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Predstavujeme uvodni lekce z kurzu robotiky a kodovani Robo Wunderkind. Blok 10 lekei, které vase studenty seznami se zakla-
dy robotiky a informatiky prostrednictvim osobni zkusenosti a kooperativni hry s moduly Robo Wunderkind a aplikaci Robo Code.
Viyukovy program je vytvoren tak, aby vas plné podporoval pri pripravé a celém pribéhu vyuky s RW. Pripojte se k zakdm pri hre
s Robo: spolecné se ucte, kodujte a objevujte!

Plan lekci obsahuje:

» VSechny klicové informace a podrobnosti k usporadani lekci;

» Prehled pojmi a formulované vysledky uceni,

» 10 plana lekci — dobre sestavenych a snadno proveditelnych, s doplikovymi aktivitami, které vam umoZzni prizpisobit
Uroven sloZitosti lekci konkrétnim potfebam studentd;

« Podpurné materialy jako jsou prezentace, pracovni listy, kliCova slovni zasoba a obrazky modult k vytisknuti, které
vam usnadni vyuku.



Kapitola Strana
1. Klicové informace 3
2. Prehled pojmu z oblasti robotiky a informatiky 4
3. Vzdélavaci vystupy 6
4. Navrhovana struktura lekce Robo Wunderkind 8
5. Podrobné plany vyuky: Lekce 1-10 10
6. Podpurné materialy:
* Klicova slovni zasoba pro ucitele 40
» Kodovaci tlacitka a ikony k vytisténi 45



Téma: Piedméty STEAM Uroven: 7. stuperi ZS Velikost skupiny: 6-72 75k

VSechny lekce jsou zaloZeny na pribéhu a spojeny jednim tématem:. prvni kroky robota. \V tomto pribéhu je Robo maly robot, ktery navstivi tfidu. Studenti pomo-
hou Robovi naucit se nové dovednosti a objevovat svét kolem sebe. Pritom se nauci novym pojmdm z oblasti robotiky a informatiky, postavi si vlastni roboty a
objevi aplikaci Robo Code s jejim jedinecnym programovacim jazykem zalozenym na vizualni grafice, aby mohli vytvaret své prvni programy.

Slozitost: Kazd4 lekce obsahuje zékladni droveri i moznou modifikaci — doplrikovou aktivitu. To otevird moZnost pfizptsobeni Urovné sloZitosti lekci konkrét-
nim potrebam vasich studentd.

Doporucené predchozi znalosti: Studenti nepotiebuji Zédné predchozi znalosti, protoZe se naudi zékladni terminologii, principy robotiky a oviddani
robotd pomoci robotické stavebnice Robo Wunderkind a aplikace Robo Code.

Potfebné materialy:

e Stavebnice Robo Wunderkind;

* Tablet(y);

» Nekteré materidly k Upravé robot( a vytvoreni prostredi: Lego™, barevny papir, karton atd.,

* Podpdrné materidly: Tisknutelné obrazky moduld a “Robo denik” - pracovni listy pro studenty.



Koncepty robotiky a informatiky zahrnuté v lekcich trovné Code oo robo.  ind

Koncepty Lekce 1 Lekce2 Lekce3 Lekce4 LekceS5 Lekceé Lekce7 Lekce8 Lekce9 Lekcel0

1. Robotika, strojirenstvi + + + + + + + + + +

2. Elektrina:

* Elektricka energie +

* Mistni komunikace +

3. Bezdratova komunikace +

4. Dalkové ovladani +

5. Proces designového mysleni:

* Design ovladacich prvkui +

* (Mechanicky) navrh + + + + + + + +

* Navrh kédu + + + + + + + + +

6. UzZivatelsky vstup: (zvuky, svétlo,

motory, Servomotorfizeni) +

7. Vystupy: Funkce a moduly
* Viystupy: Zvuky + + + + +
* VWystupy: (RGB) Svétlo + + + +
* Vystupy: Stejnosmérné motory + + + + + +
* Vystupy: Servomotormotor + + +



Koncepty robotiky a informatiky zahrnuté v lekcich arovné Code oo robo.  ind

Koncepty Lekce 1 Lekce2 Lekce3 Lekce4 LekceS5 Lekceé Lekce7 Lekce8 Lekce9 Lekcel0
et

1. Programovani, kéd + + + + + + + + +

2. Strojové programovani zalozené

na stavu:

* Akce + + + + + + + + +

* Pripojeni + + + +

* Stav + + + +

3. Sekvenéni logika + + + + + + + + +

4. Smycka + + + + + +

5. Paralelni provadéni + +

6. UzZivatelsky vstup: Parametry + + + + + + +

7. Digitalni gramotnost + + + + + + + + + +

8. Proces technického navrhu + +



l. Robotika:

» Pochopit a dodrzovat pravidla pouzivani technologii ve tridé — digitalni gramotnost;

* Pochopit, co jsou to roboti a jejich funkce v kazdodennim Zivoté; co je to robotika;

« Pochopit, co je to elektricka energie a bezdratova komunikace (B/uetooth) a proc¢ ji roboti potrebuji;
* Pochopit, jak lidé ovladaji roboty: rozdil mezi dalkovym ovladanim a programovanim;,

* Pochopit, co je to mechanicky navrh a navrh kodu a umét je pouZit pri tvorbé robotického projektu;

Roboticka stavebnice Robo Wunderkind:

» Zndt moduly a konektory Robo a porozumét jejich funkcim — vystupy;

« VEdét, co je to hlavni blok, rozumeét jeho funkcim, umét vysvetlit, pro¢ je nezbytny pro kazdy projekt;

* Rozumét a zohlednit obecnou logiku stavby robotl pomoci robotické stavebnice Robo Wunderkind;

* Umi kombinovat moduly a zohlednit funkce potrebné k sestaveni robota pro konkrétni ucely — umi pouzit Mechanicky navrh;

Aplikace Robo Live:

» Zna a umi pouzivat aplikaci Robo Live: umi pripojit hlavni blok, vytvorit novy projekt, pridat ovladace a spravovat je;

Il. Informatika:

* Pochopit, co je to programovani a program,

» Rozumét terminologii programovani na bazi stavi stroje jako je akce, spojeni, stav, smycka a umét pouZivat vizualni programovaci jazyk aplikace Robo
Code k vytvoreni jednoduchého programu;

* Rozumét rozdilu mezi sekvenénim logickym programem a programem s paralelnim provadénim; umét vytvorit oboji;

* Rozumitomu, co jsou to parametry akce — uzivatelské vstupy a jejich funkce pro vykon robota;

* Rozumi a umi postupovat podle procesu technického navrhu pri vytvareni robotického projektu;

Aplikace Robo Code:

« Znd a umi pouzivat aplikaci Robo Code: umi pripojit hlavni blok, vytvorit novy projekt; pouzivat menu;
* Rozpozna a umi pouZivat vizualni programovaci jazyk v aplikaci Robo Code k vytvoreni jednoduchého programu za ucelem vyreSeni zadaného ukolu.



Kognitivni a behavioralni:

DokaZe vénovat pozornost informacim potrebnym k dokon&eni urcitych ukold (trvald, selektivni, stfidava a rozdélena pozornost);

Dokaze se soustredit po celou dobu urcenou k dokonceni tkold/projektd;

Dokaze si zapamatovat informace pro kratkodobé i dlouhodobé ukoly;

Dokaze pouzivat prostorové mysleni k sestavovani robotd, ktefi funguji urcitym zpisobem;

Dokaze pouzivat logické a algoritmické mysleni k oviadani a kodovani robota urcitym zpusobem;

Umi reSit problém s vyuzitim dovednosti kritického mysleni: stanoveni cile, planovani, akce-tvorba, reflexe, opravovani, hodnoceni, pfijmout kritiku;
Dokaze vyuzit predstavivost a kreativitu k vytvoreni viastniho projektu;

Umi pracovat ve dvojicich / malych skupinach a vyuZivat socialni dovednosti k vytvoreni spolecného projektu;

Umi prezentovat vytvoreny projekt pred tridou; umi prijmout a poskytnout konstruktivni zpétnou vazbu k projektu.



«  Zameérte se na konkrétni koncepty ve vztahu k modulim RW a aplikacim Robo Live nebo Robo Code;
»  Cile a vysledky uceni; Klicova slovni zasoba,

«  Podpurné materialy k vytisténi.

Aktivizujte studenty: vyuZijte pfedchozi znalosti a osobni zkusenosti;

Analyzujte: vypravéjte Robuv pribéh, abyste se emocné naladili se studenty, identifikovali prob/émovou situaci, diskutovali
o ni'a spolecné navrhli teoretické Feseni.

Pripravte se: pripomente s/ nékteré predchozi znalosti o robotické stavebnici RW a aplikacich, pripojte hlavni blok k tabletu
a vytvorte novy projekt;

Ucte se praxi — spolecné stavéjte a programujte: nechte Zaky resit rizné ukoly a ucit se prostrednictvim kooperativniho
uceni a diskuse;

Shriite nové informace pred samostatnou ¢innosti.

Vytvorte si vlastni projekt: studenti pracuji samostatné / ve dvojicich / v malych skupinach na vytvoreni vlastniho projektu.
Ucitel poskytuje studentdm individudlni pomoc. Mohou pouZit rizné materialy, aby vytvorili prostfedi a pfizpusobili roboty.
Studenti mohou také spolupracovat a vytvorit spolecny projekt se dvéma nebo vice roboty..

Prezentace (volitelnd): Studenti prezentuji své projekty pred tfidou a poskytuji si navzajem konstruktivni zpétnou vazbu.

Doplnkova aktivita: Doplrikovy ukol pro zvyseni naroc¢nosti lekce pro pokrocilejsi studenty.

Shrite ziskané informace. Ziskejte zpétnou vazbu o sloZitosti kol a ¢innosti.

Uklid: Naucte Zdky pecovat o zafizeni, kterd pouZivaji: vypnéte napajeni oranZového hlavniho bloku, rozeberte robota a uloZte
v8echny jeho ¢dsti a moduly Robo zpét do krabic; posbirejte vsechny tablety.



Projekty Koncepty Obtiznost Strana
1. Seznamte se s Robo! Robotika, strojirenstvi; mechanicky navrh ﬁ( 10
2. Naprogramuj svého prvniho robota! Programovani, kod; sekvencni logika, akce, spojeni, smycka ﬁ 13
3. Robo rozsviti tridu Sekvencni logika, akce, spojeni, smycka i} 16
4. Robo-auto jezdi kolem Akce jizdy a zatdceni (nastaveni: vzdalenost, uhel, rychlost) ﬁ 19
5. Robova prvni vyprava Paralelni provadéni, stav (+trvani akce), mechanicky navrh ﬁﬁ( 22
6. Robo cestuje do mésta hradek Mechanicky ndvrh a pouZiti stejnosmérnych motor Y 25
7. Robo se rozhlizi DC motor vs. servomotormotor, vzdalenost vs. uhel; mechanicky navrh ﬁ( 28
8. Robo potkava kamarady Paralelni provadéni, stav (+trvani akce), mechanicky navrh ﬁﬁ 31
9. Robo udéla prekvapeni Proces technického navrhu, mechanicky navrh a navrh kodu ﬁﬁﬁ 34
10. Co déld a umi tvdj Robo? Proces technického navrhu, mechanicky navrh a navrh kodu ﬁﬁ 37



Koncepty: Robotika, strojirenstvi, mechanicky navrh Obtiznost: W WY

Lekce ¢. 1 je uvodem do robotické stavebnice Robo Wunderkind. Je idealni pro zaky, kteri Robo neznaji, a pro ty, kteri jiz prosli
Zakladnimi projekty. ViyuZijte rizné pristupy: 1) Pokud je téma ve vasi tridé nové, provedte studenty lekci, aby si osvojili nové
poznatky; 2) Pokud vasi studenti jiz Robo znaji, nechte studenty, at s nim pracuji vice samostatné, aby upevnili své znalosti

prostrednictvim procvicovani a kooperativni hry.

d%p  Robiv pibéh:
Dnes mame v nasi tridé specialniho hosta! Je to Robo, chytry robot,
ktery prisel do nasi tridy, aby se stal nasim kamaradem a ucil se s
nami!

@ Cil lekce:

Staneme se inZenyry, sestavime a budeme ovladat svého prvniho
robota!



Moduly: Zaméreni:

* Robotika: roboti a jejich funkce v kazdodennim Zivote,
* RW roboticka stavebnice: moduly, konektory a jejich funkce.

x2
Hlavni blok DC Motory Servomotor
Cile:
* Sestavit robota pomoci riznych moduli a konektort’ s ohledem na jejich funkci.
RGB svétlo Tlacitko Senzor
vzdalenosti Vystupy z uéeni:
- ” * Umim vysvétlit, pro¢ kazdy robot potfebuje hlavni blok;
. * Znam nekteré moduly Robo a jejich funkce;
Kola Malé kolo Konektory

» Je mijasné, jak kombinovat moduly a sestavit robota;
* Umim pouzivat aplikaci Robo Live k ovladani rdznych moduld.

LEGO konektor Dratovy Pripojovaci blok

Kli¢ova slovni zasoba:
konektor

* Robotika, strojirenstvi, robot, hlavni blok, konektory, odpojovaci nastroj.

Ovladani:
Pomoci Robo Live mizZete oviladat jed-

Doplnkové materialy:
notlivé moduly a sledovat, jak funguji.

 Tisknutelné karty s moduly RW;
* Pracovnilist¢. 1;
» \olitelné: Lego™, barevny papir a/nebo dalsi materialy.




Zeptejte se: Vite, co je to robot? Proc je lidé vytvareji? Vidéli jste nékdy robota? Kdo ma zkusenosti s jejich pouzivanim? Jak je lidé ovladaji?
Kdo studuje roboty? Diskutujte o klicovych pojmech: strojirenstvi, robotika, robot.

Analyzujte: vypravéjte pribéh Robo, uréete problémovou situaci a navrhnéte teoretické reseni.

Otevrete a prozkoumejte obsah krabic s Robo Wunderkind: prozkoumejte moduly a obsah.

Prozkoumejte aplikaci Robo Live:

« Diskutujte o potrebé tabletu k ovladani Robo; rozdejte tablety a prodiskutujte pravidla pouzivani tabletd,

» Zapnéte hlavni blok a pripojte jej k aplikaci Robo Live; diskutujte o jejim prostredi;

* Pripojte moduly k Hlavnimu bloku a podivejte se, jak se zobrazuji v aplikaci; odpojte je; diskutujte o konektorech nastrojich pro odpojen;
* Pouzijte ovladaci prvky k oviadani moduld a diskutujte o jejich fungovani;

* Diskutujte o pojmu design a o tom, jak rizné sestavy Robo ovliviuji jeho funkce.

Shriite nové informace pred samostatnou ¢innosti.

Poznamka: Studenti nemusi do konce hodiny znat vSechny moduly. Spise jim umoznéte, aby si moduly prozkoumali hmatem, pripojovanim
a ovladanim, aby zjistili, jak funguji. Pozornost vénujte pouze hlavnimu bloku a jeho funkci.

Vytvorte si vlastni projekt: Sestavte si libovolnou variantu Robo a ovladejte ji pomoci aplikace Robo Live. Podélte se o pribeh, proc jste
vytvorili pravé tohoto robota a jak vam pomdZe v Zivoté. Pouzijte nékteré materidly k Upravé svého Robo.

Doplrikova aktivita: Prozkoumejte technické detaily a design Robo moduld. Diskutujte o vestaveném pocitaci a baterii uvniti hlavniho bloku,
0 pogo-pinech na konektorech a jejich funkci; o DC motorech a jejich rotujici ¢asti bez pogo-pind. Zkuste zapojit motory
jinak a ovérte, zda se objevi v aplikaci Robo Live nebo ne..

Shrite: funkce vybranych moduld a projekty, které studenti vytvorili s jejich pomoci. Ziskejte zpétnou vazbu: Byly tkoly snadné nebo sloZité?
Zajimavé nebo nudné? Ktera cast hodiny byla nejzajimavéjsi? Pro¢?

Spolecny uklid vybaveni: Naucte studenty pecovat o zarizeni, ktera pouzivaji: RW moduly a tablety.



Koncepty: Programovani, kdd; sekvencni logika; akce, spojeni, smycka Obtiznost: W {?i}

dp  Robiv pHb&h:
Nas novy kamarad Robo se na nas velmi tési a chce nas pozdra-vit.
Mohou vSak roboti néco takového udélat sami? Ano! Diky
aplikaci Robo Code muzeme vytvaret programy pro naseho robota,
aby je proved!.

@ Cil lekce:

Abychom Robovi pomohli vydavat zvuky, staneme se programatory
a vytvorime svuij prvni kod v aplikaci Robo Code.



Moduly:

Hlavni blok

Program:

Zvuky

Spojeni

Zaméfeni:

+ Informatika: programovani jako zp(sob ovladani robotd; vyznam kddovani v kaZzdodennim Zivoté;
+ Aplikace Robo Code: akce, spojeni, smycka.

Cile:

Viytvoreni jednoduchého sekvenéniho logického programu, ktery obsahuje zvuky a spojeni mezi nimi; Uprava pro-
gramu tak, aby tvoril smycku.

Vystupy z uéeni:
* Chapu, co je to program;
* Znam kodovaci tlaCitka a akce — zvuky v aplikaci Robo Code;

* Umim spojit dvé nebo vice akci se zvuky dohromady a vytvorit jednoduchy sekvencni logicky program,
» Umim upravit kod tak, aby tvoril smycku;

Kli¢ova slovni zasoba:

* Programovani, kod;
* Projektova obrazovka, programovaci obrazovka, akce, pocatecni bod, tlacitko prehravani, tlacitko spojeni,
spojeni, kos, smycka;

Doplikové materialy:
* Pracovnilist ¢. 2;

» Obrazky k vytisknuti: Hlavni blok, kodovani akce a tlacitka;
» \olitelné: Lego™, barevny papir a/nebo dalsi materialy.



Zeptejte se: Kdo je nas novy pritel? Co jsme vytvorili? Jak mohou lidé ovladat roboty? Jaky je rozdil mezi dalkovym ovladanim a
programovanim? Zkouseli jste uz nékdy programovat? Co je to programovani? Co je to program? Diskutujte o terminologii: Programovani, kod.

Analyzujte: vypravéjte pribéh Robo, uréete problémovou situaci a navrhnéte teoretické reseni.

Pripomeiite si funkci hlavniho bloku a jeho vyznam.

Prozkoumejte aplikaci Robo Code a naprogramujte zvukové akce: Naucte svého robota, aby na vas mluvil.

* Pripojte hlavni blok k aplikaci a diskutujte: 0 menu aplikace, o tlacitku New Project (novy projekt), o obrazovce Programming (programovani)
a nabidce s akcemi (pole akci);

» Najdéte zvuky v nabidce akei: diskutujte o barvé akci;

» Naprogramujte prvni zvuk a diskutujte o ném: Tlacitko Start, tlaitko prehrat;

 Naprogramujte druhy zvuk: diskutujte o tom, jak a pro¢ zménit vychozi bod (start programu);

* Propojeni dvou zvuk: naucte se o tlaéitku spojeni, reZimu Spojeni a spojeni mezi Akcemi (propojeni);

» Odstraneéni jednoho zvuku nebo Spojeni: naucte se o koSi a rezimu odstranovani;

» Naprogramujte smycku: Upravte kdd tak, aby tvoril smycku a diskutujte o pojmu smycka.

Shrite: Hlavni blok a jeho funkce, rozhrani aplikace Robo Code; role robotl v kaZzdodennim Zivoté.

Vytvorte si vlastni projekt: premyslejte o tom, jak vam Robo, ktery vydava zvuky, mdZe pomoci ve vasem Zivoté; sestavte si libovolnou
variantu Robo a naprogramujte ji. PouZijte nékteré materialy k dpravé svého robota.

Dopliikova aktivita: Poznejte programovaci jazyky. Zeptejte se: Co je to programovaci jazyk? Znate néktery z programovacich jazyk(?
Jak vypada programovaci jazyk aplikace Robo Code? Diskutujte o terminologii: akce, spojeni, prechod, smycka.

Shrite: Co je to programovani, kdd; Hlavni blok a jeho funkce; Zvuky akce a spojeni, Sekvencéni kdd, Smycka, projekty, které studenti vytvorili.
Ziskejte zpétnou vazbu o sloZitosti tkold a ¢innosti.

Spolecny uklid vybaveni: Naucte studenty pecovat o zarizeni, ktera pouzivaji: RW moduly a tablety.



Koncepty: Sekvencnilogika, akce, spojeni, smycka, nastaveni akci

Obtiznost: W Y3y

Robuyv pfibéh:

Robo ma radost, Ze ma nové kamarady a chce proto usporadat
malou oslavu s barevnymi svétylky! M{Zeme naseho Robo napro-
gramovat tak, aby barevné svitil?

Cil lekce:

Postavime sviticiho Roba a naprogramujeme ho tak, aby svitil
rdznymi barvami.



Moduly: Zaméreni:

* Robotika: VVystup — RGB svétlo a jeho funkce;
+ Informatika: Vstupy uzivatele — parametry akci.

Hlavni blok RGB svétlo

Cile:
Proaram: * VWytvoreni jednoduchého sekvencniho logického programu, ktery obsahuje dva typy vizualizaci s riznym
9 ) nastavenim a propojeni mezi nimi.

Vystupy z uéeni:

* Umim kombinovat spravné moduly a sestavit Robo, ktery sviti;

Svétla Sviceni Blikani * Pouzivam aplikaci Robo Code k vytvoreni nového projektu;
* Zvladnu vytvorit jednoduchy sekvencni logicky program, ktery obsahuje vizualni prvky: sviceni a blikani;
* Umim ménit nastaveni akci sviceni a blikani.

Kli¢ova slovni zasoba:

» Programovaci obrazovka, pole akci, akce, spojeni; svétla: akce sviceni, akce blikani.

Doplikové materialy:

e Pracovnilist ¢. 3;
* Obrazky k vytisknuti: Hlavni blok, RGB svétlo, svétla;
» \olitelné: Lego™, barevny papir a/nebo dalsi materialy.



Zeptejte se: Co jsme vytvorili minule? Jaky program? Co jsme naprogramovali minule a pro¢? Ktery modul jsme pouZili a pro¢?

Analyzujte: Vypravéjte Robuv pribéeh, identifikujte problémovou situaci a navrhnéte teoretické reseni.

Pripojte hlavni blok k tabletu a otevrete aplikaci Robo Code. Zopakujte funkce programovaci obrazovky a pole akci.

Sestavte a naprogramujte: Naucte sveho robota svitit!

Najdéte a pripojte svétlo RGB k hlavnimu bloku;

Najdéte vizualni prvky v poli akei: diskutujte o barvé akci ve vztahu k modulu RGB Light;

Naprogramujte akci sviceni; vyzkousejte rdzna nastaveni: barvu, ¢as, jas;

Naprogramujte akci blikani; vyzkousejte rizna nastaveni: barvu, pocet opakovani, rychlost;

*Porovnejte: akci blikani a akci stalé sviceni,

Hrajte si: Naprogramujte vizualni efekty s riznym nastavenim a propojte je. Diskutujte o nastaveni akcl

a o tom, jak ovliviiuji Robuv vykon. Zhasnéte svétlo ve tfidé a usporadejte spoleéné malou barevnou svételnou party’

Shrite: Akce Stalé sviceni a Blikani a jejich nastaveni; jak mize Robo s RGB svétlem pomahat v kazdodennim Zivoté.

Vytvorte si vlastni projekt: premysiejte o tom, jak vam Robo s RGB svétlem muizZe pomoci ve vasem Zivoté; sestavte si libovolnou variantu
Robo a naprogramujte pro néj sviceni v konkrétnich situacich. PouZijte nekteré materialy k ozdobeni svého Robo.

Doplrikova aktivita: Promluvte si o Zivotnosti akce (trvani) a symbolu nekoneéna. Zeptejte se: Co je to Zivotnost? Jaky je rozdil mezi konecnym
a nekonecnym trvanim akce? Jak to ovlivriuje kod a vykonnost robota?

Shrite: Vizualizace — akce stdlé sviceni a blikani a jejich nastaveni; sekvencni kdd, smycka; a projekty, které studenti vytvorili s jejich pouZitim.
Ziskejte zpétnou vazbu o slozitosti tkold a ¢innosti.

Spolecny uklid vybaveni: Naucte studenty pecovat o zarizeni, ktera pouZivaji: RW moduly a tablety.



Koncepty: Mechanicky navrh; sekvenéni logika; akce, spojeni, smycka

Obtiznost: W Y3y

Robuyv pfibéh:

Robo je velmi zvédavy tvor, ktery rad objevuje svét kolem sebe!
Robo chce cestovat, ale nejdriv se musi naucit pohybovat a ridit.
Jak vime, roboti dokaZou spoustu véci, ale jen tehdy, kdyZ je napro-
gramujeme!

Cil lekce:

Abychom Robovi pomohli jezdit, sestavime a naprogramujeme
Robo-auto.



Moduly: Zaméreni:

* Robotika: DC motory a jejich funkce;
+ Informatika: Vstupy uzivatele — parametry akci.

x2
Hlavni blok DC Motory
Cile:
Viytvoreni jednoduchého sekvencniho logického programu, ktery obsahuje néktery z pohybu: Jizda vpred a otaceni a
x2 x2 spojeni mezi nimi; Uprava programu tak, aby tvoril smycku.
Kola Malé kolo Konektory
Vystupy z uéeni:
 Zvladnu zapojit potiebné moduly a sestavit robotické auto, které umi jezdit;
Program: » Umim vytvorit jednoduchy sekvencni logicky program, ktery obsahuje néktery z pohybU: Jizda vpred a otaceni;
* Umim zménit nastaveni akci jizda vpred a otaceni;
5 * Umim upravit kod tak, aby tvoril smycku.
|
Pohyb Jizda vpred Zataceni

Kli¢ova slovni zasoba:

* Pole akci, akce, spojeni; pohyb: akci jizda vpred a zataceni; smycka, design.

Doplikové materialy:
* Pracovnilist C. 4;

» Obrdzky k vytisknuti: Hlavni blok, DC motory, pohyb: akce jizda vpred a zataceni;
» Volitelné: Lego™, barevny papir a/nebo dalsi materialy.



Zeptejte se: Které moduly jsme jiz pouzivali? Co uz umi nd$ Robo? Jak ho mizeme vyuzit v kazdodennim Zivoté? Pripomerite si terminologii:
robotika, programovani, kod, bezdratova komunikace, design.

Analyzujte: Vypravéjte Robuv pribeh, identifikujte problémovou situaci a navrhnéte teoretické feseni.

Pripojte hlavni blok k tabletu a otevrete aplikaci Robo Code. Zopakujte funkce programovaci obrazovky a pole akci.
Sestavte a naprogramujte: Naucte svého robota pohybovat se a jezdit jako auto!

« Najdéte a pripojte DC motory k hlavnimu bloku. Proberte jejich mechanické detaily: rotujici ¢ast bez pogo-pin( porovnejte s konektorem
motoru. Nechte studenty pripojit DC motory jinak a zjistéte, zda se v aplikaci objevi nebo ne. Zeptejte se: Jaky je spravny zpisob pfipojeni
DC motort a proc? Vysvétlete: Aby DC motory spravné fungovaly, mély by byt pripojeny pomoci konektory. Otacejici se ¢ast by méla byt
pfipojena ke koldm.

« Najdéte Pohyb v poli akci: Diskutujte o barvé akci ve vztahu k DC motordm;

« Naprogramujte akci jizda vpred; vyzkousejte rizna nastaveni: vzdalenost a rychlost; tlacitko zpétného chodu (couvani),

» Naprogramujte akci otaéeni; vyzkousejte rizna nastaveni: uhel a rychlost;

* Hrajte si: naprogramujte akce jizda vpred a otaceni s riznym nastavenim a spojenim mezi nimi. Diskutujte: jak ovliviiuje nastaveni akci
vykon robota.

Shrite: Jak pripojit stejnosmérné motory a prod; typy pohybu; jejich nastaveni; které jiné roboty v realném Zivoté maji motory a jaké jsou jejich funkce.

Doplrikova aktivita: Seznamte se s technickym navrhem. Pozadejte Zaky, aby sestavili nekolik variant robotického auta s rizné pfipojenymi DC
motory a vyzkouseli pro né stejny kod. Diskutujte: Jak ovlivriuje konstrukce — technicky navrh Robo auta jeho vykon? Co znamena, Ze je navrh
Robo konstrukce efektivnéjsi?

Vytvorte si vlastni projekt: premyslejte o tom, jak vam Robo s DC motory mize pomoci v Zivoté; sestavte si libovolnou variantu Robo
a naprogramujte Pohyb pro tuto konkrétni situaci. Pouzijte nekteré dalsi materialy k vylepseni/ozdobeni svého Robo.

Shrite: Technické podrobnosti o DC motorech, jizda vpred a otacéeni a jejich nastaveni; sekvencni kod, smycka;, projekty, které studenti
vytvorili s jejich pouZzitim. Ziskejte zpétnou vazbu o slozitosti uloh a ¢innosti.

Spolecny uklid vybaveni: Naucte studenty pecovat o zarizeni, ktera pouZivaji: RW moduly a tablety.



Koncepty: Paraleini provddeni, stav (+trvani akce), mechanicky navrh a navrh kodu programu Obtiznost: W WY

:é: Roblv pfibéh:
Nyni je ¢as na Robovu prvni cestu! Kam bude vas Robo cestovat
a pro¢? Koho potka? Které dovednosti (akce) bude potfebovat pro
toto dobrodruZzstvi?

@ Cil lekce:

Abychom Robovi pomohli vydat se na prvni cestu, postavime
a naprogramujeme si Robo-cestovatele a zkombinujeme vsechny
Akce, které jsme se predtim naucili.



Moduly: Zaméreni:

* Robotika: Vystup — Zvuky, RGB svétlo a DC motory;
+ Informatika: Vstupy uZivatele — parametry akci; paralelni provadéni.

x2
Hlavni blok DC Motory ~ RGB svétlo
Cile:
* Vytvorit program s paralelnim provedenim, ktery zahrnuje zvuky, svétla a nékteré pohyby: Jizda vpred a otaceni
x2 x2 a propojeni mezi nimi.
Kola Malé kolo Konektory
Vystupy z uéeni:
Program: * Umim vybrat potfebné moduly a vytvorit robotické vozidlo, které umi jezdit;
* Umim vytvorit program s paralelnim provadénim, ktery obsahuje zvuky, svétla a nékteré pohyby: Jizda vpred a
otaceni a spojeni mezi nimi;
* Umim ménit nastaveni akci stalé sviceni, blikani, jizda vpred a otaceni s ohledem na jejich misto ve stavu akci.
Zvuky
Klicova slovni zasoba:
* Pole akci; zvuky, svétla, pohyb;
Svatla Svicent Blikéni * RW vizudlni programovani: Stav (vice akci ve skupiné), Zivotnost akce (trvani akce).
> - . .
g Dopliikové materialy:
Pohyb Jizda vpred Zataceni

e Pracovnilist ¢. 5;
» Obrazky k vytisknuti: Hlavni blok, RGB svétlo, DC motory; zvuky, svétla, pohyb,
» Volitelné: Lego™, barevny papir a/nebo dalsi materialy.



Zeptejte se: Které moduly jsme jiZ pouZivali? Co vsechno uZ Robo umi? Jak ho miZeme vyuzit v kaZzdodennim Zivoté?

Analyzujte: Vypravéjte Robuv pribeh, identifikujte problémovou situaci a navrhnéte teoretické feseni.

Pripojte hlavni blok k tabletu a zopakujte: Hlavni blok, svétlo RGB, DC motory a vizualni programovaci jazyk.

Sestavte a naprogramujte: pripravte Robo na jeho prvni vypravu!

+ Postavte robota-cestovatele pomoci hlavniho bloku, svétla RGB a DC motord;

* Naprogramujte sekvenéni kéd: Robo jede, otoci se dokola a pak vyda zvuk;

* Naprogramujte paralelni provedeni: poZddejte studenty, aby naprogramovali urcity kod - Robo vyda zvuk pokazdé, kdyz jede dopredu.

* Nechte studenty prijit s napadem, jak to provést: Spojte akce jizda vpred a zvuk do jedné velké bubliny - Stavu. Diskutujte o terminologii:
Paralelni provadeéni, stav;

+ Pridejte do stavu vizualni prvky; zkuste pridat dalsi zvuky nebo pohyb a diskutujte o tom, které typy akci Ize / nelze pouZit v jednom stavu a proc;

+ Naprogramujte dva stavy a spojeni mezi nimi: diskutujte o tom, jak probiha prechod z jednoho stavu do druhého;

* Hrajte si: naprogramujte rizné stavy se zvuky, vizualnimi efekty, pohybem a spojenim mezi nimi.

Shrnte: Analyzujte rozdil mezi sekvencnim a paralelnim provadénim kodu; jak mohou tyto druhy provadéni akci pomoci Robovi na jeho cesté.

Doplrikova aktivita: Zjistéte vice o ndvrhu (designu) kédu. Pripomerite si, co je to design a pro¢ lidé navrhuji rizné véci. Ptejte se: co to znamena
navrhovat kod? Vysvétlete: Navrhnout kod znamena naprogramovat ho efektivné, aby se sklddal ze vsech akci, stavy, spojeni, které potrebujeme
k dosaZeni cile (cilt) projektu - ne méné, ne vice; kod je jasny a snadno &itelny pro ostatni.

Vytvorte si vlastni projekt: rozhodnéte, kam se vas Robo-cestovatel vyda, vytvorte prostredi a naprogramujte robota pro tuto konkrétni situaci
pomoci vsech znamych akci k vytvoreni kodu s paralelnim provadénim.

Shrite: Paralelni provadeéni, stav, které akce mohou tvorit stav. Ziskejte zpétnou vazbu o sloZitosti ukold a ¢innosti.

Spolecny uklid vybaveni: Naucte studenty pecovat o zarizeni, ktera pouzivaji: RW moduly a tablety.



Koncepty: Paraleini provadéni; RW vizualni programovani: Mechanicky a kddovy navrh Obtiznost: WX %

:Fil:- Roblv pfibéh:
Robo je pozvan na navstévu do mesta hracek! Aby se tam dostal,
musi Robo cestovat dlouhou cestu, vyhybat se pfekazkam a projet
zaludné zatacky. Jsme pripraveni na seriozni programovani, které
Robovi pomuze?

Cil lekce:

Abychom Robovi pomohli dostat se do mésta hracek, naprogramu-
Jjeme Robo-vozidlo, aby se vyhnul prekazkam a zviadl vyzvy, které
ho Cekaji.



Moduly:

x2
Hlavni blok DC Motory ~ RGB svétlo

x2 x2
Kola Malé kolo Konektory
Program:
Zvuky
Svétla Svicenfi Blikani
| >
Pohyb Jizda Zataceni
vpred

Zaméfeni:

* Robotika: VVystup — zvuky, RGB svétlo a DC motory;
 Informatika: Vstupy uZivatele; paralelni provadéni.

Cile:

* Vytvorit program s paralelnim provedenim, ktery zahrnuje zvuky, svétla a nékteré pohyby: Jizda vpred a otaceni
a propojeni mezi nimi pro zvladnuti vyzvy této lekce.

Vystupy z uéeni:

* Umim vybrat potfebné moduly a vytvorit robotické vozidlo, které umi jezdit;

* Umim analyzovat ukol a vytvorit konkrétni program k jeho vyreseni;

» Umim vytvorit program s paralelnim provadénim, ktery obsahuje zvuky, svétla a nekteré pohyby: Jizda vpred
a otaceni a spojeni mezi nimi

* Umim meénit nastaveni akci stalé sviceni, blikani, jizda vpred a otaceni s ohledem na jejich misto ve stavu akci.

Kliéova slovni zasoba:

* Pole akci; zvuky, svétla, pohyb;
* RW vizudlni programovani: stav (vice akci ve skupiné), Zivotnost akce (trvani akce).

Doplikové materialy:
* Pracovnilist¢. 6
» Volitelné: Lego™, barevny papir a/nebo dalsi materialy.



Zeptejte se: Které moduly jsme jiz pouZivali? Jaké typy kédu jsme jiz programovali? Cim se od sebe lisi a jak ovliviuji vykonnost robota?

Analyzujte: Vypravéjte Robuv pribéh, identifikujte problémovou situaci a navrhnéte teoretické rfesen.

Vytvorte prostredi: PouZijte rizné materidly k vybudovani cesty do mésta hraéek s riznymi pfekazkami - stromy, kameny, zatacky. Pripojte

hlavni blok k tabletu v aplikaci Robo Code.

Sestavte a naprogramujte: pomozte Robovi dostat se do mésta hracek!

* Naprogramujte sekvenéni kéd: Pohyb — jizda vpred a otaceni, abyste se vyhnuli urCitym prekazkam a dostali se do mésta hracek.

Poznamka: Nejlepsi je zacit s jednoduchymi konkrétnimi ukoly a zvysovat jejich slozZitost, jak se Zaci zdokonaluji. V tomto pfipadé studenti

vytvori jednoduchy kod a postupné jej budou vylepSovat. Pro nékteré studenty by mohlo byt jednodussi zacit s kodem, ktery napodobuje

skutec¢né Robo pohyby nebo si dokonce vSechny pohyby pred kédovanim sami vyzkouseli (poradi akci, sméry a trasa);

+ Upravte sekvencni kéd: pridejte vizudini prvky a zvuky. Napr: Robo se pokazdé pred akci otoceni rozsviti. Robo vyda zvuk pred kazdou akefl
Jizda vpred,

* Naprogramujte paralelni provedeni: pridejte svétla a zvuky k pohybu a vytvorte stavy. Napriklad: Udélejte pohyb, abyste se mohli pohybovat po
silnici: Robo se pokazdé rozsviti, kdyz provadi akci otaceni; Robo vyda zvuk pokazdé, kdyz provadi akci jizda vpred.

Shriate: Analyzujte rozdil mezi sekvencnim a paralelnim provadénim kodu; jak mohou tyto druhy provadeni akci pomoci Robovi na jeho cesté.

Doplnkova aktivita: Prozkoumejte akce motoru 1 a motoru 2. Naprogramujte sekvenéni kéd s akcemi motor 1T a motor 2 a diskutujte o tom, jak

se lisi od akci jizda vpred a otacéeni. Viyzkousejte rizna nastaveni a zjistéte, jak ovliviuji pohyby Robo. Upravte kdd na paralelni provadéni

s akcemi motor 1 a motor 2 provadénymi soucasné. Diskutujte: pro¢ je mozné pridat dvé akce pohyb v jednom stavu. Dojedte az do mésta

hracek pouze pomoci akci motoru 1T a motoru 2.

Skupinova aktivita: vytvorte cestu do mésta hracek s riznymi ukoly a naprogramujte svého robota tak, aby je vyresil a dostal se do mésta
hracek. Predstavte projekt pred tridou.

Ziskejte zpétnou vazbu o s/oZitosti Ukold a ¢innosti; o projektech studentd.

Spolecny uklid vybaveni: Naucte studenty pecovat o zarizeni, ktera pouzivaji: RW moduly a tablety.



Koncepty: DC motor vs. servomotor; vzdalenost vs. Uhel; mechanicky ndvrh Obtiznost: W W Tv

:é: Roblv pfibéh:
Naposledy jsme Robovi pomohli cestovat do mésta hracek. Nyni je
¢as seznamit s dalsimi tvory — hrackami! Robo se chce naudit, jak
se rozhlizet, aby mohl komunikovat s kamarady.

Q Cil lekce:

Abychom Robovi pomohli rozhlédnout se, postavime Robo
s hlavou a naprogramujeme jeji otaceni pomoci rdznych motord.



Moduly:

Hlavni blok DC Motory  Servomotor

Senzor Konektory
vzdalenosti
Program:
Pohyb Motor Servomotor

Zaméfeni:

* Robotika: VVystupy: Servomotor a DC motory;
+ Informatika: Vstupy uzivatele — parametry akci.

Cile:

* VWytvoreni jednoduchého sekvencniho logického programu, ktery obsahuje néktery z pohybu: akce servomotoru
nebo motoru 1 akce a spojeni mezi nimi; pochopit rozdil mezi servomotory a stejnosmérnymi (DC) motory.

Vystupy z uéeni:

* Rozumim rozdilu mezi servomotorem a stejnosmérnym motorem a jejich funkcim;

» Umim kombinovat moduly pro sestaveni robota pomoci servomotoru nebo DC motoru, pokud jde o jejich funkci;
« Umim vytvorit jednoduchy sekvencni logicky program, ktery obsahuje néktery z pohybu: bud  akce servomotoru
nebo motoru 1,

* Umim zmeénit nastaveni akci servomotor a motor 1.

Kliéova slovni zasoba:

» Pohyb: Vzdalenost, uhel, nulova poloha;
* Mechanicky a kodovy navrh.

Doplikové materialy:

e Pracovnilist¢. 7;

» Obrazky k vytisknuti: Hlavni blok, DC motory a servomotory;
* \olitelné: Lego™, barevny papir a/nebo dalsi materialy.



Zeptejte se: Jaké byly posledni projekty? Které moduly jsme pouZzili? Jakou funkci mély stejnosmérné motory? V jakych zafizenich se motory
pouZivaji v realném Zivoté? Jsou vSechny stejné?

Analyzujte: Vypravéjte Robuv pribéh, identifikujte problémovou situaci a navrhnéte teoretické reseni.

Pripravte se: pripojte hlavni blok k tabletu a vytvorte novy projekt.

Sestavte a naprogramujte: naucte Roba rozhlizet se!

Najdéte DC motory a servomotory a porovnejte jejich barvu a mechanickou konstrukci: jsou stejné nebo se lisi?

Pripojte a naprogramujte jeden DC motor — akci motor 1 a prodiskutujte, jak probiha pohyb Robo: nékolikrat otoci hlavou;

Pripojte a naprogramujte servomotor — akci servo a diskutujte o tom, jak se pohyb Robo lisi od predchoziho robota: otaci hlavou do
presného uhlu;

Prehrajte stejnou akci servo (se stejnym nastavenim) jesté jednou a zeptejte se: Robo nyni otaci hlavou, pro¢ ne?

Zmérite stupen v nastaveni akce servo a diskutujte o terminologii: stupen, dhel, nulova poloha; Co znamena nastavit nulovou polohu?
VyzkousSejte ndhodnou funkci akce Servo a diskutujte o ni: Co znamena ‘nahodny”? Kdo generuje nastaveni, pokud je nahodné? Jak
muzZeme kontrolovat rozsah mozZnych nahodnych nastaveni?

Hrajte si: Naprogramujte riizné servoakce a spojeni mezi nimi, aby Robo otacel nebo vrtél hlavou. Zmeérite servomotor na DC motor
a porovnejte rozdil mezi pohybem Robo.

Shrite: rozdil mezi stejnosmérnymi motory a servomotory, jejich nastaveni a vykon robota.

Vytvorte si vlastni projekt: premyslejte o tom, jak vam Robo se servomotorem mdze pomoci v Zivoté; postavte si libovolnou variantu Robo
a naprogramujte Servo akce pro tuto konkrétni situaci. PouZijte dalsi moduly a nékteré materialy, abyste si Robo pfizpUsobili/ozdobili.

Doplrikova aktivita: Prozkoumejte technicky a kédovy design motord. Pridejte do projektu dalsi DC i servomotory a naprogramujte je zpisobem
odpovidajicim jejich funkci. Diskutujte: Ktery typ motord je vhodnéjsi pro které dlohy? Shoduji se ¢innosti motort a servomotort nebo se lisi? Je
mozné vytvorit stav s obéma pohybovymi akcemi a proc¢?

Shrite: Technické udaje o stejnosmérnych motorech a servomotorech a jejich nastaveni, jako je stuperi, nahodna funkce, nulova poloha.
Ziskejte zpétnou vazbu o sloZitosti Ukold a ¢innosti.

Spolecny uklid vybaveni: Naucte studenty pecovat o zarizeni, ktera pouZivaji: RW moduly a tablety.



Koncepty: Paraleini provadeni, stav (+trvani akce), mechanicky navrh Obtiznost: WX X

:é: Roblv pfibéh:
Dnesni den je pro naseho Robo vyznamny: pom(zeme Robo
setkat se a komunikovat s ostatnimi hrackami! Které moduly
a akce k tomu bude Robo potrebovat?

Q Cil lekce:

Abychom Robovi pomohli komunikovat s ostatnimi hrackami,
postavime si Robo s pouZitim vsech naucenych moduld a napro-
gramujeme riizné akce.



Moduly: Zaméreni:

* Robotika: Vystupy — zvuky, RGB svétlo, servomotor a DC motory;
+ Informatika: Vstupy uzivatele — parametry akci.

Hlavni blok RGB svétlo Senzor
vzdalenosti Cile:
* Vytvoreni jednoduchého programu se sekvencni logikou a paralelnim provadénim, ktery obsahuje zvuky, svétlo,
2 o o
X pohyb a spojeni mezi nimi.
Servomotor DC Motory
Vystupy z uéeni:
x2 x4 * Umim kombinovat spravné moduly a sestavit Robo, ktery dokaze plnit zadané ukoly;
Kola Malé kolo Konektory

* Umim vytvorit program se sekvencni logikou i paralelnim provadénim, ktery obsahuje zvuky, svétla, pohyb
a spojeni mezi nimi;
* Zvladnu ménit nastaveni pro rizné akce: Stalé sviceni, blikani, pohon, otac¢eni a servo s ohledem na jejich

Pripojovaci blok umisteni ve stavu.

Program: Kli¢ova slovni zasoba:
* Akce, stav, spojeni, prechod, Zivotnost akce;
» Navrh kodu.

Zvuky
Dopliikové materialy:
* Pracovnilist C. 8;
Svétla Sviceni Blikan/ » \olitelné: Lego™, barevny papir a/nebo dalsi materialy.

Pohyb Servomotor



Zeptejte se: Které moduly jsme jiz pouZivali? Co jsme naprogramovali? Ceho je nd§ Robo schopen?

Analyzujte: Vypravéjte Robuv pribeh, identifikujte problémovou situaci a navrhnéte teoretické feseni.

Vytvorte prostredi: Pouzijte rizné materidly k vybudovani mésta hracek a jeho obyvatel. Pripojte hlavni blok k tabletu v aplikaci Robo Code.

Sestavte a naprogramujte: naucte Roba rozhlizet se!
* Naprogramujte sekvenéni kod: Zvuky — Robo mluvi k hrackam; vizualni efekty — Robo rizné sviti, aby pozdravil nové kamarady; a pohyb —

Robo prechazi od jedné hracky k druhé, aby se se vSemi seznamil; Robo otaci hlavu, aby se podival na nové kamarady.
+ Upravte sekvencni kod: zmérite nastaveni nékterych akci; vyzkousejte nahodné funkce pro akce Svétlo — Stalé sviceni a Blikani, Servo akce.

* Naprogramujte paralelni provadéni: kombinujte Akce a vytvarejte Stavy — Robo provadi nékteré Akce soucasné.
* Hrajte si: Programovani robotu k provadéni riznych ukol( a k interakci s hrackami nebo mezi sebou navzajem.

Shrite: rozdil mezi stejnosmérnymi motory a servomotory, jejich nastaveni a vykon robota.

Doplrikova aktivita: Prozkoumejte nahodnou funkci. Pripomerite si pojem a vzpomente si, jak se programuje nahodna funkce. Najdéte vsechny
akce, které maji v nastaveni nahodnou funkci — akce Stalé sviceni, Blikani, Zataceni a Servomotor a vyzkousejte je v rdznych kombinacich: jako

sekvencni kod a jako Paralelni provadeni. Diskutujte o tom, jak nahodna funkce ovlivriuje vykon Robo.

Skupinova aktivita: vytvorte mésto hracek s riznymi obyvateli a jejich pribéhy — nékolik vyzev pro Robo; postavte a naprogramujte Robo
k reseni vyzev. Predstavte projekt tridé.

Ziskejte zpétnou vazbu o s/oZitosti ukolt a ¢innosti; o projektech studentd.

Spolecny uklid vybaveni: Naucte studenty pecovat o zarizeni, ktera pouZivaji: RW moduly a tablety.



Koncepty: Proces technického navrhu, mechanicky a kodovy ndvrh Obtiznost: * **

:é: Roblv pfibéh:
Robo je stastny, Ze potkal néjaké zabavné hracky a chce pro tyto
nove pratele vytvorit prekvapeni.

Q Cil lekce:

Abychom Robovi pomohli navrhnout prekvapeni pro jeho nové
pratele, nau¢ime se o procesu technického navrhu a pak ho pouzi-
Jjeme k sestaveni a naprogramovani Robo-projektu.



Moduly: Zaméreni:

* Robotika: + Robotika: Vystupy — Zvuky, RGB svétlo, Servomotor a DC motory;

) + Informatika: Vstupy uzivatele na zakladé daného ukolu.
X

Hlavni blok DC Motory Servomotor
Cile:

* Vytvoreni jednoduchého programu se sekvencni logikou i paralelnim provadenim, ktery obsahuje zvuky, sviceni,

RGB svétl S o o 0
svete vz d;n;oorsn pohyb a spojeni mezi nimi podle zadaného ukolu.
x2 Vystupy z uceni:
Kola Malékolo Konektor « Vim, co je to proces technického navrhu;
« Znam a umim postupovat podle krokt procesu technického navrhu pri freseni zadaného ukolu;
* Umim kombinovat moduly a sestavit robota, ktery dokaZze pinit zadany ukol,
LEGO konektor  Pripojovac * Umim vytvorit jednoduchy program se sekvencnim logickym programem i s paralelnim provadénim, ktery
blok obsahuje zvuky, sviceni, pohyb a spojeni mezi nimi v souladu se zadanym ukolem;
* Zvladnu ménit nastaveni riznych akci s ohledem na jejich misto ve Stavu a podle zadaného ukolu.
Program:

Klic¢ova slovni zasoba:
* Proces technického navrhu a jeho kroky, mechanicky a kodovy navrh;

Zvuky
Dopliikové materialy:
 Tisknutelné karty s kroky procesu technického navrhu;

' * Pracovni list ¢. 9: nékolik vyzev pro studenty;

Svétla Sviceni Blikani ) , , , ., L.
» Volitelné: Lego™, barevny papir a/nebo dalsi materialy.

_,‘ SN

Pohyb Jizda Zataceni  Servomotor

vpred



Zeptejte se: Kolik projektl jsme s Robem realizovali? PokaZdé, kdyZ jsme Robovi pomohli s jinym problémem, jaky byl divod pro projekt? Jak
jsme to udélali? Vytvorili jste nékdy viastni projekt ve skole nebo v bézném Zivote? Jak jste ho délali? Je tento postup podobny tomu, co jsme
délali pro Robo? Myslite si, Ze existuje néjaky uceleny plan pro vytvoreni projektu?

Analyzujte: Vypravéjte Robuv pribéeh, identifikujte problémovou situaci a navrhnéte teoretické rfesen.

Seznamte se s procesem technického navrhu. PoZadejte studenty, aby popsali, jak by vytvorili projekt pro zadany ukol; definujte

Jjednotlivé kroky. Spole¢né se studenty vyvéste na tabuli karticku s timto krokem. Diskutujte o terminologii: Technicky a kodovy navrh,

strojirenské navrhovani.

+ Krok 1. Uréete diivod: Jaky je problém nebo myslenka? Definujte Ucel konkrétniho robotického projektu. Preformulujte ho, freknéte nahlas nebo si
ho zapiste, abyste uméli divod vysvétlit.

+ Krok 2. Brainstorming: Jaka jsou feseni? \/ymyslete co nejvétsi pocet feseni, ale nehodnotte je. V tomto kroku nemusi byt reSeni nutné spravna.

* Krok 3. Vyhodnotte a vyberte jedno: Co by se stalo, kdyby...? Zamyslete se nad vyhodami a nevyhodami jednotlivych reseni, diskutujte o nich a rozdélte je
do nékolika stupnd. Viyberte nejlepsi feseni.

+ Krok 4. Nacrtnéte a naplanujte: Co budu potfebovat? Udélejte si nacrtek a rozhodnéte se, které moduly nebo jiné materialy budete potrebovat.

+ Krok 5. Pracujte na reseni: Sestavte a naprogramujte, otestujte, zopakujte! Pracujte na svém napadu a vyzkousejte ho. Pokud prvni
feseni nefunguje, diskutujte o divodech a prejdéte k jinému. Je ddlezité zkouset to tak dlouho, dokud problém nevyresite. Neztracejte
motivaci, ne vdechny problémy Ize snadno vyresit.

+ Krok 6. Dokoncete Feseni: Je vSe pripraveno? Jakmile najdete nejlepsi feseni pro svij projekt, dokondcete jej: vytvorte prostredi nebo jej
pfizpUsobte a zkontrolujte, zda je vSe pfipraveno k prezentaci.

+ Krok 7. Prezentujte feSeni. UkaZte svUj projekt tridé a poZadejte ji o zpétnou vazbu.

+ Krok 8. Zamyslete se: Jak se Vam dafrilo? Jakmile je problém vyresen, zamyslete se nad postupem a polozte si otazku: Co se podarilo? Co se
nepovedlo? Co Ize pristé udélat jinak?

Practice the Strojirenstvi Design Process: Diskutujte o Robové pribéhu a projdéte spolecné se studenty vsechny kroKy pro tuto situaci.

Individualni nebo skupinova aktivita: \/ytvorte roboticky projekt podle zadaného ukolu s vyuZitim procesu technického navrhu
a prezentujte sveé reseni pred tridou.
Prezentace: Studenti pfedvedou svuj projekt ostatnim studentim, daji si vzajemnou zpétnou vazbu.



Koncepty: Proces technického navrhu, mechanicky a kodovy ndvrh Obtiznost: * **

:é: Roblv pfibéh:
Nyni je fada na vas, abyste se rozhodli, v které zarizeni nebo
postavu byste chtéli, aby se vas Robo promeénil! Kazdy student
musi vymyslet divod, pro¢ potfebujeme praveé tento Robo-projekt
nebo postavu a umét vysvétlit, jak a s ¢im nam pomdze!

@ Cil lekce:

Chcete-li Robo preménit na vlastni projekt, postupujte podle
nasledujicich krok( procesu technického navrhu.



Moduly:

Hlavni blok

RGB svétlo

Kola

x2

LEGO konektor

Program:

Zvuky

Svétla

Pohyb

>

x2

DC Motory

Senzor
vzdalenosti

Malé kolo

Pripojovacf
blok

Sviceni

Jizda
vpred

Servomotor

Konektor

Blikani

Zataceni Servomotor

Zaméfeni:

* Robotika: VVystupy — zvuky, RGB svétlo, servomotor a DC motory;
+ Informatika: Vstupy uZivatele na zakladé daného ukolu.

Cile:

* Vytvorit vlastni projekt s robotickou sadou RW — postavit a naprogramovat funkce robota s vyuzitim vsech
naucenych moduld a vizualniho programovaciho jazyka RW v drovni Code;

Vystupy z uéeni:

» Dokazu vymyslet pribéh a divod, pro¢ postavit konkrétniho robota;

« Znam a umim postupovat podle krokt procesu technického ndvrhu pri freseni zadaného ukolu;

» Umim sestavit a naprogramovat vlastni roboticky projekt s vyuzitim vsech nauc¢enych moduld a vizualniho
programovaciho jazyka,

» Umim pro projekt vytvorit prostredi s vyuZitim riznych materiald;

» Umim prezentovat svUj projekt pfed tridou a poskytnout konstruktivni zpétnou vazbu ostatnim studentdm.

Kliéova slovni zasoba:

* Projekt, proces technického navrhu a jeho kroky, mechanicky a kddovy navrh.

Doplikové materialy:

 Tisknutelné karty s kroky procesu technického navrhu;
» Pracovni list ¢. 10: navrhy projektd pro studenty;

» \olitelné: Lego™, barevny papir a/nebo dalsi materialy.



Vzpomeiite si na projekt, ktery jste resili minule, véetné procesu technického navrhu a toho, jak vam pomohl pri feseni projektu.

Analyzujte: Vypravéjte Robuv pribéh a stanovte cil lekce.

Spole¢né se studenty naplanujte faze samostatné ¢innosti. Pfipomenite si jednotlivé kroky procesu technického navrhu a zavéste kartu
pro tento krok na tabuli.

Krok 1.
Krok 2.
Krok 3.
Krok 4.
Krok 5.
Krok 6.
Krok 7.
Krok 8.

Urcete diivod: Jaky je problém nebo myslenka?

Brainstorming: Jaka jsou reseni?

Vyhodnotte a vyberte jedno z nich: Co by se stalo, kdyby...?
Nakreslete a naplanujte: Co budu potiebovat?

Pracujte na reSeni: Sestavte a naprogramuijte, otestujte, zopakujte!
Dokoncete: Je vSe pripraveno?

Prezentujte reseni.

Jaké to bylo?

Vytvorte si vlastni projekt: Z4ci postupuji podle pokynt na tabuli a vytvori si viastni roboticky projekt. Mohou pracovat samostatné, ve
dvojicich nebo v malych skupindch a pouZivat rizné materidly k vytvoreni prostfedi a pfizpisobeni robotd. Studenti mohou také
spolupracovat na spole¢ném projektu se dvéma nebo vice roboty.

Prezentace: Studenti pfedvedou svdj projekt ostatnim studentdm, daji si vzajemnou zpétnou vazbu.

Ziskejte zpétnou vazbu o s/oZitosti Ukol( a ¢innosti; o projektech studentd.

Spolecny uklid vybaveni: R\W moduly a tablety.



Robot -

Stroj schopny automaticky provadet slozité série Cinnosti. Roboti mohou byt fizeni externim ovladacem. Napr. dalkovy ovladac nebo
mohou byt pfedem naprogramovany k autonomnimu chovani. Roboty vytvareji lidé, aby pomahali s mnoha rdznymi ukoly, které mo-
hou byt nékdy prilis slozité, nebezpecéné nebo jednoduse prilis opakujici se, nez abychom je mohli vykonavat sami.

Robotika -

Interdisciplinarni obor inzenyrstvi a védy, ktery se zabyva navrhovanim, konstruovanim, provozem a pouzivanim robotu. Déle se tento
obor zabyva fizenim, smyslovou zpétnou vazbou a zpracovanim informaci po&itacovych systémda.

Strojirenstvi -

Proces vytvareni a konstrukce technologickych feseni a produkt pomoci matematiky a védy. InZzenyfi fesi problémy pomoci svych
vyndlez(. Existuje nékolik obort inZzenyrstvi.

Elektfina -

Elektricka energie — typ energie, ktera se muze hromadit na jednom misté nebo proudit z jednoho mista na druhé; pouziva se k fun-
govani vsech elektrickych zarizeni. Moduly Robo Wunderkind jsou napdjeny baterii uvniti hlavniho bloku. Energie se prendsi z modu-
lu do modulu prostrednictvim konektor (Pogo-Piny), které Ize pripojit na stény kaZzdého modulu.

Dratové (mistni)
pripojeni —

Typ elektrické komunikace mezi elektronickymi zarizenimi, ktera prenasi informace po draté. V robotické stavebnici Robo
Wunderkind jsou dva typy konektorU: Univerzalni konektory a dratové konektory. Konektor, ktery prenasi signaly — prikazy z hlavniho
bloku do ostatnich moduld.

Bezdratova
komunikace -

Typ komunikace, ktery prenasi informace na dalku bez pouZziti ‘pevného” kabelového spojeni (napr. Pogo-piny na modulech Robo
Wunderkind). Vzdalenosti mohou byt kratké (pfi pouZiti dalkového ovlddace) nebo velmi dlouhé (tisice nebo dokonce miliony kilo-
metrd u radiové komunikace). Aplikace Robo Code a Robo Live posilaji informace — prikazy, které ma Robo provést, prostrednict-
vim bezdratové komunikace pres Bluetooth.

Bluetooth
pfipojeni -

Je standard bezdratoveé technologie pro vyménu dat na kratké vzdalenosti.



Zarizeni pro praci s informacemi. Informace mohou byt Cisla, slova, obrazky, filmy nebo zvuky. Pocitacoveé informace se nazyvaji data.
Pocitace dokazi velmi rychle zpracovavat obrovské mnozstvi dat. Data také ukladaji a zobrazuji. Lidé pouZivaji pocitace kazdy den v praci, ve
Skole i doma. Pocitace se pouZivaji napriklad v tovarndch k fizeni vyroby a v kancelarich k vedeni zaznam(.

Uvnitr hlavniho bloku robota je maly pocitac, ktery vysila a prijima signaly a zpracovava je, abychom jej mohli oviadat. Proto musi byt hlavni
blok vzdy pritomen v kazdém projektu, aby mohly fungovat vSechny ostatni moduly.

Elektronické
zafizeni —

Zarizeni, které dosahuje svého ucelu pomoci elektrickych prostredkd. Existuje celd rada elektronickych zarizeni, ktera lidé pouZivaji
kazdy den jako jsou notebooky, mobilni telefony, fotoaparaty, trouby, pracky, herni konzole, tiskarny, radia a samozrejmé Robo!

Chytré zafizeni -

Elektronické zarizeni, které je obvykle pfipojeno k jinym zafizenim nebo sitim (prostrednictvim bezdratové komunikace) a mdZe pra-
covat interaktivné a do urcité miry autonomné.

Senzor -

Zarizeni které prijima fyzicky signal nebo podnét (napriklad zvuk, tlak nebo svétlo) a reaguje na néj charakteristickym zplsobem. V sadé Robo
Wunderkind Education Kit jsou k dispozici senzory zvuku a vzdalenosti a takeé tlacitko. V sadé Extension Kit jsou senzory pohybu a svétla.

Tlagitko -

Je jednoduchy spinaci mechanismus pro ovladani nékterého aspektu stroje nebo procesu. V robotické stavebnici Robo Wunderkind
je k dispozici Cervené tlacitko, které Ize naprogramovat jako podminku v aplikaci Robo Code.

Dalkovy ovlada¢ -

Metoda pro ovladani stroje na dalku pomoci bezdratovych signald, déje se v redlném ¢ase. Napriklad dalkové oviadani televize, kdy
stisknutim tlacitek prepindte kanaly.

Digitalni

gramotnost -

Schopnost vyhleddvat, vyhodnocovat, sestavovat a vytvaret pfehledné informace pomoci riznych digitalnich platforem. Zahrnuje jak
praktické softwarové dovednosti, tak kritické mysleni, které pomaha zdstat v online prostredi v bezpedi. Digitalni gramotnost se
hodnoti podle toho, zda jedinec umi gramatiku, kompozici, dovednosti psani na klavesnici a schopnosti vytvaret texty, obrazky, zvuky
a navrhy pomoci technologii. V u¢ebnim planu jsou proto zahrnuty napfiklad pravidla bezpecného pouzivani zarizeni, prace s infor-
macemi prostrednictvim digitalnich médii a predevsim schopnost vytvaret technologie pomoci kédovani.



Reseni problémii -

Je hledani feseni problému. Kroky pfi feseni problému se mirné lisi v zavislosti na oboru a strategii, ale vzdy zahrnuje definici prob-
lému, identifikaci, stanoveni priorit a vybér alternativ feseni, realizaci reseni a reflexi tohoto resent.

V uéebnim planu Robo Wunderkind Zdci prochazeji 4 kroky, aby vyresili problém pomoci robotické stavebnice Robo Wunderkind
(aplikace Robo Code nebo Robo Live):

1) Identifikovat problém => 2) Naplanovat feseni => 3) Pracovat na reseni: sestavit a naprogramovat => 4) Reflektovat

Procesy navrhovani
ve strojirenstvi —

Série krokU, které inZenyri provadéji, aby prisli na feseni problému. Zahrnuje kognitivni, strategické a praktické procesy, jejichZ pros-
trednictvim se vyvijeji koncepty navrhu.

V ucebnich osnovach Robo Wunderkind se zaci seznami' s 8 fazemi procesu inzenyrského navrhovani a projdou jimi, aby vytvorili
svUj vlastni roboticky projekt.

Design -

Je zamérné vytvoreni planu za ucelem vytvoreni, provedeni nebo zkonstruovani urc¢itého predmétu.
V uéebnich osnovach Robo Wunderkind se zabyvame 3 typy designu:

1) Mechanicky navrh - Robo Moduly

 Jak navrhnout robota efektivné, aby pinil zadany ukol, nehavaroval a nemél nehody?

* Jak vytvorit efektivni konstrukci — pfipojit jen ty moduly, které potfebujete pro své cile?
* Jak rizné sestavy a konfigurace poskytuji stejné nebo rozdilné vysledky?

2) Konstrukce ovladani — aplikace Robo Live

» Mate k dispozici vSechny ovladaci prvky, které potrebujete — ne méné,

* Na obrazovce mate pouze ty ovldadaci prvky, které potrebujete (ne vice);

» Usporddate ovildadaci prvky na obrazovce tak, aby bylo vhodné je pouzivat v rezimu prehravani.

3) Navrh kédu - aplikace Robo Code

« Vds kod se sklada ze vsech Akci, Stavd, Spojeni, které potrebujete k dosazZeni cile (cil(i) projektu — ne méné;
* V/3sS kdd se sklada ze vsech Akci, Stavd, Spojeni, které potrebujete k dosaZeni cile (cil() projektu — ne vice;

* Vds kdd je jasny a snadno Citelny pro ostatni.



Algoritmus -

Reseni jednoho Ukolu krok za krokem; kaZdy krok je jasnym névodem. Jednoduchym pfikladem algoritmu je kucharsky recept, kde
mate jeden po druhém instrukce k uvareni jednoho finalniho pokrmu.

Kéd programu -

Soubor instrukci, ktery fika pocitaci, co ma délat; sled kratkych prikazd, které nasleduji jeden za druhym.

Programovaci Abyste mohli s poc¢itacem komunikovat (a pfimét ho k provedeni vasich pfikazu), musite miuvit jeho jazykem. Existuje fada rdznych
jazyk - programovacich jazykd, nékteré jsou velmi sloZité, jiné se podobaji hovorové anglictine.
V aplikaci Robo Code pouzivame specialni vizualni kodovacr jazyk.
Tyto tfi pojmy (algoritmus, program, programovaci jazyk) jsou vzajemné propojeny. Abychom Zakdm pomohli je lépe pochopit, mizZzeme fici,
ze:
- KdyZ mame jednu sloZitou ulohu, mizeme ji rozdélit na soubor mensich jednotlivych instrukei — vytvorit algoritmus;
- mdZeme pouZit programovaci jazyk a tyto instrukce zapsat v jazyce, kterému pocita¢ rozumi — vytvorime tedy kdod.
Robo Wunderkind Jedine¢né a intuitivni programovaci rozhrani uréené malym détem k vytvareni programd zaloZenych na stavech zarizeni.
vizualni

programovani -

Programovani
podle stavi
zarizeni -

Stav vykonava akci (akce) a prechdzi do jiného stavu na zakladé udalosti.

» Stav — mnoZina Akci, ktera se mize skladat z jedné nebo vice Akci;

* Spojeni — ik3, je-li moZny Prechod do jiného Stavu (miZe nastat / nemusi nastat);

 Pfechod - akt prechodu z jednoho Stavu do jiného (= akt, ktery nastane);

* Podminka — ikona, ktera porovnava dvé c¢isla a urcuje, zda je vysledek pravdivy nebo nepravdivy
(pokud je pravdivy — Pfechod; pokud nepravdivy — nic se nestane);

« Akce - ikona, ktera provadi vystupni dlohu a ma rizné parametry: Cas, Rychlost, Vzdalenost atd.



Sekvenéni logika -

Posloupnost stavd, kdy jeden stav vede pouze do jednoho dalsiho stavu, dokud neni program dokoncen.

Smycka -

Posloupnost stavd, ktera vede z jednoho stavu do dalSiho, ktera neukoncuje program, ale prechod zpét do vychoziho stavu
(opakuje se N-krat).

Paralelni pribéh -

Provedeni nékolika Akci soucasné v ramci jednoho Stavu.

UZivatelsky vstup -

Jsou data poskytovana uZivatelem zarizeni. MdzZe jit o digitalni vstup, napfiklad text, ktery se zobrazi na obrazovce, nebo o fyzicky
vstup, napr. kliknuti na tlacitko uzivatelem nebo stisknuti klavesy na klavesnici.

V aplikaci Robo Live — pomoci prislusného Ovladaciho prvku k ovladani prislusného modulu. V aplikaci Robo Code:

1) Softwarovy vstup

» Parametry akci, jako je Cas akce, jas, rychlost, uhel nebo vzdalenost,

» Spojeni nakreslena mezi Akcemi;

» Parametry podminek a Stavu.

2) Senzorovy vstup — data prijata ze Senzord, jako je hladina zvuku, vzdalenost pred pfekazkou nebo tlak na Tladitko.

Uzivatelsky vystup -

U moduld Robo Wunderkind jsou Vystupy odpovédmi na otazky:
Co modul déla?

» Jak se moduly od sebe lisi?

* Jak funguji spolecné?

« Jak moduly kombinovat, aby bylo dosaZeno cile (cilii) projektu?



oD robo™
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