikace Diskuse
Zakonéeni

Ramcové faze vyuky

Ramcové faze vyuky byly jiz zminény vySe. Patfi sem nezbytna pfiprava aktivity
pfed zaCatkem samotné vyuky a jeji zakonCeni. Pro obé ramcové faze je zapotiebi
vymezit potfebny Cas.

Priprava aktivity
Pfipravu aktivity je nutné provést vzdy pfed zapoCetim vyuky. Jednotlivé kroky se
mohou liSit v zavislosti na zvolené formé podpory vyuky. Patfi sem zejména:

Priprava podkladt ¢i projekéni techniky

Dle zvolené podpory vyuky bude zapotfebi napf. vytisknout ¢i namnozit
pracovni listy pro zaky, pfipravit projekci na platno €i interaktivni tabuli a
podobné. Protoze pracovni listy jsou pfipraveny rovnéz v elektronické
podobé, nemusi byt nezbytné nutné je pfed vyukou tisknout. V pfipadé, ze ma
Skola k dispozici vhodna zafizeni pro zobrazeni elektronické varianty
pracovnich listl (napf. tablety, notebooky ¢&i netbooky, popf. pocitace v
ucebné, ve které budou aktivity s robotickymi sadami probihat), Ize pracovni
listy zobrazit na téchto =zafizenich. Odkazy na elektronickou variantu
pracovnich listl jsou soucasti tohoto textu.

Kontrola robotickych sad
Pro hladky pribéh vyuky je dobré vzdy zkontrolovat, zda zda jsou sady v
pofadku, kompletni a zaroven se ujistit, Ze v zakladnich jednotkach jsou
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nabité baterie, pfipadné mit k dispozici alespon jednu dvojici nahradnich
baterii.

Zakong€eni
Druhou ramcovou fazi, se kterou je zapotfebi pocCitat pfi rozvrzeni aktivity je jeji
zakonceni. Patfi sem zejména:

e Rozebrani modelu
V pfipadé, Ze nebudete s modelem dale pokraCovat.

e Roztridéni kostek
Roztfidéni kostek do krabic a jejich zbézna kontrola.

e Uklid pracovisté
UlozZeni krabic, pfipadné modell na vyhrazené misto, kontrola pracovisté a
posbirani pfipadnych “poztracenych” dilku.

Provadéci faze vyuky

Samotna realizace navrZzenych aktivit, pfedstavenych v nasledujici kapitole, prochazi
vzdy tfemi kliCovymi fazemi vychazejicimi z pfistupl projektovych metod vyuky.

V jednotlivych fazich je kladen dlraz na rozvoj systémového a algoritmického
mysleni zakd, jejich tvofivosti, identifikaci a analyzu problému a hledani jeho feSeni.

V uvodni inicia¢ni fazi, nazvané Planovani, se zaci seznami se zadanym problémem
a dostupnymi nastroji. Nasledné jej analyzuji a diskutuji jeho mozna feSeni.

Faze tvorby je pak vénovana sestaveni modelu a jeho programovani podle zadani
na pracovnich listech, modifikaci, zjednoduSeni a rozSifeni funk&nosti jednotlivych
modell pfipadné realizaci vlastnich napadu.

V posledni fazi pak zaci vzdy prezentuji a vysvétluji (obhajuji) sva feSeni, seznamuji
ostatni s problémy na které narazili a demonstruji pozadované funkce svého modelu.

Planovani

Uvodni faze vyuky je vzdy vénovana predstaveni aktivity, kterou budou Zaci
realizovat, jejiho hlavniho cile a zafazeni. Je vhodné zde zaroven zaky seznamit s
konkrétnimi pfiklady z praxe (napf. védecka otazka, technicky problém atd.) a
nechat je uvazovat o moznostech feSeni nastinéného problému. Dulezita je rovnéz
rozprava nad danou problematikou a uplatnéni zkoumaného principu v rGznych
oblastech.

V této fazi je kladen duraz prfedevSim na rozvoj systémového mysSleni zaku, jejich
vzajemnou komunikaci a spolupraci pfi feSeni stanoveného problému.
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Dle dostupného poctu stavebnic a poltu zaku rozdélte zaky do skupin. Muzete
rovnéz jednotlivym ¢&lenim skupiny pfifadit role, napf. konstruktér, programator,
prezentator, které budou béhem vyuky zastavat. V takovém pfipadé je vhodné pfi
dalSi aktivité role prostfidat, aby si Zzaci vyzkouseli kazdou z nich.

Q Planovani aktivity nemusi trvat dlouho, nechte vsak zakum dostatek prostoru
*‘H*  pro jejich nameéty a diskusi nad FfeSenou problematikou.

Naplnéni o¢ekavanych vystupt dle RVP, kdy zak:
e Vlastnimi slovy popiSe konkrétni situaci, urci, co k ni jiz vi a znazorni ji,
e popiSe jednoduchy problém, navrhne a popiSe jednotlivé kroky jeho feSeni,
e v pfirozenych systémech rozezna jednotlivé prvky a vztahy mezi nimi.

Tvorba

Tvargi faze je vénovana samotnému stavéni robota a jeho programovani. Zaci
mohou vytvaret model dle vlastni fantazie, zkoumat ho, modifikovat a vylepSovat.
Pro Zaky, ktefi nechtéji stavét model podle vlastniho napadu, nebo maji prvotni
obavy z prace se stavebnici, jsou pfipraveny vzorové ukazky robotl na pracovnich
listech a podrobné navody k jejich sestrojeni na webovych strankach’.

Programovani modelu pak probiha vzdy po jednotlivych krocich od zajisténi zakladni
funkCnosti robota, pfes drobné modifikace jeho chovani az po komplexnéjsi ulohy,
které jsou vzdy uvedeny na pfipravenych pracovnich listech. S ohledem na ruzné
pracovni tempo jednotlivych skupin je dobré mit pro kazdou skupinu pracovni listy

vytistény. Pro zefektivnéni prace Ize pouzit rovnéz projekci.

Pfi sestavovani modelu a jeho programu nechte zaky postupné objevovat jednotlivé
stavebni prvky, dejte prostor jejich napadim a realizaci zadani vlastni cestou
Podpofite tim jejich tvofivost a umoznite jim samostatné objevovani zakladnich
stavebnich prvka algoritm.

Ulohy a naméty na pracovnich listech mohou slouzit pouze jako uréité voditko méné
zdatnym, nebo naopak jako inspirace pro rozSifeni stavajici funkénosti rychlejSim
skupinam.

Neni nutné, aby vSichni zaci dospéli k stejnému fesSeni, méli shodny model, nebo
obsluzny program. Porovnanim jednotlivych variant feSeni Ize demonstrovat rizné
pFistupy a moznosti.

Jako doplnkove pfiklady Ize vyuZzit rovnéz banku uloh pfimo v prostfedi WeDo. Velmi
se rovnéz v praxi osvédcila tzv. “volna hodina”, pfi které si zaci mohou vybrat

" Pracovni listy a navody ke kostrukcim jsou dostupné na: http:/it.pedf.cuni.cz/wedo2/
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nékterou z konstrukci pfipravenych vyrobcem, nebo si vymysli svUj vlastni projekt.

Pri stavéni viastnich robott, nebo podle projekti pfipravenych vyrobcem
-(0)- dojde typicky i na pohybujici se modely (vozitka, pfepravniky apod.). Ty je
"B dobré zkouset a provozovat na podlaze, aby nedoSlo k jejich padu ze stolu a
nasledné destrukci.

Ve fazi tvorby podporujte u zakl diskusi nad feSenim, sdileni mySlenek, napadui a
jejich spolupraci na zadanych ulohach. Poradte zakdm jen u skupin, které si nevi
rady a nemohou se zadanim hnout. Ostatni nechejte objevovat, zkouSet a
modifikovat jejich feSeni. Tvofiva forma vyuky bude sice ve srovnani s bé&znou
problému, jeho rdzné interpretace a tim i rozvoj zakladu kritického a analytického
mysleni.

Naplnéni ocekavanych vystupt dle RVP, kdy Zak:

e Pojmenuje jednotliva digitalni zafizeni, se kterymi pracuje, vysvétli, k ¢emu
slouzi,

e propoji digitalni zafizeni, pfistupuje k datim i na vzdalenych pocitaCich a
spousti online aplikace,

e rozpozna nestandardni chovani digitalnich zafizeni a pozada o pomoc,

e Vv blokové orientovaném programovacim jazyce sestavi program; program
otestuje a opravi v ném pfipadné chyby,

e precte textovy nebo symbolicky zapis jednoduchého algoritmu a vysvétli jeho
jednotlivé kroky,

e dodrzuje pravidla stanovena pro praci s digitalnimi technologiemi; respektuje
bezpec€nostni nastaveni digitalnich zafizeni, se kterymi pracuje,

e upravi pfipraveny postup pro obdobny problém; ovéfi spravnost jim
navrzeneho postupu, najde a opravi v ném pfipadnou chybu,

e rozpozna opakujici se vzory, pouziva opakovani a pfipravené podprogramy;
pouziva udalosti ke spousténi podprogramu.

Sdileni

ZavéreCnou etapu kazdé aktivity je vhodné vénovat prezentaci jednotlivych
zakovskych projektll pfed celou tfidou, diskusi a vzajemnému sdileni myslenek,
napadu a zkuSenosti. Nejdna se tedy o sdileni ve smyslu odeslani fotografie modelu
Ci programu do elektronického sdileného prostiedi, ale pfedevsim o sdileni vysledku
aktivity, pouzitych postupu i pfipadnych uskali s ostatnimi skupinami v ramci tfidy.
Ackoliv se to nemusi na prvni pohled takto jevit, jde o pomérné dulezitou fazi kazdé
aktivity. Je tedy dobré vyznam této Casti nepodceriovat a z celkového konceptu
jednotlivych na sebe navazujicich etap ji nevyclenovat.
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Tato faze by méla nasledovat vzdy po kazdém vyukovém celku a zakonCovat tak
praci jednotlivych skupin. Z&ci ostatnim prezentuji a vysvétluji sva feseni - co
postavili, pro¢ a jak model funguje, s jakymi problémy se pfi stavbé a programovani
setkali, jaka museli pfekonat omezeni, uvadéji ale i sbiraji od ostatnich zaku navrhy
na vylepSeni apod. PFi pfedstavovani hotovych vytvoru/robotl a ukazek jejich funkci
si je zaci mohou napf. pojmenovat, pokusit se zaclenit jejich €innost do realného
prostiedi nebo situace. Vzdy by méli byt schopni popsat a vysvétlit, pro¢ pracovali a
postupovali zrovna takovym zpUsobem (i kdyby jejich postup vychazel jenom z
pracovniho listu).

Je mozné, Ze Zaci se nejprve budou ostychat zapojit se aktivné do této etapy. V
takovéem pfipadé je vhodné jejich zapojeni podpofit a pfipadné v Casti vénované
prezentaci, sdileni a diskusi Zzaky vhodnym zpusobem aktivizovat. Pravdépodobné
vSak je, Zze s kazdou dalSi absolvovanou aktivitou budou Zaci vice iniciativni a
specialni podpora ze strany ucitele uZ nejspiS nebude nutna. Ze zkuSenosti
ziskanych pfi praktickém ovéfovani edukacné-robotické vyuky totiz plyne, Ze fada
Z2akl teprve v této fazi finalizuje myslenkové konstrukty na jejichz vytvoreni jsou
prislusné aktivity zacileny a souCasné vytvari vychodiska pro dalSi etapy vyuky.
Spole¢né sdilené vysledky prace, napady, jakoz i otazky (a stejné tak i pfipadné
chyby) vyrazné napomahaji dosazeni vyukovych cilU.

Pokud jsou vystupy z etapy sdileni hodny zaznamu, urcité se vyplati je vhodnym
zpusobem uchovat pro pfipadné dalSi vyuziti (napf. pfi feSeni navazujicich uloh
stejnou skupinou nebo i jinymi skupinami pfi vhodné pfileZitosti).

V pfipadé Ze z Casovych duvodu zaci nestihnou vSe postavit a dokoncit v ramci
vymezenych hodin, neni to neuspéch. Mé&me na paméti, ze zejména pokrocilejSi
ulohy mohou vytvaret situace, kdy jednotlivé feSitelské tymy nemusi byt schopné
dosahnout uplné uspésnosti nebo jim hledani feSeni bude trvat déle nez ostatnim,
pfipadné bude tfeba se k vysledku dopracovat pres rizné dil¢i neuspéchy. A stejné

vvvvvv

vvvvvv

zaky z jinych skupin, aby se mohli po prezentaci ptat a diskutovat. Neni tfeba se bat
nezdaru a slepych uli¢ek pfi stavbé €i programovani. | prichod skrze chybna feSeni
je uzite€ny pro rozvoj dovednosti a vytvareni znalosti zakd. Z tohoto pohledu je
jakakoliv zpétna vazba ze strany u€astniku aktivity velmi dulezita.

Naplnéni o¢ekavanych vystupt dle RVP, kdy Zak:
e Rozpozna ruzné algoritmy, které vedou ke stejnym vysledkim,
e uvadi pfiklady vyuziti digitalnich technologii v rizném kontextu; zhodnoti
vyhody vyuziti jednotlivych digitalnich zafizeni pro svou praci.
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Aktivity pro praci s WeDo 2.0

KliC¢ovou naplni vyuky robotiky pro zaky vysSich ro¢nikd prvniho stupné zakladni
Skoly je niZze navrZzenych pét vyukovych aktivit pokryvajicich provadéci faze vyuky.
Ke kazdé aktivité je pfipravena sada pracovnich listu, jejichz struktura vychazi z
navrzeného rozfazovani vyuky, pro moznost ziskani zpétné vazby je tato sada
doplnéna o Sesty pracovni list, ktery obsahuje pfiklady pro zopakovani a ovéreni
pochopeni dané problematiky.

Pro snadnou orientaci jsou jednotlivé pracovni listy oznaceny jednoduchymi
piktogramy oznacujicimi konkrétni fazi, pro kterou je dany pracovni list uréen.

Planovani Tvorba J\ Sdileni
- -/

[ ]

Programovani Rozsiteni

O 0 ©

Jednotlivé aktivity na sebe navazuji co do slozZitosti sestaveni a vyuziti jednotlivych
programovych blokud. Je tedy vhodné je provadét postupné od nejjednodussiho ke
komplexné&jSimu zadani v poradi, v jakém jsou zde uvedeny.

@

Veskeré navrZzené aktivity jsou koncipovany tak, aby Zaci postupné ziskavali
jednotlivé znalosti z oblasti konstrukce a programovani a rozvijeli si jejich aplikaci
Siroké spektrum kompetenci, které jsou potfebné pro Zivot v tzv. informacni
spole€nosti.

Prace s jednoduchymi mechanickymi konstrukcemi a jejich programovani pomohou
zakam pochopit klicové principy fungovani vSudypfitomnych technologii, pfistroji a
mechanismu a nahlédnout do zakladnich principu jejich chovani a ovladani.

Jak jiz bylo zminéno v pfedchozi kapitole, jednotlivé aktivity byly navrzeny v jednoté
koncepci jako vyrazné projektové a problémové orientované, ¢emuz by méla
odpovidat i povaha realizace jejich vyuky.

Ukolem ugitele je predstavit aktivity jako smyslupiné a autentické, tedy jako problém
vychazejici z realného Zivota a podporovat samostatné aktivni, reflektivni a
kooperativni Cinnosti zaku. Ucitel v tomto pojeti tedy v podstaté nevede vyklad,
pouze napomaha zakdm v definici podstaty problému a hledani jeho feseni, inspiruje
zaky k modifikaci/vylepseni jejich modell nebo obsluznych program(, nabizi naméty
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k rozSifeni funk&nosti modell a cilenymi dotazy navadi zaky ke spravné argumentaci
ohledné jimi navrzeného feseni.

Praktické ovérovani aktivit ve Skolach ukazalo, Zze mnoho zaki ma se stavénim z
Lega bohaté zkuSenosti, mnozi vSak potfebuji alesponn do zafatku navod na
postaveni zakladniho modelu.

Prostfedi programu WeDo 2.0 Education je natolik intuitivni, Ze neni zapotfebi
vysvétlovat, k Cemu je ktery programovy blok uréen, Zaci postupnym zkousenim a
skladanim programovych blokl velmi rychle pfijJdou na jejich podstatu sami.
Zkoumavi jedinci se velmi rychle dotknou i pokrocilejSich programovych konstrukci a
vyzkousi jejich Cinnost.

Q Nechte Zaky zkoumat, objevovat a prezentovat vysledky jejich badani.

V nasledujicich kapitolach jsou predstaveny jednotlivé vyukové aktivity ke kterym je
vzdy uveden otisk pracovniho listu pro Zaky doplnény metodickym komentarem,
ukazkami feSeni jednotlivych zadani a poznamkami vychazejicimi z praktického
ovérovani ve Skolach.
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AKTIVITA 1 - Jednoduchy robot

Vstupni aktivita si klade za cil seznamit zaky se zakladni jednotkou sady WeDo 2.0,
postupem jejiho propojeni s tabletem/poditatem a jejiho oziveni za pomoci
programu.

Jednoduchy robot

Zaci se zde seznami s dostupnymi dily stavebnice a nauéi se sestavit, modifikovat a
ladit jednoduchy program/algoritmus, ktery bude ménit barvy svételné diody na
zakladni jednotce a vypisovat Cislo, text nebo obrazek na obrazovce.

Nacasovani aktivity

Aktivitu Ize bez potizi zvladnout za jednu vyu€ovaci hodinu (45 min). Pomalejsi
skupiny by mély dokon it alespon zakladni zadani, pro rychlejsi se nabizi rozSifeni o
funkce svételného majaku, pfipadné jeho variant €i doplnéni funkci.

Navrhy nacasovani u jednotlivych aktivit berte jako orientaéni. Bez obav pfizplisobte
Casy jednotlivych fazi dle podminek v konkrétni tfidé a zkuSenosti s obvyklym
tempem prace Vasich zaka.

Pokud se Zzaci setkavaji se stavebnicemi a blokovym programovanim
Q poprvé, je vhodné vymezit pro aktivitu vice ¢asu a nebyt striktné vazan 45

minutovou vyucovaci jednotkou. ziskate tak dostatecny prostor pro radnou

prezentaci vysledku Zakd, sdileni a rozbor vyuZitych postupt feseni.
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Planovani aktivity

Seznamte Zaky s tim, Ze dnes si sestavi jednoduchého robota, zjistéte, jaké maji
povédomi o slové “robot”, v diskusi pak uvedte termin na pravou miru. Mlzete
rovnéz vyvolat diskusi o tom, jak mdze robot vypadat, jak mize byt ovladan, jak
pracuje, co z konkrétnich pfedmétu ve Skole & v domacnosti mizeme oznadit jako
robot a co nikoli, jaké ma robot souc€asti (motory, pfevody, Cidla ...).

Co budes délat? e

Pripomenes si, co je to robot, jak mlUze robot vypadat a
jak pracuje.

Sestavis jednoduchého robota z Lega.

Naucis se ho ovladat pomoci tabletu nebo pocitace.

Vyzkousis, co jednoduchy robot umi.

Budes vymyslet, co ma robot délat, a ménit jeho chovani.

Objevis, jak sestavit a zjednodusit program.

Zde neni zapotiebi se striktné drzet definice pojmu robot, ani zabihat do zbyte¢nych
podrobnosti. Cilem je zjistit, jaké maiji zaci vstupni znalosti problematiky a pojmu a
pokusit se sjednotit jejich minimalni vstupni uroveri. Mnohdy také vyvratit obecné
rozSifenou predstavu, ze robot musi byt samostatny, ze se musi hybat, umét chodit,
mluvit, myslet, vypadat jako ¢lovék apod. (viz pfiloha Prfipadné mozné odpovédi na
zvidavé dotazy zaku “Co je to...?").

Q Pokud chcete v tvodni diskusi udrzet pozornost Zaku, rozdejte stavebnice az
*‘H*  po ukonceni diskuse.

V ramci planovani rozdélte zaky na pracovni skupiny. V pfipadé novych robotickych
sad je nechejte roztfidit jednotlivé dily do pfipravenych boxa, &i zkontrolovat sady jiz
pouzité.

Konstrukce jednoduchého robota

Cilem tvurci faze prvni aktivity je seznameni se stavebnici, pfedevsim se zakladni
jednotkou, ktera tvofi “srdce a mozek” robota a je dale pouzita ve vSech navrzenych
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konstrukcich. Zaci si osvoji/pfipomenou princip sestavovani modeld z Lega, mohou
si prohlédnout stavebni prvky, které z jinych sad neznaji.

Postav si robota z Lega .‘3‘

* Pomoci zakladni jednotky postav jednoduchého robota.
*MUGZesS se inspirovat obrazkem nebo si vymyslet vlastniho.

* Pripoj robota k tabletu/pocitaci.

Qo

Ponechte zakum prostor, vymyslet vlastni druh robota s pouzitim zakladni jednotky,
pokud si nevi rady mohou pouzit pfipraveného hlemyzdé dostupného pfimo v
aplikaci WeDo 2.0.

Samotné konstrukci neni zapotfebi vénovat pfilis mnoho €asu, slouzi zejména pro
seznameni se s robotickou sadou a jejimi dily. Pfipojte tedy co nejdfive zakladni
jednotku k tabletu/pocitaci, aby zaci mohli zaCit sestavovat programy.

v~ Je mozné, Ze na prvni hodiné budou Zaci s pripojenim potfebovat pomoci, v

‘©* dalSich hodinach uz si mohou modely pfipojovat samostatne.

Spusténi programu a ovladani barvy

Cilem prvniho zadani je, aby se zaci seznamili s ovladacim prostfedim WeDo 2.0,
vyzkouseli si zakladni programové konstrukce a prozkoumali jednotlivé bloky.

Zaroven se naucCi program snadno modifikovat, spoustét a zastavovat.
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Naprogramuj robota

1. Zkus “ozivit” robota tim, Ze mu rozsvitis svétlo libovolnou

barvou. >
? PouZij k tomu ovladaci aplikaci v tabletu/pocitaci,

pokud si nevi$ rady, vyzkouSej, co délaji tyto bloky

2. Sestav program, ktery na robotovi postupné vystfida

vSechny barvy. v T =

3. Uprav program tak, aby kazda barva svitila jednu sekundu.

Po zaloZeni nového projektu je ikona pro spusténi programu pfipravena na pracovni
plose.

»

Program Ize rovnéz spoustét stlacenim klavesy na pocitaci Ci klepnutim na ikonu na
tabletu. Pro zménu klavesy je zapotiebi pfidrzet prst (mys) delSi dobu na ikoné a
nasledné zvolit pozadovanou klavesu.

af | | ouf || o
Pozor, na pocitaci je spusténi klavesou tzv. case sensitive, rozliSuje se tedy velikost

pismen, jako spoustéci klavesu lze zadat pouze znaky a Cislice.

1. Zkus “ozivit” robota tim, ze mu rozsvitis svétlo libovolnou barvou.
Barvu diody zakladni jednotky je mozno nastavit za pomoci ikony zakladni jednotky
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Po kliknuti na Cislo pod dlazdici je mozno zvolit jednu z deviti barev, volba nula
diodu zhasne.

0 2 3 4 5

—_
8 9

10

2. Sestav program, ktery na robotovi postupné vystrida vSechny barvy.
VSechny barvy lze vyzkouSet prostym zfetézenim ikony zakladni jednotky a
postupnym nastavenim Cisla barvy

3. Uprav program tak, aby kazda barva svitila jednu sekundu.
Nechte Zaky zkouSet, ktera ikona zpuUsobi zastaveni programu na urcity Cas.

Slabsim skupinam muzZete napovédét, nebo je navést na skupinu, ktera jiz ekaci

instrukci objevila.
|
-

Sledujte, jak zaci postupuji. Jiz sestaveny program Ize postupné oddélovat odzadu,
chybéjici instrukci lze vSak i pohodIné vlozit pouhym pfetazenim na rozhrani
sousednich ikon.

Muze se stat, Ze zaci pouziji pro funkci ¢ekani blok “Cekani motoru”, nebot’ se tato
ikona nabizi pobliz bloku pro zménu barvy.

Reseni je funk&né spravné, program funguje, je viak zapotfebi zaky upozornit, Ze
neni uplné spravné pouzivat blok s ikonou motoru, kdyZz neni motor pfipojen k
zakladni jednotce a vybidnout je k hledani obecnéjSiho (sémanticky spravného)
feseni.
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Objevovani dalSich programovych bloku

Pro dalSi praci rychlejSich skupin a objevovani dalSich programovych konstrukci je
pfipraveno zadani simulujici svételny majak.

Svételny majak o

1. Sestav program, ktery rozsviti robota na 1 sekundu
cervenou barvou a pak na 1 sekundu zhasne.

2. Pokus se upravit program tak, aby robot blikal stale.
3. Zkus nahradit ¢ervenou barvu majaku nahodnou barvou.

4. Vymysli pro spoluzaky jednoduchy ukol na blikani svétla
a soucasne priprav jeho mozné reSeni (napf. svétla
dopravniho semaforu).

1. Sestav program, ktery rozsviti robota na 1 sekundu ¢ervenou barvou a pak
na 1 sekundu zhasne.
Prvni ukol rozSifujiciho zadani by méli zaci zvladnout snadno modifikaci pfedchoziho

zadani.

2. Pokus se upravit program tak, aby robot blikal stale.
Prvnim typickym pokusem zakl bude zopakovani stejného bloku instrukci nékolikrat.

Sitka pracovni plochy je véak brzy omezi a zaénou zkoumat, jak programovy blok
opakovat do nekonecna. ZkuSenéjsi velmi brzy objevi blok pro opakovani a pokusi
se ho pouzit.
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Obdobné, jako u objevovani pfedchozich prvkd je mozno tapajici skupiny navést
tam, kde jiz feSeni objevili, nebo lehce napovédeét, ze takovy opakovaci blok jisté
existuje, jen je zapotrebi jej odhalit.

3. Zkus nahradit €ervenou barvu majaku nahodnou barvou
Skupiny, které naSly pfedchozi feSeni, jist€ nebudou mit problém odhalit prvek

generujici nahodné Cislo. Ostatnim postali napovédét, Ze maji hledat néco, co by
mohlo dat nahodné Cislo, podobné, jako kdyz se hodi hraci kostkou.

4. Vymysli pro spoluzaky jednoduchy ukol na blikani svétla a sou€asné pfiprav
jeho mozné reseni.

Posledni ukol rozsSifujiciho zadani je urCen pro pfipad, Ze zbyva jesSté dost Casu,
zakam Sla prace rychle, nebo bylo vymezeno vice nez doporuc¢enych 45 minut.

Ukolem ugitele je zde pouze sledovat jaké napady Zaci maji, pfipadné pomoci s
vymyslenim, ¢i usmérfiovat pozadavky na funkce, které jsou pro prvni hodinu pfilis
ambiciozni.

Jako mozné rozSifeni je mozno doplnit program napfiklad vypsanim nazvu pravé
rozsvicené barvy na obrazovku. Podobné jako v ostatnich ukolech nechejte zaky
zkoumat dostupné ikony programu. Samostatné se tak seznami s prostfedim, nez
naleznou spravné feseni.

DalSim Castym napadem je napfiklad simulace dopravniho semaforu, &i svétel na
Zelezni¢nim pfejezdu. Zde mohou Zaci i doplnit vhodny vystrazny zvuk, ¢i nechat
zobrazit souvisejici obrazek, nebo vymyslet kratky pfibéh, ktery mohou komentovat,
nebo nechat podle chovani programu pfevypravét spoluzaky.
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Prezentace a porovnani robotd

Predstav své reseni ostatnim

* Pojmenuj svého prvniho robota a prfedstav ho
spoluzakum.

« Ukaz, co robot umi a jak je naprogramovan.

» Podivej se na roboty spoluzakl a porovnejte sva feseni.

Nechte jednotlivé skupiny zakul, aby predstavily sva feSeni zadaného ukolu, ukazi
funkénost robota a popisi jeho Cinnosti. Ostatni Zaci by se méli do prezentace
vysledkl prace skupin aktivné zapojit s dotazy a diskutovat. Lze se zaméfit jak na
vzhled robota, jeho funkce a pfipadné modifikace, tak i obsluzny program. Dulezité
je, aby si zaci mohli v ramci faze sdileni navzajem porovnat své vytvory, prohlédnout
si je a pfipadné se poucili, inspirovali od svych spoluzakiu ale také podrobili
konstruktivni kritice rizna feSeni téhoz problému. Vlibec nevadi, ze néktera skupina
néco nestihne nebo nevyresi k plné funkénosti, at z hlediska ¢asu potfebného pro
splnéni ukolu nebo naro¢nosti ulohy. Vysledky prace mize prezentovat pouze jeden
ze skupiny (hrani roli), nebo oba ¢lenové a navzajem se doplfiovat. Nezapomente si
hlidat ¢as s ohledem na pocet skupin. Pokud tomu nebrani néjaké okolnosti, muzete
z jednotlivych vystoupeni poridit také videozaznam, se kterym muzete dale pracovat
(napf. pro Skolni soutéz, tfidni elektronicka nasténka apod.).

V pfipadé 1. aktivity je vhodné orientovat zavére€nou etapu k zakladnim pilifiim této
aktivity, tedy ke konstruk&nim principllm stavby robota a jednoduchym
algoritmizacnim postupim a programatorskym dovednostem. V optimalnim pfipadé
Zaci sami budou prezentovat vysledky své prace ostatnim zakim a na konkrétnich
robotickych modelech tak bude mozné sledovat a porovnavat odliSné konstruktérske
postupy. Miru vhodnosti pouziti danych postupl by Zaci méli byt schopni rozpoznat.
Pokud tomu tak nebude, Ize do této faze vstoupit z pozice moderatora sdileni a
diskuse. Tvorba programu v ovladacim a programovacim prostiedi je dalSi oblast, na
kterou by se v ramci zavéreCné etapy 1. aktivity méla zaméfit pozornost skupiny.
Opét i zde je mozné porovnavat rizné pfristupy fesitell ukoll a diskutovat vhodnost
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zvolenych feSeni. Posledni bod zadani - pokus o vytvofeni ulohy pro své spoluzaky -
muze byt feSen bud jiz v pfedchozi etapé individualné jednotlivymi skupinami a v
této fazi se pak Ize vénovat jiz jen vyhodnoceni danych uloh a feSeni, nebo je mozné
zaverecnou etapu vyuzit ke kolektivni prezentaci vytvorenych uloh a nasledné jejich
spoleénému FeSeni v&. rozboru vysledkl, samotné ulohy a souvisejicich aspektu.
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AKTIVITA 2 - Ventilator

Cilem této aktivity je seznamit zaky s tzv. akénim ¢lenem (motorem), tedy moznostmi
ovladani motoru pfipojeného k zakladni jednotce. Dale mozna nastaveni vstupnich
parametrl motoru a nasledné modifikace jeho chovani.

Ventilator

Zaci se ve skupinach pokusi sestavit jednoduchy ventilator, na némz budou zkouset
nastavovat a ménit program a jeho vstupni hodnoty. Modifikacemi vstupnich hodnot
a zménami v programu budou zjiStovat reakci motoru na tyto zmény.

NacCasovani aktivity

Aktivitu lze zvladnout za jednu vyucovaci jednotku (45 min). Pomalejsi skupiny by
mély dokon it alespon zakladni ¢ast, pro rychlejSi se nabizi rozSifeni nebo ovladani
motoru pomoci naklonového senzoru (viz pfiloha Prace se senzorem naklonu).
Podobné jako u pfedchozi aktivity se ukazalo vhodné mit k dispozici vice ¢asu, aby
Zaci stihli prezentovat sva feSeni ve fazi Sdileni, ktera je velmi dllezita z hlediska
predavani zkuSenosti, i za cenu vynechani rozsifujici Casti, ke které se lze vratit v
nasledujicich hodinach.
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Predstaveni tématu aktivity

Co budes délat; e

* Postavis si jednoduchy ventilator.

*Budes ménit smér otaceni vrtule.

* Ovladat rychlost otaceni vrtule.

» Ménit dobu otaceni vrtule.

«Zamysli se nad tim, kde vSude se mUzeS setkat s
ventilatorem.

Uvedte Zaky do problematiky konkrétnim pfikladem klasického pokojového
ventilatoru. Nechte Zaky popfemyslet, co vSe na ném lze (z)ménit, aby se jenom
neotacel jednim smérem konstantni rychlosti. Kromé navrhu konstrukénich zmén,
napf. délka lista vrtule, jisté velice brzy dojde na zmény sméru otaceni vrtule, ke
zmeéneé rychlosti otaCeni a ke zméné Casu otaceni. V této Casti je také dobré nechat
zaky zamyslet se nad dalSimi typy ventilator(, s kterymi se lze bézné setkat v
realném svété (muaze jit napf. o chlazeni motoru v automobilu, domaci klimatizaci,
chlazeni procesoru pocitae apod.) a v neposledni fadé kde vSude se muze vyuzivat
vrtule (napf. rotor vrtulniku).

Konstrukce ventilatoru

Zaci si zkusi postavit jednoduchy ventilator - bud’ dle fantazie, nebo mohou vyuzit
napovédny obrazek. Nejde tak ani o pfesnou konstrukci, jako hlavné o zaclenéni
motoru do libovolné opory v podobé podstavce, aby ho Zaci pfi dalSi praci nemuseli
drzet v ruce. Je rovnéz dobré jim pfipomenout, Zze pfi spusténi motoru s pfipojenou
vrtuli by si méli davat pozor, aby nedoslo ke kolizi vrtule s dalSimi pfredméty nebo
jejich prsty.
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Postav ventilator

» Zkus vymyslet a postavit jednoduchy
ventilator.

* M(zZes se inspirovat obrazkem nebo si
vymyslet vlastni.

*Navod pro stavéni naleznes v aplikaci.

Zakladni ovladani motoru

Pro pfipojeni motoru k zakladni jednotce vyuZijte kabelaz k tomu uréenou.

Zmeéna rychlosti, sméru a ¢asu otaceni °

Rozpohybuj vrtuli jednim smérem.

Postupné snizuj a zvysuj rychlost.

Mé&n smér a Cas otaceni.

Pokud si nevi$ rady, podivej se na tyto ¢asti
programu a zkus vymyslet, co ktera Cast déla.

L N &

1. Nejjednodussi moznosti je rozpohybovat vrtuli jednim a druhym smérem.
Motor se toCi, dokud se program ru¢né nezastavi ¢ervenym tlaCitkem STOP

hon=

" Proto je dobré pfidat i program pro zastaveni motoru:




Snizovani nebo zvySovani rychlosti Ize docilit pfidanim dalSiho programového
bloku. Cislo 5 zde vyjadfuje rychlost. Je na stupnici v intervalu 0 = motor se
deset, ale na rychlost ota¢eni motoru to nema vliv). Smér otaceni Ize ménit
zménou pfislusného bloku, nebo staci klepnout prstem/mysi na jizZ umistény
blok a Sipka se otoCi do opacného sméru (zméni se tedy i smér rotace
motoru).

Pokud spustite dalSi program bez nastaveni rychlosti, bude pouZita posledni
nastavena hodnota rychlosti motoru.

Modifikace sméru a doby otaleni se provede pfidanim a kombinaci
nasledujicich programovych blok(, kde ¢&islo 3 vyjadfuje 3 sekundy. Toceni 3
s jednim smérem, poté druhym.

Dals$i kombinaci bloki muzeme napf. po 20 sekundach snizit rychlost otaceni
motoru z maximalni (10) na polovi¢ni (5) a nechat ho dale tocit 10 s snizenou
rychlosti.
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Dalsi vyuziti ventilatoru - napady

Dalsi vyuziti ventilatoru - napady o

1.Dopln program ventilatoru tak, aby na ném pfi kazdém
sméru otaceni, nebo rychlosti svitila jina barva.

2.Navrhni tlacitka pro ventilator, tak aby se dala ruéné
nastavit jedna ze tfi rychlosti a tlaCitko pro vypnuti (0).

€ { m

3. Pro¢ ventilator na obrazku nefouka?
Zkus ho upravit tak, aby foukal.

Pokud budou nékteré skupiny vyrazné rychlejSi se stavbou a programovanim v
zakladni Casti, Ize je dale nechat dale pokraovat na feSeni rozSifujiciho zadani.

Prvnim ukolem je doplnit program o zménu barvy svétla zakladni jednotky pfi
rizném sméru otaceni, &i jeho rychlosti. Zde mohou zaci vyuzit poznatky z
pfedchozi aktivity, kde se jiz ovladanim barvy svételné diody zakladni setkali.
Nastaveni barvy svétla i chovani ventilatoru muze byt velmi rizné, dle fantazie
kazdého Zaka. Jednoduché FeSeni prvniho rozsifujiciho zadani maze vypadat napf.
takto:

Druha uloha rozsSifeného zadani je zacilena na sestaveni &tyf dil€ich programd
pracujicich se zménou rychlosti otaCeni motoru. Jedna se o rozSifeni zakladniho
zadani, kde zaci sestavovali jednoduché programy pro jednotlivé sméry otaceni
motoru a jeho zastaveni. llustracni obrazek by mél tentokrat zaky navést na potfebu
odlisit jednotlivé programové bloky od sebe a pouzit tedy ke spusténi blok se
zadanou klavesou jako napf. takto:
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Pokud Zaci pracuji na stolnich pocitaich, ma toto feSeni jesSté tu vyhodu, Ze
ventilator Ize pohodIné ovladat z klavesnice pocitace klavesami O - 3.

| v tomto pfipadé muze byt spravnych feSeni cela fada, je mozné, ze néktefi zaci
pouziji jednoduché spousténi programu Sipkou, nebo pro zastaveni zvoli nastaveni
“rychlosti 0”. Jakékoli funkéni feSeni je samoziejmé akceptovatelné, pro diskuzi nad

jednotlivymi zplsoby FfeSeni nechejte prostor v zavérecné fazi aktivity.

Posledni rozsifujici zadani vede Zaky k zamysleni nad samotnou funkci ventilatoru.
Zajimava diskuze se muize otevfiit nad problémem foukani ventilatoru, tedy Ze je
nutné mit lopatky vrtule pootoCeny o urcity uhel, aby se dosahlo pozadovaného
proudéni vzduchu. Je zde zafazeno pro pfipad, Ze Zaci jiz vyCerpali moznosti
programovani a kombinovani jednotlivych osvojenych funkci a maji prostor na to,
aby premysleli o moznostech konstrukéniho zrychleni a nato€eni lopatek ventilatoru.

Uloha ma primarné Zaky vést k vlastnimu feSeni problému, kterych existuje velké
mnozstvi a byla by Skoda pfijit o jejich napady. Pro inspiraci, pfipadné k porovnani s
vlastnim feSenim je k dispozici vybrané Zakovské feSeni (viz foto), pfipadné navod
na jeji sestaveni na webu http://it.pedf.cuni.cz/wedo2/konstrukce/Ventilator.html.
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U béznych skupin Zakl, obzvlasté tam, kde se Zaci s programovanim robotl
setkavaji poprveé, pravdépodobné nezbyde na toto zadani dostatek Casu, coz nijak
neprekazi v postupu k dalsim aktivitam. V pfipadé zajmu zaku o stavéni Ize tuto ¢ast
ponechat napf. jako namét do volné hodiny jako problémovou ulohu.

DalSim moznym rozSifenim konstrukce a prfisluSného programu je zapojeni senzoru
naklonu jako mechanického ovladace ventilatoru. Vzhledem k tomu, zZe se jedna jiz o
velmi pokrocCilou konstrukci i narocny obsluzny program, je tato uloha zafazena pro
pfipadnou inspiraci jako pfiloha Prace se senzorem naklonu.

Prezentace

Predstav sve reseni ostatnim o

« Ukaz, co ventilator umi a jak je naprogramovan.

+ Podivej se na modely spoluzaku a porovnejte sva feseni.

» Z hlediska konstrukce se zamysli nad nastavenim listu
vrtule - je rozdil jak je pootoCime, pfipadné jak moc? Ma
to vliv na smér a silu proudéni vzduchu (foukani)?

Prezentace a sdileni, tedy posledni etapa 2. aktivity, by opét méla byt prostorem pro
prezentaci jednotlivych Zzakovskych projektd pfed celou tfidou, pro diskusi a
vzajemné sdileni mySlenek, napadu a zkusenosti. Hlavni iniciativu je vhodné i
tentokrat prfenechat zakim a do prubéhu zavéru 2. aktivity vstupovat pouze v
pfipadé, Ze Zaci nejsou dostatecné aktivni nebo motivovani prezentovat vysledky
své prace, sdilet zkuSenosti a zapojit se do diskuse.

Ackoliv konstruk&nim principlm se vénovala jiz zavérecna faze 1. aktivity, i v tomto
pfipadé je mozné prezentace, diskuse a sdileni nasmérovat do této oblasti. Mnohem
vice nas vsSak jiz budou zajimat pokrocilejSi konstruktérské postupy pfi stavbé
aktivity. Rovnéz u algoritmizace a programovani se nejspiS daleko vice nez u
pfedchozi aktivity zaméfime na pokrocCilejsi postupy a na ruzna “vylepSeni”
programu, ktera zakim usnadnila zprovoznéni ventilatoru.
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V neposledni fadé se také nabizi moznost vyuzit tuto ¢ast aktivity k diskusi nad
moznymi pokroCilymi rozSifenimi konstrukCni i programové casti modelu.
Pravdépodobné mnohem vice nez v pfipadé pfedchozi aktivity se budeme setkavat
s rozliénymi a v fadé pripadud i velmi rozdilnymi variantami feSeni zadané ulohy. To
je zcela pfirozené a je tfeba si uvédomit, Zze mira rliznosti zvolenych feSeni se s
kazdou dalSi aktivitou bude jenom zvétSovat. Tento typ uloh totiz nema jediné
spravné feseni, ale spravnych feSeni je skutecné velké mnozstvi.
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AKTIVITA 3 - KolotoC

V této aktivité je cilem rozvinout Zaky jiz ziskané povédomi o vyuziti a ovladani tzv.
akéniho €lenu - motoru - pfipojeného k zakladni jednotce a dale prohloubit jejich
konstruktérské schopnosti. Prfedpoklada se jednak rozvoj programatorskych
dovednosti ziskanych v pfedchozi aktivité, a to konkrétné pfi vytvareni fidiciho
programu pro provoz kolotoCe zahrnujiciho i rizné modifikace jeho chodu, dale pak
podpora rozvoje konstruktérskych schopnosti zejm. pfi feSeni pohonu kolotoCe
(vyuziti pfevodovych mechanism(l). Zaci ve skupinach budou sestavovat model
kolotoCe, vytvofi program na ovladani jeho provozu a nasledné budou modifikovat
jak konstrukci (zejména pohon kolotoce), tak ovladaci program.

Kolotoc¢

NacCasovani aktivity

Aktivita by v bézné tfidé méla zabrat pfiblizné jednu vyu€ovaci hodinu, je vSak tfeba
potfeby je mozné aktivitu prodlouzit FeSenim rozSifujicich uloh ¢&i tvorbou modifikaci
zakladni konstrukce podle fantazie zaku (nebo dle podkladu od vyrobce robotickych
sad). Resitelé z Fad rychlej$ich zak( se mohou rozsitujicim zadanim a modifikacim
zakladniho modelu vénovat jiz ve zbyvajicim Case standardni vyuc€ovaci jednotky.
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Planovani

Co budes déelat: e

* Postavis si koloto€ a budes upravovat konstrukci jeho
pohonu.

*Budes ovladat jeho rychlost, smér, dobu otaceni.
» Upravovat konstrukci robota na slozitéjSi (pfevody).
«Vytvaret modifikace programu.

Zaky je tfeba nejprve seznamit s odekavanym vysledkem jejich prace - maji sestavit
a zprovoznit koloto€. V této souvislosti je vhodné odkazat se na realné existujici
pfiklady zafizeni, jehoz model Zaci budou vytvaret. Pfedpokladame pfitom, Ze
koloto¢€, at' jiz mechanicky pohanény nebo motorovy, zaci dlvérné znaji z prostredi
détskych hfist' a z pouti. Jako vhodny priklad zafizeni, které maji zaci svym modelem
napodobit, se jevi pravé poutovy, motorem pohanény koloto¢. Zakladni parametry
kolotoCe by si zaci méli promyslet jesté pfed zahajenim stavby. UZiteCné bude napf.
naplanovat zplsob pfenosu hnaci sily z motoru na vlastni koloto€, zpisoby provozu
a ovladani, ale také samotnou konstrukci kolotoCe, napf. z hlediska bezpecnosti.

Zaci patrné sami pfijdou na to, Ze konstrukce kolotoge i zakladni principy jeho
ovladani jsou podobné dfive sestavovanému ventilatoru. Z toho plyne, Ze planovani
noveho modelu si pfipadné cCasteCné mohou usnadnit uplatnénim nékterych
poznatkll a zku$enosti ziskanych pfi feSeni ukolu z aktivity &. 1. Zakdm, ktefi si
nebudou védét rady a jista podobnost mezi ventilatorem a kolotoCem je nenapadne,
muzete poradit.

Sestaveni kolotocCe

Sestavovani koloto¢e mulze probihat bud s vyuzitim podkladového obrazku nebo
Zaci mohou stavét model zcela dle své fantazie. Konstrukce bude slozit&jsi, nez u 1.
aktivity, motor totiz, s ohledem na jeho podobu a moznosti upevnéni k dalSim diliim
sady, s nejvétsi pravdépodobnosti nebude jednoduché propojit s otoénou casti
kolotoge napfimo (ackoli i takové Feseni je mozné). Zaci s ohledem na tuto okolnost
budou muset vyresit problém, jak zajistit pfenos hnaci sily z motoru na oto¢nou Cast
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kolotoCe. Z hlediska konstrukce se téz Zaci budou muset zaméfit na optimalizaci
usporadani jednotlivych casti modelu tak, aby zadné ze soucastek nebranily
bezproblémovému a bezpecnému otaceni kolotocCe.

Postav koloto¢

« Zkus vymyslet a postavit kolotoc.

*MUzeS se inspirovat obrazkem
nebo si vymyslet viastni.

« Zamysli se nad moznostmi pohonu
koloto€e - vyuzij pfevody pro
roztoCeni kolotoce.

Navod ke konstrukci
https://goo.gl/yydaZB

Q Z&kim se miZe stat, e se motor pfi nastavené nizké rychlosti 1 vibec

nezaCne otacet. To mize byt zplisobeno vlivem tfeni (odporu) na pfevodu
nebo zatizeni (napf. téZka konstrukce), pak je na misté odlehcit konstrukci Ci
presnéji sesadit prevody. Pokud je konstrukce v poradku, mohl se motorek pouze
dostat do tzv. “mrtvé polohy”, pak mu postac¢i pomoci rucné k pohybu, mohou byt
také slabé baterie v zakladni jednotce, pak bude zapotfebi je nabit ¢i vyménit. V
kazdém pfipadé pomuze volba vy3$i rychlosti.
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Programovani kolotoCe

Zmeny a upravy programu kolotoCe °

1. Rozpohybuj kolotoC.

2.Postupné snizuj a zvysuj rychlost.

3. Mén smér otaceni.

4.Mén Cas otaceni.

5. Vytvor paralelni program, ktery bude k toCeni
pridavat sviceni a zvuky (tak jako na pouti
skute€ny kolotocg).

Moznosti ovladani motoru pfimo navazuji na predesSlou aktivitu s ventilatorem. Lze
tedy ménit smér, rychlost, dobu otaceni a motor zastavit.

1. Rozpohybuj koloto€ jednim smérem:

2. Zména rychlosti otaceni:
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4. Prace s ¢asem - zména sméru otaceni motoru po 3 s:

Jako nova problematika se zde objevuje moznost paralelniho spousténi programu.

5. Pokrocilé moznosti ovladani motoru - paralelni program - pfidava k prostému
otaCeni jesté moznost paralelné do probihajiciho programu zasahovat dalSimi
programy, a to tfeba na stisknuti klavesy “A” stfidat po 1 s blikani barvou
rizovou (1) a modrou (4), za sou¢asného prehravani zvuku ¢&. 14:

Pro ozZiveni Ize, kromé vyuziti vestavénych zvuku, vyzkousSet i nahrat vlastni zvuk, Ci
komentar a zafidit jej pfed start (napf. vyzva k nastoupeni na koloto€), na konec
(napf. upozornéni na konec jizdy), nebo kdykoli v pribéhu jizdy jako samostatny
program, dle fantazie zaku.

&0
Vlastni zvuk, &i komentaF Ize nahrat s pouzitim ikony mikrofonu =~ | ktery je na
mobilnich zafizenich typicky k dispozici, k pocitaci je zapotfebi jej vétSinou pFipojit.
Vlastni nahrany zvuk je pak uloZen pod indexem 0 na programovém bloku pro

prehrani zvuku.
“/’ Z

Q Prace se zvukem je mozna v menS$ich skupinach Zakd, pfi vét§im poctu Zaku
B maze pusobit rusivé. Zvazte proto jeji zafazeni s ohledem na povahu a
moznosti tridy.

39



Modifikace kolotoCe - rozSirené zadani

DalSi vyuziti kolotoCe - napady o

1.Jak zména zpfevodovani ovlivni rychlost
otaceni kolotoce?
2. Zajisti postupné zrychlovani a zpomalovani.

3. Zkus se zamyslet nad dalSimi modifikacemi
konstrukce i programu

1. Zména prevodového poméru ozubenych kol ma vliv na rychlost otaceni
kolotoCe pfi stejné rychlosti otaceni motoru, je to obdobné jako u jizdniho kola
vybaveného prehazovackou - je rozdilny pfevod z malého kola na velké
(“vétsi sila”) nebo z velkého na malé (“vétsi rychlost”).

2. Postupné zrychlovani a zpomalovani

Zrychlovani motoru po 2 s od 0 do 10:

Zpomalovani motoru po 2 s od 10 do O:

>

3. Rovnéz mozna dal8i modifikace - nahodna zména rychlosti rotace, ukazka z
hodiny:
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nekoneéném cyklu

Nahodna rychlost v |

Nahodna rychlost 9x,
posledni jede naplno

Prezentace

Predstav sveé feseni ostatnim o

» Ukaz, co koloto€ umi a jak je naprogramovan.

» Podivej se na modely spoluzakl a porovnejte sva
feSeni.

 Diskutujte s ostatnimi nad problematikou prevod

(vyuziti ozubenych kol, Ffemenu) z hlediska zmény
sily a rychlosti, pfipadné sméru otaceni.

Aktivitu je opét vhodné zakoncit spoleCnou prezentaci vysledkl prace jednotlivych
skupin, sdilenim zkuSenosti, napadu i otazek a diskusi o feSené uloze. Vzhledem k
tom, Zze u 3. aktivity je vysoce pravdépodobné, ze vytvory jednotlivych zakovskych
tymu se od sebe budou jiz vyraznéji odliSovat, nebot zadany ukol Ize fesit riznymi
zpusoby, je zavérecna etapa velmi dullezita. Béhem této faze dojde k porovnani
vystupl skupin, a to jak v roviné konstrukéni, tak i v algoritmizacné-programatorskeé.
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Tymy FeSiteld mohou z prezentaci, sdileni a diskuse mezi zaky vytézit dllezité
informace pro feSeni této i jinych uloh a souCasné se podéli s ostatnimi o své
varianty postupu. Vyznamné rozdily |ze oCekavat u konstrukci modelt prfedevsim u
feSeni prevodd hnaci sily z motoru na otoCnou c&ast kolotoCe a opatieni
zabezpedujici jeho plynuly a bezpeény provoz (napf. vhodné uspofadani jednotlivych
stavebnich prvkl konstrukce, zajisténi absence prekazek v trase zavésu kolotoce
apod.).

Z hlediska algoritmizacné-programatorského by mohly byt pfedevsim navrhy zaku
na to, jak vyuzit v programu na ovladani kolotoCe prvek cyklu, nahodného Cisla a
paralelniho programu. Ackoliv je vyuziti téchto programatorskych postupi mozno
povazovat jiz za pokrocCilou dovednost, zkuSenosti z praxe ukazuji, ze v témér kazdé
tfidé se najde nékolik zaku, ktefi tyto prvky do ovladaciho programu modelu kolotoce
zaradi a nasledné seznami své spoluzaky s moznosti takového feSeni ulohy. Mé&jme
vS8ak na paméti, ze vyuziti pokroCilych postupl neni pro zaky povinné a ze zadanou
ulohu je mozné fesit riznymi zpusoby s rozli€nou mirou obtiZznosti.
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AKTIVITA 4 - Nakladni vytah

Ctvrta aktivita si klade za cil upevnit znalosti a dovednosti nabyté v pfedchozich
aktivitach a ukazat funkci motoru i v uZiti jiného nez Ccisté rotacniho pohybu.

Konstrukce je zde, oproti pfedchozim modelim, obohacena o novy konstrukéni
prvek - navijak.

Tvorba programu stavi na jiz osvojenych programovych blocich, pfedevSim ovladani
motoru, navrzené ulohy vSak maji vést Zaky k peclivéjSimu krokovani a testovani
programu a k jeho vhodnému rozdéleni na funkéni ¢asti (podprogramy, procedury).

Nakladni vytah

,;:;51;::
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predchazejicich modeld, diky nabytym zkuSenostem a dovednostem Zzakul lze jeji
sestaveni a zakladni oziveni bez problémd zvladnout za jednu vyucovaci hodinu.
Pro pokrocilejSi skupiny je pfipraveno rozsSifeni o rozfazovani pohybu vytahu a

pocitani pater.

Predstaveni funkce vytahu

Aktivita je, podobné jako pfedchozi, postavena problémové. V uvodni ¢asti hodiny je
tedy dobré zjistit, jak by navrZzeny problém, vyzdviZzeni nakladu do vysky, FeSili sami
Zaci, jaké mechanismy vidéli/znaji apod. Mlzete rovnéz zminit, kde vSude se
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uvadéné mechanismy pouzivaji (jefab, navijak u automobilu, rumpal studny, tézebni
véz, kladka na stavbé apod.)?

Jak vyzdvihnout naklad do vysky?

Potfebujeme vyzdvihnout naklad do vySky pomoci jednoduchého vytahu.

e Proberte mozZnosti, ¢im zvedat a spoustét kabinu vytahu.
Inspirujte se skutecnymi vytahy, které znate.

e Vymysli, jak vyuzit motor, ktery uz umis ovladat.

e Zamysli se nad tim, jaka jsou u motorového vytahu rizika.

Nasledné nechte Zaky rozmyslet, jak by se dal vytah sestavit za pomoci dilki a
funkCnich prvku stavebnice WeDo2, pfipadné poukazte na nedostatky €i technickou
naroc¢nost nékterych navrhu.

Na zavér muzete zavést diskuzi i na pfipadna rizika a omezeni vytahu (nosnost,
vySka, vyvazeni apod.)

Konstrukce vytahu

Zaci mohou stavét jednoduchy vytah podle navodu, nebo se mohou pokusit postavit
vytah €i podobné zvedaci zafizeni s motorem (napf. jefab) podle vlastniho navrhu.

Pfi konstrukci nechejte zakim prostor pro vlastni napady a vylepSeni konstrukce,
kontrolujte pouze, Ze je jejich konstrukce dostatecné stabilni a pfi rozbéhnuti se
samovolné nezhrouti i nerozpadne.

Pfed zprovoznénim je vhodné vyzkouSet mechanismus ru¢né, zda funguje podle
planu a nastavit konstrukci tak, aby nakladaci prostor lezel na podlozce s napjatym
taZznym lanem (provazkem).

8 Principy skutecnych vytah( si Ize prohlédnou napf, na Wikipedii
URL: <https://cs.wikipedia.org/wiki/Vytah#Technické provedeni_vytah(>
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Nejprve postav vytah

e Sestav z lega jednoduchy vytah, ktery bude pomoci
motoru zvedat naklad.

e MuzZes pouzit pripraveny navod s navijakem, nebo si
vymyslet vliastni zpusob.

e Nastav vytah tak, aby jeho kabina byla v pfizemi.

e \/yzkouSej nejprve ru¢ng, ze mechanismus funguje.

e Pfipoj model k pocitaci/tabletu. st

https://goo.gl/fpjqv4d

-

-()- ZaloZeni provazku do navijaku vyzaduje uréitou zrucénost, je mozné, Ze
néktefi zaci budou v tomto kroku potfebovat drobnou pomoc.

Programovani pohybu vytahu

K naprogramovani zakladnich uloh zaci vystaci s jiz vyzkouSenymi programovymi
ikonami, prfedevSim pro ovladani motoru. Novinkou zde bude pfedevSim nutnost
motor v€as zastavit, aby kabina nenarazila do kladky.

Vytahni naklad uplné nahoru °

1. Sestav program, ktery vyzdvihne vytah smérem nahoru.
Pozor, véas zastav vytah tlaéitkem [l . at nepfejede!

2. Pridej druhy program, ktery spusti vytah zase dolu
Vis co se stane, kdyz program nezastavime?

3. Uprav programy tak, aby nebylo nutné vytah zastavovat ru¢né.

4. Pojmenuj si oba programy a pfifad’ jim rizné klavesy pro spusténi.

5. Oba pfedchozi programy spoj tak, aby vytah vyjel nahoru, tam 5 sekund
pockal a pak sjel opét dol.

6. Pridej signalizaci raznymi barvami pfi pohybu vytahu nahoru a dolu, pfipadné
vhodny zvuk.
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1. Sestav program, ktery vyzdvihne vytah smérem nahoru

U prvniho ukolu maji zaci v podstaté jen roztoCit motor s navijakem, coz by jim
nemélo Cinit potize. Zakladni program muize vypadat napf. takto:

Pfi takovém FeSeni se motor roztocCi, ale sam se nezastavi. Zastavit motor je mozné
ruéné pomoci tlaCitka stop v aplikaci, nebo si mohou zaci sestavit pomocny program
pro zastaveni motoru.

Otazkou pro mnohé bude, jakym smérem se ma motor otaet pro pohyb kabiny
smérem nahoru, po kratkém testovani na to Zaci jisté pfijdou.

DalSi otazka, ktera muze u této ulohy nastat, je, jak rychle se kabina vytahu
pohybuje. MUZe se stat, Ze se nékterym skupinam pohybuje rychleji nez ostatnim.
To je dano nastavenim rychlosti motoru, ktera byla v programu naposledy pouzita.
Pokud tedy chcete mit jistotu, ze se bude kabina pohybovat konkrétni rychlosti, je
zapotfebi ji v programu nastavit

2. Pridej druhy program, ktery spusti vytah zase dolt

Obdobné bude feSena druha uloha, zméni se pouze smér ota€eni motoru. PoloZeny
dotaz “Vi§, co se stane, kdyZ program nezastavime?” mohou zaci vyzkouSet
zodpovédét napfiklad spusténim kabiny dold z lavice. Pro mnohé bude
pfekvapenim, Ze se po odvinuti provazku zacne vytah pohybovat smérem nahoru,
ackoliv se nezménil smér otaCeni motoru. Oba navrZzené programy budou od této
chvile pracovat opacné.

3. Uprav programy tak, aby nebylo nutné vytah zastavovat ruéné
Toto zadani vede zaky k odkrokovani programu a zjiSténi, na jak dlouho mohou
spustit motor, aby vytah dojel do krajni horni polohy.
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-()- Lze zadit napfiklad nastavenim doby otaeni na hodnotu 1 a zjisténim,
kolikrat Ize program spustit, neZ je kabina vytahu uplné nahore.

Res$eni ulohy se pak muze lisit podle pouzité konstrukce a nastavené rychlosti
motoru.

4. Pojmenuj si oba programy a prirad’ jim rtiizné klavesy pro spusténi

Ctvrta Uloha ma odhalit zakam dal$i moznosti spousténi programu, pokud na né
jesté nenarazili v pfedchozim objevovani aplikace. Sami Zzaci mohou pfi testovani
pohybu kabiny narazit na to, Ze si spletou oba programy a spusti tak omylem kabinu
vytahu na opacnou stranu, nez chtéli. Odtud pak vznika potfeba od sebe oba
programy oddélit.

To lIze ucinit napf. jejich pfifazenim urcité klavese a moznosti ovladat vytah z
klavesnice pocitace.

Pojmenovani programu Ize provést i pouzitim komentare.

Vyjede vytahem nahoru | Sjede vytahem doli |

PokrocilejSim zpusobem je pak pojmenovani samotnych programu slovné a jejich
volani jejich jménem.
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Tento zplUsob bude pro vétSinu zaku pfilis pokrocilou konstrukci, je zde zafazen pro
uplnost, pfipadné jako namét k dalSimu rozsifeni ulohy pro velmi rychlé skupiny.

5. Oba predchozi programy spoj tak, aby vytah vyjel nahoru, tam 5 sekund
pockal a pak sjel opét dolt

Reseni patého ukolu bude zavislé na zplisobu predchoziho programu. Zaci, ktefi

maji jednodussi feSeni mohou preskupit svlj program prostym pretazenim blokl a

doplnénim vyckavaciho €asu.

V pfipadé vyuziti podprogramu bude vysledek o poznani jednodussi, je zde vSak
nutné do Cekaciho Casu pficist i ¢as trvani prvniho podprogramu, nebo Cekaci Cas
pfipojit na konec prvniho programu.

SEE

Pro zvladnuti aktivity samoziejmé postaCuje feSeni bez pouziti podprogramu.
ZkuSenosti z vyuky v8ak ukazuji, ze Zaci pfi svém zkoumani aplikace velmi brzy
narazi na ikony s obalkami a zkoumaji, k ¢emu jsou urCeny. Zde je dobra pfilezitost
takoveé Zaky navést na feSeni s vyuzitim volani podprogramu.

4

6. Pridej signalizaci ruznymi barvami pfi pohybu vytahu nahoru a dold,
pfipadné vhodny zvuk

Reseni posledni Ulohy zakladniho zadani by nemélo pro zaky predstavovat vétsi
problém. Zopakuiji si pfi ném praci s barevnou diodou a ovladani programu.

48



- ¢
- -
. -

Ponechte Zakum volnost prii volbé barev, pripadné se ptejte, pro¢ zvolili
prave takové barvy.

Velmi podobné mulze probihat doplnéni zvukovych efektl, pokud to prostfedi
dovoluje. Zaci nasledn& mohou vymyslet jednoduchy pfib&h s vytahem, modifikovat
jeho chovani nebo se pustit do rozSifujiciho zadani.

RozSifeni o jizdu po jednotlivych patrech

Rozsifeni funkce vytahu spociva v krokovani pohybu, jakoby vytah jezdil po
jednotlivych patrech.

&

Jezdime po patrech o

1.

Sestav program “nahoru”, ktery vyveze vytah o jedno patro vys.

Jako jedno patro zvol libovolnou vysku tak, aby vytah obslouZil alespori dvé patra.
PFidej i program “doll”, ktery spusti vytah o jedno patro.

Dopln program tak, aby vypisoval Cislo patra, kde vytah praveé je.

Uprav program “dold”, aby sjel vZdy do pfizemi, at je v jakémkoli patfe.
Nezapomerni upravit i vypis patra, aby v8e souhlasilo!

Pridej diive vymysSlenou svételnou signalizaci, pokud ji nemas.

Zamysli se nad vylepSenim programu, inspiruj se ostatnimi.

Zaci zvoli krok (vySku patra) a jako prvni dva kroky zadani sestavi programy pro
pohyb vytahu o jedno patro nahoru a dolt podobné jako v pfedchozim zadani.

O patro nahoru | {/O patro dolt |
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RozSifenim z hlediska novych programovych bloku je az tfeti uloha zadani:

3. Dopln program tak, aby vypisoval €islo patra, kde vytah pravé je

Prvnim programovym blokem, se kterym je zapotfebi se seznamit je vypis textu na
obrazovku. Ten Zzaci pomérné snadno samostatné objevi a vyzkouSeji. Prvotni
feSeni maze vypadat napf. takto:

V ném je v8ak vyfeSen pohyb vytahu pouze z pfizemi (Patro 0) do prvniho patra a
zpét. Pri opakovani bude program vypisovat stale jen nulu a jedniCku ackoliv vytah
bude v jiném patfe.

Pro odstranéni tohoto nedostatku bude zapotfebi vyuzit dostupné pficitani a
odecitani vypisovaného Cisla. Shodné jako u ostatnich uloh nechte zaky problém
zkoumat, u slabSich skupin mlzete naznacit, co hledat.

Vysledny program muze vypadat zjednodu$ené, napf. nasledovné, pro jednoduchost
jiz vynechame nastaveni rychlosti motoru, nebot’ je jiz nastavena a dale s ni
nepracujeme.

Y. 'kona odecteni hodnoty neni vidét v nabidce blokt. PouZijte ikonu pficteni a
‘®H*  klepnéte na ni v pracovni ploSe.

4. Uprav program “doll”, aby sjel vzdy do pfizemi, at’ je v jakémkoli patie
Nezapomen upravit i vypis patra, aby vse souhlasilo

Reseni &tvrté ulohy rozsifujiciho zadani se mlze zdat na prvni pohled velmi
jednoduché,

jeho nalezeni vSak muze zacate¢nikim napoprvé trvat delSi dobu. Rovnéz zde se
nabizi moznost vyuzit pomoci zkusenéjSich zaku &i drobné nasmérovani od ucitele.
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Zbyvajici ukoly rozSifujiciho pracovniho listu jsou zafazeny opét pro odlehceni a
moznost vyuziti vlastni fantazie zaku pfi modifikacich programu. Prace s barvou by
méla byt jiz dostateéné zvladnuta, cilem je tedy spiSe vytvoFeni vlastnich scénaru.

Stejné jako u predchozich uloh mlze byt spravnych feSeni cela fada, jak je patrné z
otisku pracovni plochy Zaka 4. roCniku.

o Mg e (@

Nahoru
O patro vys

Vzhledem k volnosti zadani poslednich uloh lze opét predpokladat celou Skalu
riznych feSeni. Jejich spravnost, porovnani a zplUsob feSeni lze pribézné
komentovat a sbirat tak naméty do posledni faze vyuky.
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Prezentace a porovnani reseni

Predved svuj vytah ostatnim o

Predved svuj model vytahu a prohlédni si vytahy ostatnich.

e Porovnej své feSeni s ostatnimi a ptej se na véci, kterym u ostatnich
nerozumis.

e Nestalo se Ti, Ze vytah sjel dolu o kousek vice, neZz nahoru za stejny ¢as?
Zamysli se, ¢im to muZe byt a prober to s ostatnimi.

e Diskutujte, co vam délalo nejvétsi problémy.

e Navrhni, jak by $lo vytah vylepsit nebo Fesit jinym zpusobem.

V zavéru 4. aktivity zafazujeme analogicky k pfedchozim aktivitam prezentaci
jednotlivych zakovskych projektu pfed celou tfidou, diskusi a vzajemnému sdileni
mysSlenek, napadl a zkuSenosti. Mluvé€i jednotlivych skupin zaka predstavi -
podobné jako v pfedchozich aktivitach - sva feSeni zadaného ukolu. Ostatni zaci by
se méli do prezentace vysledku prace skupin aktivné zapojit s dotazy a diskutovat.

Vi vivs

samotnou konstrukci a funkEni parametry modelu, tak i na obsluzny program.
VyfeSeni ulohy zadané v ramci 4. aktivity vyZaduje zvladnuti pokrocilejSich
konstruktérskych i programatorskych postupu, ktera nas budou zajimat predevsim.

V neposledni fadé se také nabizi moznost vyuzit tuto ¢ast aktivity k diskusi nad
moznymi pokroCilymi rozSifenimi konstrukCni i programové casti modelu, a to
pfedevSim v souvislosti s Upravou prvka ovliviujicich uzivatelské ovladani a
bezpecCnost provozu vytahu.

Vice nez v pfedchozich aktivitach nas Cekaji rozlicna a v mnoha pfipadech i velmi
rozdilna FeSeni zadané ulohy. Jak jiz bylo uvedeno, plati, Ze mira riznosti zvolenych

Vigvivs

feSeni mize byt velké mnozstvi. | v tomto pfipadé je tedy mozné porovnavat rizné
pFistupy feSitell ukoll a diskutovat vhodnost zvolenych feseni.
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AKTIVITA 5 - Zavora

Posledni aktivita stavi na znalostech a dovednostech zakl nabytych v pfedchozich
projektech a rozS8ifuje je zejména o praci se senzorem vzdalenosti. Pro Zaky, ktefi jiz
pracovali se senzorem naklonu, to bude pfinosna paralela s jinym typem senzoru,
ostatni se nauci spoustét program na zakladé hodnoty senzoru.

Zavora

NacCasovani aktivity

Vymezeni ¢asu a naplanovani jendotlivych fazi vyuky lze, diky zminéné podobnosti
obou aktivit, vcelku pfesné odhadnout podle zkuSenosti s konstrukci a
programovanim vytahu. Podle zkuSenosti z praxe ji Ize rovnéz zvladnout za jednu
vyuCovaci hodinu, zalezi v8ak také na organizaci prace a na slozeni pracovnich
skupin.

Pfedstaveni funkce zavory

Vstupni Cast posledni aktivity ma za ukol uvést zamySleny princip zavory a
rozproudit diskusi 0 znamém pouziti zavor, jejich jednotlivych typl a vyskytu.

Soucasti vstupni diskuse je rovnéz rozvaha nad moznymi FeSenimi konstrukce,
jejiho ovladani pomoci motoru i vyuziti senzoru vzdalenosti. Zaci uz by méli mit
dostatek zkuSenosti z pfedchozich konstrukci, je tedy mozné zavést i téma rdznych
feSeni pfevodu ota€eni motoru na pohyb zavory.
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Jak funguiji zavory e

1.Vi§, k ¢emu se pouZivaji zavory?
2.VVzpomen si, kde vSude se muzes$ se zavorami setkat.
3.Vymysili, jak by se dala zavora postavit z Lega.

4.Navrhni, jak postavit zavoru, aby ji bylo mozné ovladat
motorem.

5.Prozkoumej, jak zajistit, aby se zavora otevrela, kdyz
pfijede auto ze spravné strany.

Zminény mohou byt rovnéz pozadované vlastnosti a pfipadna omezeni Ci uskali
konstrukce a obsluzného programu a jejich pfedchazeni.

Konstrukce zavory

Postav zavoru

» Zkus vymyslet a postavit jednoduchou
zavoru.

* M0Ze$ se inspirovat obrazkem nebo si
vymyslet vlastni.

« Zamysli se nad zvedacim
mechanizmem (vyuzij pfevody).

*VyzkousSej funkci zavory nejprve rucné

* Nastav model tak, aby byla zavora
zaviena

Navod ke konstrukci

https://goo.gl/YVwer9

Obdobné jako u ostatnich aktivit je zde prostor pro realizaci zakovskych napadu
odhalenych pfi planovani aktivity, v pfipadé absence invence je mozné postupovat
podle pfipraveného navodu.
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Programovani pohybu zavory

Otevirani a zavirani zavory °

1. Sestav program, ktery zvedne zavoru nahoru
Stejné jako u vytahu dej pozor, aby zévora neplejela

2. Pfidej program pro spusténi zavory dol(

3. Sestav program, ktery zvedne zavoru, necha ji néjaky ¢as
zvednutou a pak ji opét zavre.

4. Doplfi program o barevny semafor, ktery bude signalizovat,

kdy ma auto stat, kdy se ma pfipravit a kdy maze jet.

Ulohy zadani jsou z programového hlediska v podstaté shodné jako u vytahu. Jde o
zakladni rozpohybovani zavory a nacCasovani pohybu tak, aby se zavora opét
vracela do vychozi polohy. Nabizi se tedy zvolit jiného hlavniho programatora ve
skupiné nez toho, ktery programoval vytah.

1. Sestav program, ktery zvedne zavoru nahoru

LZvednout zavoru

1

2. Pridej program pro spusténi zavory dold.

Spustit zavoru |
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3. Sestav program, ktery zvedne zavoru, necha ji néjaky €as zvednutou a pak ji
opét zavre.

Vysledné doplnéni barvy by pak mélo odpovidat barvam na semaforu, zde maze byt
feSeni jako obvykle vice, rozdilna feSeni nechte zaky komentovat a obhajit.

Néktefi zaci si hned v zaCatku mohou vS8imnout velké podobnosti programu s
vytahem, mohou tedy pouze modifikovat pfedchozi program, pokud ho maji k
dispozici. ZkuSenosti z vyuky ukazuji, Zze c¢teni a nasledna nutna modifikace
programu byva pro Zaky z ¢asového hlediska zhruba stejné narocna jako sestaveni
nového programu.

Ovladani zavory pomoci senzoru vzdalenosti

Automaticke otevreni zavory o

1. Prozkoumej, jak funguje senzor vzdalenosti a pfipoj ho ke
konstrukci.

2. Najdi zpUsob, jak Ize pomoci senzoru spoustét program.

3. Uprav svUj program tak, aby se zavora oteviela sama ve
chvili, kdy se k ni pfiblizi auto, zlstala oteviena dost dlouho
pro projeti auta a pak se sama zavrela.

4. Vymysli, kde by se dala takova zavora pouzit a jak by ji Slo
vylepsit.

Prvni ukol navadi Zaky na zkoumani prace senzoru, ktery je pfipojen ke konstrukci.
Maji za ukol zjistit, jak se senzor chova a jak je mozné ho zapojit do programu. Pro
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odhaleni funkce senzoru je vhodné k nému pfiblizovat néjaky pfedmét nebo ruku a
sledovat ikonu senzoru v rohu aplikace.

Y 7

-
>

Tak Ize velmi rychle zjistit, Ze u senzoru se ukazuje Cislo od 0 do 10 v zavislosti na
tom, jak daleko od néj predmét je.

-()- Pokud je predmét pfilis daleko (vice nez 15 cm), vraci senzor ¢islo 10, pokud
"B je nejblize, vraci 0, oviem pii uplném zakryti vrati Gislo 1.

Pro odecteni hodnoty senzoru slouzi v aplikaci pomocny oranzovy blok s ikonou
senzoru, ktery Zaci jisté sami snadno objevi.

V tomto zakladnim stavu vraci pomocny blok jednak zminéné hodnoty vzdalenosti
objektu od senzoru, reaguje vSak také na jakoukoli zménu vzdalenosti objektu a
muze tak byt pouzit jako spousté¢ napf. ve spojeni blokem pro ¢ekani.

—
pS

Poklepanim na pomocny blok Ize zménit jeho funkci, napf. omezit jeho reakci pouze
na urcity smér pohybu:

ey

\;\a Vraci pouze hodnotu vzdalenosti 0 - 10.

& Reaguje pouze na priblizeni objektu.
%‘ Reaguje pouze na oddaleni objektu.




Po objeveni spojeni ikony senzoru s blokem pro ¢ekani je mozné doplnit program o
C¢ekani na zménu stavu senzoru v jakémkoli sméru,

Timto zpusobem v3ak bude program fungovat pouze jednou, po zvednuti a spusténi
zavory bude nutné ho znovu spoustét. Pro dynamickou reakci zavory bude zapotrebi
program neustale opakovat. Toho Ize dosahnout jednoduse nekoneCnym
opakovanim programu,

elegantnéjSim feSenim, na které lze Zaky navést je vyuziti podprogramu a jeho
volani, se kterym se Zaci setkali jiz v pfedchozi aktivité.
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DalSi mozné feSeni ulohy, na které mohou zaci pfijit na zakladé zkoumani senzoru,
je zalozeno na volani podprogramu nazvaného stejné jako hodnota vzdalenosti
senzoru. Béhem prvotniho ovéfovani nékteré skupiny odhalily,, Ze Ize odeslat zpravu
s hodnotou senzoru a na zakladé ni spustit program s prislusSnym cCislem. Typické
pocatecni feSeni zakli muze vypadat tak, Ze se pokusi volani zpravy umistit nejprve
pfimo do programu.

Timto zpusobem vsak bude program fungovat pouze v pfipadég, Ze pfi jeho spusténi
je automobil ve spravné vzdalenosti od zavory (konkrétné ve vzdalenosti 2). Pro
dynamickou reakci zavory na prekazku bude zapotfebi volani zpravy zapotrebi
neustale opakovat, stejné jako v pfedchozim feSeni.

PFi testovani modelu mize nastat situace, Ze ackoli je program spravné sestaven,
zavora na priblizeni automobilu nereaguje hned napoprvé a je nutné couvnout a
opét se priblizit. Toto chovani je typicky zpusobeno tim, Ze se automobil pfiblizil k
zavore pfilis rychle pficemz volani zprav v cyklu probiha v urCitém intervalu a
o¢ekavana hodnota senzoru nebyla vibec vyslana. Konkrétné v nasem pfipadé, kdy
oCekavame hodnotu 2 a automobil pfijede pfili§ rychle, bude senzor vracet hodnoty
9,7,5,3,1.

Vzhledem k tomu, Ze prostfedi WeDo 2.0 nenabizi moznosti vétveni programu ani
operatory porovnani, je mozné fesit takovou situaci napf. duplikovanim pfijemcu
zpravy a nastavenim jejich hodnot, jak ukazuje nasledujici feSeni.

Toto chovani mlze byt pfedmétem zavérecné diskuse a prezentace, kdy ackoli se

Vigvivs

feSeni dosahnout stavu, kdy zavora reaguje vzdy v tésné blizkosti zavory a nikoli pfi
jakékoli zméné polohy automobilu pred ni.
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PFi posledni aktivité se pfi vyuce jiz velmi projevovala samostatnost zaku pfi feSeni
uloh, ¢emuz napomahaly jejich pokrocCilé znalosti prostfedi a dovednosti nabyté v
pFedchozich aktivitach, ale jisté také jednotné schéma vyuky robotiky. Z&ci, daleko
vice nez na zaCatku, zapojovali svou fantazii a bez pobizeni se poustéli do riznych
modifikaci programu a vlastnich feSeni, jak ukazuje nasledujici ukazka feSeni zaka
4. ro¢niku.

Prezentace a porovnani feSeni programu a konstrukci

Zavérecna faze posledni aktivity je rovnéz vénovana prezentaci projektd jednotlivych
(vybranych) skupin a vzajemnému sdileni napadl a zkuSenosti. Zajimavé téma pro
diskusi bude jisté prace se senzorem vzdalenosti, zvoleném zpusobu feseni a jeho
vyuzitelnosti v dalSich konstrukcich, navrhy na jiné feSeni konstrukce, napfiklad
pfevodem s ozubenymi koly ¢i femenem (gumickou), analogie programovaho feseni
zavory a vytahu a podobné.

Mg viv s

operace. Stejné tak u algoritmizace a programovani se nejspi$ daleko vice nez u
predchozich aktivit zaméfime na pokrocilejSi postupy, které zakim usnadnily
zprovoznéni pfislusného robotického modelu, napfiklad na precizni ovladani motoru
a na nastaveni jednotlivych parametrd této soucCasti a dale pak na modifikace
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konstrukce jednotlivych modelt vytahu, zejména s ohledem na feSeni mechanismu
navijaku a kladky.

Vzhledem k tomu, Ze se jedna o posledni aktivitu v tomto vyukovém celku, jsou
zafazena i témata, ktera maiji poskytnout zakladni zpétnou vazbu od zakl a zjistit,
zda by zZaci v robotice radi pokraCovali, pfipadné jakym smérem by mohly byt dalSi
aktivity vedeny.

Prezentace, napady, hodnoceni °

« Ukaz svou zavoru spoluzakim a podivej se, jak feSili zadani
ostatni.

* Porovnej svuj zplsob feSeni programu s ostatnimi
* Pfednes své navrhy na vyuZiti a vylepSeni zavory.

* Prober s ostatnimi, co bylo na praci s robotickym legem
jednoduché a co naopak slozité, co se vam na ni libilo a
nelibilo.

*Navrhni, co by se dalo z lega jeSté vSechno postavit.

Ze zku$enosti ucitelt robotiky vyplyva, Zze napadu, co jesté postavit z lega byva
dostatek pro dalSi pokraCovani vyuky. V praxi se osvédcilo zafadit ve tfidach, kde
méla robotika uspéch, jesté alespon jednu tzv. volnou hodinu, kde si Zaci aktivitu
naplanuiji, realizuji a prezentuji v podstaté samostatné.

| v pfipadé, Ze by vilastni invence chybéla, je mozné vyuzit konstrukce a projekty
dostupné pfimo v aplikaci WeDo nebo na webovych strankach vyrobce ¢&i sdilenych
knihoven projektu.

DalSi inspiraci lze naCerpat na strankach zaméfenych na vyuku s vyuZzitim
robotickych stavebnic, jako je napf. LEGO® Engineering®, nebo na obecnych
portalech, kde tvlrci z celého svéta sdileji své napady a konstrukce, jako je napf.
Pinterest’ a YouTube', kde je mozZzno pod heslem WeDo2 nalézt nepreberné
mnozstvi konstrukci a napadu.

9 Dostupné na: <http://www.legoengineering.com/>.
'® Dostupné na: <https://cz.pinterest.com/bouinova/wedo-20-projects/>.
" Dostupné na: <https://www.youtube.com/results?search_query=WeDo2>.
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Opakovani, procvicovani

Tato nepovinna €ast - pracovni list €. 6 - slouzi k pfipadnému procvieni a ziskani
zpétné vazby. S ohledem na pracovni listy 1, 2 a 3 jsou ulohy voleny tak, aby je
splnili vSichni Zaci, ktefi zvladli fazi Stavéni a Programovani. Nejedna se tedy o
rozSifujici zadani. Je potfeba pfipomenout, Ze néktera zadani Ize vyfeSit rlznymi
zpusoby, tedy spravné feSeni zde uvedené je jednim z nich. Obtiznost uloh by méla
provéfit elementarni pochopeni syntaxe a sémantiky programovaciho jazyka, rovnéz
tak Cteni, logiku a tvorbu programdu.

Pracovni list 6/1

1. Sestav program, ktery rozsviti robota na 1 sekundu ¢ervenou barvou a pak na
1 sekundu zhasne.

Reseni:

2. Co se bude dit po spusténi tohoto programu?

Reseni: Robot 6x zabliké jednou (zelenou) barvou.

3. Co udéla takto vytvorfeny program?

3

a) Rozsviti barvu. (fialovou)
b) Blikne barvou. (fialovou)
c) Program nepujde spustit, tedy neudéla nic.

Reseni: Spravna odpovéd je b).
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Pracovni list 6/1

4. Vytvof program, aby pfi otaCeni motoru jednim smérem svitila barva modra a
pfi ota€eni druhym smérem svitila barva zelena.

Reseni: Motor se rozto&i zvolenym smérem po dobu 10 sekund a po
zastaveni se rozsviti Cervena barva.

6. Sestav program, ktery rozto€i motor a zaroven rozsviti Zlutou barvu na
ovladaci kostce.

Reseni:
Pracovni list 6/1ll

7. Co provede nasledujici program?

Reseni: Rozpohybuje motor jednim smérem a postupné zvy$uje jeho rychlost
otaceni.
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8. Po dobu otaceni rozblikej svétlo nahodnou barvou.

Reseni:

9. Pridej k otaCeni a blikani zvukovy doprovod (zvuky si vyber z nabizenych
moznosti aplikace).

Reseni:
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Zaver

Pfedkladany material obsahuje naméty na aktivity, u nichz je nutno pocitat s tim, Zze
jejich prakticka realizace ve S$kolnim prostfedi nikdy nebude mechanickym
prenesenim pfipraveného presného scénafe do vyuCovaci hodiny. Jestlize pfi
edukacné-robotickych aktivitach vychazime 2z konstruktivistického (potazmo z
konstrukcionistického) pfistupu a predpokladame také vyuZiti metod kooperativni a
projektové vyuky, dostaneme se velmi pravdépodobné do situace, kterou velmi
dobfe charakterizuje znamé tvrzeni “Nevstoupi$ dvakrat do téZe feky”. Pfipravme se
na to, Ze rizni Zaci (a rizné skupiny zaka) budou dlohy Fesit riznymi zptisoby. Ukoly
v jednotlivych aktivitach rozhodné nemaji jediné spravné feSeni a zaci budou hledat
rozdilné zpusoby, jak si poradit s problémy, které pfi konstruovani a programovani
robotickych modeld vyvstanou.

U popisovanych aktivit je vzdy uvedena pfiblizna Casova naroCnost dané aktivity.
Tento Udaj vychazi z poznatkl ziskanych pfi pilotnim testovani uloh v realném
Skolnim prostfedi. O¢ekavana doba feSeni uloh se vSak oproti planu miaze zménit.
Néktefi zaci jsou schopni postupovat velice rychle, jinym mohou i jednodussi ulohy
Cinit obtize. Je dobré mit pro pfipad rychlého vyfeSeni ukoll nékterymi Zaky
pfipravena rozsifujici zadani (pro tyto ucely Ize velmi dobfe vyuzit interni databanku
modelu, ktera je pfimo soucasti programovaciho prostiedi WeDo, pfipadné zakim
zadat tzv. “volné stavéni” na dané téma), pfipadné rychlejSi Zzaky zapojit do
asistence pomalejSim tymim. Existuje také moznost upravit slozeni zakovskych
skupin ve prospéch vyrovnani rozdild mezi zaky (koneckoncl i zména roli
konstruktér - programator v jednotlivych ZzZakovskych tymech se ukazala byt
prospésnou).

Pfipadné zdrzeni nékterych zakovskych skupin nebo i celé tfidy neni na Skodu a
nedodrzeni ¢asového planu nelze povazovat za neuspéch. Stejné tak nelze chapat
jako nezdar situace, pfi kterych zaci nedokazou model zhotovit na prvni pokus a
dostanou se pfi feSeni zadani - tvorbé konstrukce nebo programu - do slepé uliCky a
nasledné musi zvolit jinou variantu feSeni. Nejen v téchto situacich je velmi uzite¢na
komunikace mezi Zaky ve tfidé, spolecné sdileni a diskuse. Idealni prostor pro to
nabizi zavéreCna faze kazdé aktivity oznaCovana v tomto materialu jako Sdileni, do
niz by se optimalné mél zapojit co mozna nejvétsi pocet zaki dané tfidy. Pokud
budou Zaci k dané problematice diskutovat a sdilet napady, postfehy atd. i v jinych
etapach jednotlivych aktivit, bude to jediné dobfe a pravdépodobné jim ani

Vv s

hodinach.
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Pokud Vas zaujalo konstruovani robotickych modeld a programovani jejich €innosti
natolik, Ze byste radi dale v téchto Cinnostech pokracovali, existuje nékolik moznosti,
které Ize doporugit pro dal$i praci s robotickym systémem LEGO®.

V prvé fadé Ize dokoupit dalSi sady, aby pro zaky bylo k dispozici vice souCastek
(motory, kabelaz, senzory) a tim vyrazné rozsifit konstrukéni a programové moznosti
vytvarenych robotu. S dalSimi sadami ziskavaji fesitelé také dalsi USB Smart Huby,
coz dovoluje konstruovat jiz velmi rozsahlé modely (WeDo 2.0 umozriuje soucasné
sparovani az tii USB Smart Hub rozhrani s poCitatem nebo dotykovym zafizenim).
v jednom programu). Bez problému Ize poté uvazovat o projektové Cinnosti s Zaky,
kdy nejste limitovani Casem jedné hodiny a mnozstvi soucCastek ke stavéni je
vyrazné rozSifeno ve prospéch naroCnéjSich a slozitéjSich aplikaci. Inspiraci Ize
nalézt na zajmovych a komunitnich internetovych strankach vztahujici se k
problematice programovani s LEGO® sadami, pfipadné rovnou v programovacim
prostifedi WeDo 2.0 jako moznosti z nabidky “Classroom projects”.

Pokrocilé zajemce o robotiku a individualni nadSence ve véku Zakl prvniho stupné je
mozné odkazat na komeréni robotickou sadu LEGO® BOOST, ktera neni primarné
urena pro vzdélavaci instituce a je Sifena v bézné distribu¢ni siti. Tento
stavebnicovy systém je z konstruktérského pohledu v lecCems podobny sadam
WeDo, jen svym ideovym pojetim vizualné vysoce atraktivnich modell o trochu vice
pfipomina bézné komeréné Sifené sady LEGO®. Intuitivni grafické ovladaci a
programovaci prostfedi je softwaru WeDo velmi podobné a postavené na stejné
logice.

Pokud byste chtéli pokracovat s robotickymi sadami i ve vySSich roCnicich, tedy na
2. st. ZS, Ize doporudit stavebnici LEGO® Mindstorms EV3, ktera je vyrazné
orientovana na pokro€ilou stavbu a programovani a vlastné pfimo navazuje na
systém LEGO® WeDo (napf. je zde vyuzivano podobné programovaci prostiedi)’.
Vyukové materialy zaméfené na tuto problematiku jsou rovnéz soucasti vystupu
projektu Podpora rozvijeni informatického mySleni stejné jako tato metodika
prirucka.

'® Podrobna charakteristika sad LEGO® Mindstorms EV3 je k dispozici na oficialnim webu dostupném
na https://www.lego.com/cs-cz/mindstorms nebo u vyhradniho distributora sad pro CR na webové
adrese https://www.eduxe.cz/les/robotika-ev3.
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P¥ilohy

Navody na sestaveni pouzitych konstrukci

Rozcestnik konstrukci

URL: http://it.pedf.cuni.cz/wedo2/konstrukce/
Zkracené URL: https://goo.gl/Wg4cmL

Ventilator

URL: http://it.pedf.cuni.cz/wedo2/konstrukce/Ventilator.html

Zkracené URL: https://goo.gl/oeTFve

Koloto¢

URL: http://it.pedf.cuni.cz/wedo2/konstrukce/Kolotoc.html
Zkracené URL: https://goo.gl/yydaZB

Vytah

URL: http://it.pedf.cuni.cz/wedo2/konstrukce/Vytah.html

Zkracené URL: https://goo.gl/fpjqv4

Zavora

URL: http://it.pedf.cuni.cz/wedo2/konstrukce/Zavora.html
Zkracené URL: https://goo.gl/YVwer9
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Pracovni listy pro zaky

Rozcestnik pracovnich listu

URL: http://it.pedf.cuni.cz/wedo2/praclisty/
https://goo.gl/8WTRTA

A1 - Jednoduchy robot

http://it.pedf.cuni.cz/wedo2/praclisty/01_Jednoduchy_ robot.pdf
https://goo.gl/MMgDnQ

A2 - Ventilator

http://it.pedf.cuni.cz/wedo2/praclisty/02_Ventilator.pdf
https://goo.gl/S9xARA

A3 - Koloto¢

http://it.pedf.cuni.cz/wedo2/praclisty/03_Kolotoc.pdf
https://goo.gl/gFUcL8

A4 - Vytah
http://it.pedf.cuni.cz/wedo2/praclisty/04 Vytah.pdf
https://goo.gl/pVkjaD

A5 - Zavora

http://it.pedf.cuni.cz/wedo2/praclisty/05_Zavora.pdf
https://goo.gl/RhvfLK
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Pfipadné mozné odpovédi na zvidavé dotazy zaku “Co je to...?”

e Robot (hardware) je stroj vykonavajici ¢innosti pfedepsanym zpusobem
(pomoci programu/softwaru), a to s urcitou mirou samostatnosti. Typicky
vykonava Cinnosti opakujici se, slozité nebo pro ¢lovéka obtizné, nebezpecné
apod. Robot je pokus €lovéka o nahrazeni lidi nebo zvifat technikou. Na slovo
robot mizeme pohlizet jako rod nezivotny (mn. €. roboty) v pfipadé napf.
kuchynského robota nebo manipulatoru v tovarné. Ale i rod zivotny (mn. €.
roboti), podobny ¢lovéku, tedy jako android.

Slovo robot bylo poprvé pouzito roku 1920 v dramatu “R.U.R” (autor Karel
Capek) - vymyslel ho bratr K. Capka, Josef Capek.

o Android je stroj podobny Clovéku. Vypada, chova se a “mysli” jako
Clovék. Mysleni zajiStuje uméla inteligence.

o Automat je technické zafizeni, stroj nebo pfistroj, ktery samostatné a
spolehlivé vykonava prfedem urené Cinnosti, a to bez pfimého
lidského zasahovani (automatizace snizuje potfebu pfitomnosti Clovéka
pFi vykonavani urcité ¢innosti, napf. v primyslu manipulator na vyrobni
lince).

e Automaton je samocinny stroj nebo mechanismus navrzeny tak, aby sledoval
pFfedem stanovené poradi krokll nebo reagoval na pfedem urené instrukce
(napf. zvonéni v mechanickych hodinach - “kukacky”, zvonkohra, “Ziva”
panenka, hraci skfifka apod.).

e Humanoid je libovolna bytost (Ziva ¢i uméla) podobna svym vzhledem
Clovéku (trup, hlava, ¢tyfi koncetiny, vzpfimena chuze apod.).

e Kyborg je bytost sloZzena, vétSinou chirurgicky (a ¢asto i nerozebiratelng), z
organickych a (elektro)mechanickych &asti (v zasadé jde i o Clovéka s aktivni
protézou - napf. horni koncetiny, kardiostimulatorem, kochlearnim
implantatem, umélou ocCni sitnici, elektronickym implantatem v mozku apod.).

Podobnost
Funkce/stavba téla CLOVEK ROBOT
Casti téla Ruce, nohy Kola, péasy, koncetiny
Pohyb Svaly Motor, pfevody
Smysly Oko, ucho, nos... Snimace svétla, zvuku,
vzdalenosti, naklonu...
Energie Jidlo a piti Elektrina (baterie)
Mysleni Mozek Pocitac, procesor...
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Prace se senzorem naklonu

Pro praci se senzorem nechte Zaky ve skupinach nejprve prozkoumat moZznosti
naklonového senzoru, jak se chova a jak reaguje. Senzor Ize naklapét ve dvou
osach - pfedo/zadni a levo/pravou. Hodnoty, kterych midze nabyvat: O - senzor je
vodorovné nebo vzhlru nohama, leva 5 prava 7, dopfedu 9 dozadu 3 (z pohledu na
senzor zepiedu - kabelem od sebe).

= 3 ) 5 | 7 "oed 9

Z4ci zZjisti, ze navratova hodnota je &islo. Je tedy zapottebi zavolat program pomoci
zpravy (obalka) - vyuzijeme pouze naklon pro hodnoty 3, 9 (to€eni motoru jednim a
druhym smérem) a 0 pro zastaveni motoru:

Pl (T
=3 [

Timto zpUsobem probé&hne program jenom jednou - motor se bude tocit na zakladé
hodnoty senzoru (9) jen tehdy, pokud je ve chvili spusténi programu senzor ve
spravné poloze.

Bude tedy zapotfebi vyuzit cyklus (opakovani), aby program mohl bézet vice nez

jednou:
Z
)

Dale pfidame rotaci motoru i na druhou stranu (k naklonu 9 pfidame 3):

Elfe
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Senzor Ize uplatnit v fadé konstrukci, napf jako naklonovy prepinac ventilatoru, jak je
znazornéno na http://it.pedf.cuni.cz/wedo2/konstrukce/Ventilator-naklon.html
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Informacni zdroje

1) Pozadavky na systém dostupné na:
<https://education.lego.com/en-us/support/wedo-2/system-requirements>.

2) Download LEGO® Education WeDo 2.0 software dostupné na:
<https://education.lego.com/en-us/downloads/wedo-2/software>.

3) Strucny popis prostfedi a zakladnich programovych blok( WeDo 2.0 v ¢estiné
je k dispozici na webu autorizovaného distributora EDUXE, s.r.0. Dostupné
na: <https://www.eduxe.cz/files/download/manual-wedo-cz.pdf>.

4) Navody pro stavéni - navody ke vzorovym konstrukcim jednotlivych aktivit.
Dostupné na: <http://it.pedf.cuni.cz/wedo2/>.
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