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6 Vyukové aktivity pro robotickou u¢ebni pomucku VEX 1Q

Hlavnim tématem této zdvérecné prace je vyuZiti robotické stavebnice VEX 1Q ve

vyuce informatiky na 2. stupni zakladni Skoly

Do této prace jsem zaradil nékolik aktivit vytvorenych mnou osobné pro zaky 8. a 9.
roc¢nikd. JelikoZ jsem byl ja ten, kdo na zakladni skole rozhodoval o tom, jakym smérem
nakupl robotll se rozhodneme jit, jsem rad, Ze mohu prestavit potencial pravé této
robotické stavebnice. V celé praktické ¢asti o sobé piSu ve 3. osobé jako o uciteli, ktery

zadava ukoly.

Ulohy byly navrZeny tak, aby odpovidaly znalostem z oblasti ,Algoritmizace a
programovani”, které si zaci osvojili pfi praci ve Scratchi a s Micro:bitem. Byly vyuZity rizné
senzory a Siroka skala prikazovych blok(, proménnych, vlastnich blok( (podprograma) a

vétveni programu.

Zaci pracovali pfevazné ve dvojicich nebo trojicich, ale néktefi i samostatné. B&hem
prace méli moznost sdilet své poznatky a vzajemné si pomahat. Moje role byla prfedevsim
konzultaéni — poskytoval jsem podporu a zaroven plnil funkci technického asistenta. Pfi

tvorbé uloh jsem kladl dliraz na badatelskou a experimentdlni vyuku.
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6.1 Prvnijizda — seznamka s robotem

Uvodni aktivita byla zaméFena na sezndmeni s robotickou uéebni pomtickou VEX 1Q
a programovacim prostfedim VEXcode. ProtoZe prdce s roboty byla pro vSechny zaky Skoly
nova, i kdyz jiz méli néjaké zkuSenosti s Micro:bitem, bylo nutné zaradit ivodni hodiny do
vyuky ve vSech tridach, aby si Zaci mohli osvojit praci s novymi robotickymi pomutckami,

které jsme ziskali ve Skolnim roce 2022/2023.

Zaci pracovali individudlné s VEX 1Q a poéitaéem. JelikoZ hlavnim cilem této aktivity
bylo porozuméni zakladnim principtim ovladani robotl, méli tentokrat méné prostoru pro

samostatnou praci nez v nasledujicich ulohach.

Cile aktivity

1. Zaci pomoci prosttedi Vexcode vytvoFi jednoduchy program, ktery spusti robota.
2. ZAci otestuji program robota a provedou jednu Upravu na zakladé pozorovani.

3. Zéaci popidou, jak program ovliviiuje chovani robota.
Postup
Na zacatku hodiny probéhlo uvedeni do tématu prace s roboty VEX IQ uditelem.

Ze zacatku hodiny ucitel vSem zakim rozdal roboty, jelikoz mél vidy skupinu po 10-13
zacich. Nazornou vizudlni interakci ucitel zakim ukazal, jak se baterie dava do robota a
nasledné jak se vyndava. Poté Z4aci robota spolecné zapnuli. Nasledné s ucitelem spole¢né
projeli celé menu robota, které je zobrazené na displeji. V ném Zaci nasli nékolik funkci
potiebnych k ovlddani robota. Zaci mohli vidét, kde se zobrazuji stdhnuté scénare, kde se
daji najit pripojené senzory a zdali funguji. Détem bylo tfeba vysvétlit, Ze vsechny senzory
a motory se pripojuji pomoci datového kabelu na porty, které mizeme najit z boku mozku

robota.

Po tomto Uvodu se presSlo na predstaveni programovaciho prostiedi Vexcode. Po
predstaveni, ucitel zakim ukazal, jak se mozek robota pfipoji k pocitaci. Poté co Zaci
spravné pripojili mozek na komunikacni port, bylo cilem spravné pfipojit jednotlivé motory

a senzory. Prvni jednoduchym ukolem bylo vytvorit scénar pro to, aby se robot rozjel
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kousek pred sebe, nahrat ho do robota a program spustit. Poté co se to zakiim povedlo,
dostali dva samostatné ukoly. Jednim bylo, aby robot jel 3x dopfedu a pokazdé zatocil na

jinou stranu. Ve druhém ukolu ucitel chtél, aby robot udélal ¢tverec.

Reseni
V prvnim jednodussim ukolu bylo zapotrebi pouzit blok pfi startu a dopfedu x mm.

Nasledné stisknout stdhnout, odpojit robota od pocitace a spustit program, ktery se

zobrazil na displeji mozku.

fidit dopredu v pro (1) mm~ P

Ve druhém ukolu bylo tfeba nejprve robota opét pfipojit, coz Zaci uméli z prvniho

ukolu, pfipojit mozek a nasledné vytvorit takovy kdd, ktery by splfioval zadani.
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ridit dopredu « pm@ mm~* p

otofit vpravo * n@stupné’

fidit dopredu - pm@ mm~* p
otodit vievo - n@stupné.

fidit dopredu - pm@ mm~* p

Ve tfetim ukolu ucitel po zacich chtél, aby vytvotili scénar takovy, ktery byl udélal
Ctverec. Nékolik z nich ho vytvofili jednoduse spojovanim opakujicich se blokl, néktefi to

zvladli spravné kratsim zplsobem s blokem opaku;j.

pm@ mmv P

pm@ mm =

pm@ mm~ P

Reflexe probéhlé hodiny

Prvni hodina, ktera se zaméfila na préci s roboty VEX 1Q probihala velmi Gspésné. Zaci
se béhem uvodniho sezndmeni rychle zapojili do praktickych ukazek, kde jim ucitel krok za
krokem ukazal, jak vlozZit baterii do robota a jak ji spravné vyjmout. Tento jednoduchy, ale
dllezity krok jim pomohl ziskat jistotu pfi praci s roboty. Po tomto Uvodu spolecné
s ucitelem prozkoumali menu robota a Zaci pochopili, jak se pfipojuji senzory a motory, coz
byl zaklad pro nasledné programovani. Prvni ukol, kdy méli robot pouze rozjet dopredu, se

ukazal jako efektivni zpuUsob, jak se seznamit s programovacim prostfedim VEXcode a
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zakladnimi bloky kddu. Déti se diky tomu rychle orientovaly a podafilo se jim Ukol Uspésné
splnit. Ve druhém a tfetim Ukolu si Zaci ovéfili své dovednosti pfi tvorbé sloZitéjSich scénaru,
jako je jizda robota a zatdceni, nebo dokonce pohyb ve tvaru &tverce. Néktefi zvolili
jednodussi postup, jini se pokusili o efektivnéjsi a kratsi kod, coz ukazalo jejich rizné drovné

porozuméni a kreativity. Cile hodiny bylo dle mého ndzoru naplnény.
6.2 Roboti rallye — vyzva s prekazkami

Zaci béhem tohoto tkolu pracovali s robotickou stavebnici Vex |Q s robotem Basebot.
Béhem této aktivity si Zaci predevSim procvicCili a rozvijeli své dovednosti v oblasti
algoritmizace a programovani. Celd ¢innost byla navrzena tak, aby probéhla v ramci jedné

vyucovaci hodiny a Z4ci pracovali ve dvojicich.
Cile aktivity

1. Zaci naplanuji a sestavi program, ve kterém robot objede prekaiky na predem
urcené draze.
2. ZAci otestuji rizné hodnoty (rychlost, délka) a zaznamenaiji rozdily v chovani robota.

3. ZAci si spoleéné ladi spravné fedeni.
Postup

Prvnim ukolem zakul bylo jit se podivat na predpfipravenou drahu s kostkami, které
znazornovaly cestu, kudy ma robot jet a danym prekazkam se vyhybat. V minulé hodiné
se z4aci naucili vytvofrit zakladni pojizdny scénar a nahrat ho do robota. Z toho divodu
ucitel zvolil tuto ulohu jako modifikaci. Cely tento ukol je z pohledu vzdalenosti cely
takovy pokus omyl, jelikoZ senzor vzdalenosti Zaci nemaji k dispozici. Prvnim krokem bylo
pfijit na to jaka vzdalenost je k prvni pfekdzZce a zvolit adekvatni vzdalenosti pro zastaveni
pred ni. Zaci uz védi, jak robota oto¢it, a proto pokracovani bylo jednoduché. Nejtézsim

ukolem je pfrijit na to, jaka vzdalenost je na konci k tomu, aby robot zastavil ve spravném

sméru k zajeti do cile.
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Reseni aktivity

K projeti drahy s prekazkami bylo nutné prvné pfijit na vzdalenost k prvni prekazce.
Nékdy se stane, Ze robot do prekazky nabourd a posune ji, poté se musi vidy opravit do
pGvodni pozice. Nasledné, kdyz robot zastavi ve spravné vzdalenosti, musi se otocit
doprava o 90 stupni a popojet rovné. Nasledné dochazi k mensimu problému, kdy Zaci
musi spravné spocitat Uhle, aby robot dokazal jet Sikmo stfedem pred vstup do cilové
zatacky (2 x 45 stupni). Nasledné se otoci a zajede spravnou vzdalenosti dovnitf bez

doteku stén.

fidit dopredu * pro @ mm ¥ ’
otocit vpravo ¥ o @ stupné ’
fidit dopfedu * pro @ mm ¥ ’

otocit vpravo ¥ o o stupné ’
fidit dopfedu ¥ pro @ mm ¥ ’
otocit vievo ¥ o @ stupné ’

fidit dopfedu ¥ pro @ mm ¥ ’
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Reflexe probéhlé hodiny

Hodina byla zamérena na procviceni algoritmizace a programovani pomoci robota
Basebot. Zaci pracovali ve dvojicich a jejich Gkolem bylo naprogramovat robota tak, aby
projel ptipravenou drahu s prekazkami a dojel do cile. Aktivita navazovala na predchozi

hodinu, kde si osvojili zaklady pohybu robota.

Vétsina zakl pracovala aktivné a samostatné. Dobre zvladli vodni faze — odhad
Uhlad a findlni najizdéni do cile, kde ¢asto dochazelo k chybam a kolizim. To ale vedlo k

pfirozenému testovani a Upravam programd, coz rozvijelo jejich logické mysleni.

Celkové hodnotim hodinu jako povedenou — Zaci si upevnili dovednosti,

spolupracovali a naudili se reagovat na chyby.

6.3 Bezpecna vzdalenost — vnimej a reaguj

Ke splnéni ukolu Zaci pracovali s robotickou stavebnici VEX 1Q s robotem basebot
v programovacim prostiedi VEXcode. Hlavnim pfinosem tohoto ukolu je pfijit na to, jak
funguje senzor vzdalenosti a zjistit, jak ho pouzit a nasledné aplikovat na zadani. Celd
¢innost byla stejné jako predchozi Ulohy navrzena tak, aby probéhla v rdmci jedné vyucovaci

hodiny a Zaci pracovali ve dvojicich.
Cile aktivity

1. Zaci popidou, co mé&fi dany senzor a ukdzou ve Vexcode, jak se tato hodnota nacita
do programu.

2. Zaci naprogramuji robota tak, aby na zakladé Gdajl ze senzoru zménil své chovani
(napf. zastavil ptred prekazkou).

3. Zaci upravi svQj scénar podle realnych vysledkd méFeni.
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Postup

Uvodem hodiny bylo, 7e u¢itel predstavil senzor vzdalenosti. Zaci si museli vzpomenout
na predchozi tlohy, kdy u robota museli pracné premyslet a formou pokusu/omylu pfijit na
spravné vzdalenosti ve kterych musel robot zastavit. UCitel se zeptal, jestli je napadne néco,
jak si to uleh¢it. Zaky hned napadlo, e néjaky senzor, co bude hlidat pfekazky. Zakim
potom ucitel senzor ukazal a rozdal jim do dvojice roboty. Spolecné si ukazali, jak senzor
v programovacim prostredi pripojit a Ze je dllezité se podivat na jakém portu je senzor
pripojeny. Poté u? bylo na acich pfijit na to, jaky kéd vytvofit. Ukoly zde byly dva, prvni je,
aby robot pouze jel proti zdi a zastavil 5 cm od ni. Nasledné se vratil couvanim o libovolnou

vzdalenost zpatky. Druhy ukol byl uz slozitéjsi, a to projet predpfipravenou drahu.

-
.
-
.
-
.
.
.
.
.
.
.

Iy i

Reseni aktivity

PFi prvnim uUkolu bylo tfeba spravné vytvorit scénar pro to, aby robot jel proti zdi a
zastavil 5 cm od ni a ndsledné couval na libovolnou vzdalenost zpatky. Zakladni ¢éasti
scénare je pouZzit senzor z kategorie vnimani a vlozit ho do bloku opakuj do. Nasledné se

musi vloZit do porovnavaciho operdatoru se spravnym zobackem.
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vzdilenost Distance2 * objeltuv mm * < @

jednotka dopiedu ¥

zastav pohon

fidit dozadu * pro @ mm ¥ ’

v

Druhym sloZitéjsi ukol je tfeba pouzit senzor opakované k tomu, aby spravné projel
celou drdhu bez doteku stén. Jedna se o takovou evaluaci pfedchoziho problému s pridanim

zatacenim.

opakovat do vzdalenost Distance2 » objektuv mm + <@

jednotka dopiedu =

otodit vpravo * o @ stupné |

qﬂnﬂo

opakovat do vzdalenost Distance2 ¥ objelduv mm * <@

jednotka dopiedu *

otodit vievo * u@stupné [ ]

opakovat do vzdilenost Distance? * objektuv mm ~

jednotka dopfedu *

Reflexe probéhlé hodiny

Uvodni motivace byla Gspé$na — pfipomenuti predchozich tloh vedlo k aktivnimu
zapojeni zakl a vlastnimu navrhu vyuzZiti senzoru vzdalenosti jako pomcky pro presnéjsi
zastaveni robota. PfestoZe se nékteré dvojice zpocatku potykaly s problémem s

pochopenim principu fungovani senzoru a jeho spravného zapojeni v kédu, postupné
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vSichni zaci dosli k funkénimu FeSeni prvniho ukolu. Nejvétsi vyzvou bylo spravné pouziti
podminky s porovnavacim operatorem ve spojeni se senzorem v rdmci pfikazu opaku;j
dokud. Vétsina zak(l potfebovala urcitou dobu na to, aby si osvojili zpUsob, jak senzor

pouzit a jak hodnotu senzoru vyhodnotit ve vztahu ke vzdalenosti.

Druhy ukol, ktery zahrnoval sloZitéjsi orientaci na trati s pfekdzkami, jiz néktefi Zaci
nestihli pIné dokoncit, ale bylo vidét, Ze pochopili principy prace se senzorem a dokdzali je
zadit aplikovat v redlném scénafi. Celkové hodnotim hodinu jako p¥inosnou. Zaci se naudili
pracovat se senzorem vzdalenosti, pochopili jeho princip fungovani a dokazali ho

aplikovat v jednoduchych i slozZitéjSich ulohach.

6.4 Dotkni se a jednej — reakce na ndraz

Ke splnéni ukolu Zaci pracovali s robotickou stavebnici VEX 1Q s robotem basebot
v programovacim prostfedi VEXcode s namontovanymi senzory. Aktivita navazuje na
predchozi aktivity, kdy pfidame dalsi senzor a spojime je dohromady do jednoho scénare.

Zaci pracovali ve dvojicich, aby mohli spoleéné diskutovat nad fesenim problému.
Cile aktivity

1. ZAci si prakticky vyzkousi, jak senzor funguje a jak reaguje na urcité podnéty
2. Zaci sestavi jednoduchy program, ve kterém senzor reaguje na konkrétni podnéty
(napf. na prekazku nebo ndraz).

3. Zéaci porovnaji funkci obou senzor a uréi, v jakych situacich je vhodné ktery pouZit.
Postup

K feseni zadaného ukolu je tfeba vyuzit novy naraznikovy senzor. Nejprve ucitel s zaky
probral, Ze kdyz mame senzor na predku robota a jsme tedy schopni hlidat prekazky pred
sebou, jak by to Slo udélat pro jeho zadek. Byli zde navrhy jako dalsi senzor vzdalenosti ale
ten k dispozici nemame. Nakonec se Zaci dobrali k tomu, Ze by mohlo vzdalenost hlidat
néjaké tlacitko, které kdyz se zmdckne, tak robot poznd, Ze dale nemuUze. Zakladem je
pfipojit senzor v programovacim prostifedi a znovu se poradné podivat, zdali je pfipojen na
spravny port. Poté jiz Zaci védi, Ze novy senzor se ukaze v kategorii vnimani. V podstaté

pouziti senzoru je stejné jako poutziti senzoru vzdalenosti jen s tim rozdilem, Ze nefesime
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vzdalenost ale pouze stisk. Zadani UkolU je zde jednoduché, zaprvé pro nauceni se, jak
senzor funguje, robot musi couvat a zastavit az kdyZ se naraznik stiskne. Druhy ukol je
evaluace o spojeni predchoziho senzoru vzdalenosti. Robot musi jezdit stale dopredu a
dozadu mezi dvéma prekazkami a ridit se podle senzor( tak, ze vepredu zastavi 10 cm od

zdi a pfi couvani zastavi aZz kdyz se stiskne senzor ndrazniku.

Reseni aktivity
Zakladem splnéni této aktivity je vloZeni senzoru narazniku, ktery se nazyva bumper do

bloku opakuj dokud. Pfi druhém ukolu je dllezité si uvédomit, jak jdou scénare za sebou,

aby se mohli vloZit do bloku opakuj stale.

Bumper? * stisknuto? ‘ ‘
jednotka dozadu = vadilenost Distance? » objektuv mm v < ({0) |
7 |
= 5 -
jednotka dopiedu +
zastav pohon
Bumper? * stisknuto? ‘
jednotka dozadu *

|

zastav pohon

7 |

—_—
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Reflexe probéhlé hodiny

Hodina Uspésné navazala na predchozi aktivity s cilem rozsifit dovednosti prace se
senzory. Zaci pracovali ve dvojicich, coZ umoZnilo vzajemnou diskusi a sdileni napad.
Diskutovali o feSeni problému sledovani prostoru za robotem, a nakonec vyuzili

naraznikovy senzor, coz vedlo k lepSimu pochopeni jeho funkce.

V programovacim prosttedi Zaci spravné pripojili senzor a vyzkouseli jednoduchy ukol,
kombinaci naraznikového senzoru se senzorem vzdalenosti, se objevily drobné potize se

strukturou kédu a poradim prikaz(, ale vétsina skupin dosahla funkéniho feseni.

Celkové hodina prispéla k prohloubeni znalosti o kombinaci vice senzorli v jednom

scénafi a rozvoji logického mysleni.

6.5 Barvav ohroZeni — svétlo jako odpovéd na prekazku

Ke splnéni ukolu Zaci pracovali s robotickou stavebnici VEX 1Q s robotem basebot
v programovacim prostifedi VEXcode s namontovanymi senzory. Aktivita navazuje na
predchozi aktivity, kdy pfidame barevny senzor a spojime je dohromady do jednoho

scénare. Zaci pracovali ve dvojicich, aby mohli spole¢né diskutovat nad fesenim problému.
Cile aktivity
1. Zéci sestavi program, ktery propojuje vice senzor( s réiznymi vystupnimi akcemi.
2. Zaci vytvofi opakujici se (cyklicky) program, ktery reaguje na r(izné vstupy ze
senzord.
3. ZAci vysvétli, jak konkrétni vstupy (napf. pfiblizeni prekazky) ovliviiuji vystupni

chovani robota.
Postup

K vyreSeni této aktivity je zapotfebi vyuZiti barevného svitictho dotykového LED
senzoru, ktery Zaci jesté nevidéli. Aktivita byla zapocata tim, Ze ucitel Zzakiim senzor ukazal

a vysvétlil, jak funguje. Senzor ma dvé funkce, jedna je dotykovd, pres kterou mizeme
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spoustét ¢i ménit scéndr. Druhd ma pouze LED sviceni, kdy na ném mlizeme ménit barvy.
Zakladem je pripojit senzor v programovacim prostfedi a znovu se poradné podivat, zdali
je pfipojen na spravny port. Nové se ale senzor neukaze v kategorii vnimani ale v kategorii
vzhled pod fialovou barvou nebo v kategorii udalosti pod barvou oranZzovou. To je pro Zaky
nové. Uloha vychazi z té piedchozi a jde o jeji rozdifeni o barevnou indikaci. Sklada se ze
dvou aktivit. Prvni je, aby robot jel proti zdi a kdyZz bude 10 cm od ni, tak aby zastavil pres
senzor vzdalenosti a nasledné se LED senzor rozsvitil ¢ervenou barvu jako simulaci
oznaceni, Ze pred robotem se nachdzi prekazka. Nasledné svétlo musi zhasnout a robot
musi zacouvat zpatky. Druhd aktivita je rozsifeni o stale se opakujici jizdu robota vpred a
vzad, kdy veprfedu musi robot zastavit jako v predchozim ukolu a rozsvitit ¢ervené.
Nasledné se zméni barva na zelenou a robot zacne couvat, nez narazi na naraznikovy senzor

a opét rozsviti LED Cervené. Takto se to bude opakovat stale.

Reseni aktivity
K vyreSeni této aktivity je tfeba mit spravné pfipojené senzory, a predevsSim si
uvédomit, jak jde scénar za sebou. Nasledné po vyzkouseni, Ze to funguje, je tfeba vlozit

scénar do bloku opakuj stale. Je ale dulezité mit dotykové LED tlacitka na spravném misté.

Je vhodné poutzit bloky cekej k plynulejsSimu pribéhu programu.
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|

nastavit TouchlED8 ¥ barvuna zelend v

nastavit TouchlED8 * jasna m %

nastavit TouchlED8 * barvuna zelena +

vadilenost Distance?  objektuv mm ~ <@ ‘ vzdilenost Distance2 ¥ objektuy mm ¥ <m

nastavit TouchLEDS * - - nastavit TouchlED8 * barvuna &ervend *
tavit  Tou barvuna &ervena

nastavit TouchLED8 ~ barvuna zelend ~

jednotka dozadu *

nastavit TouchLED8 * barvuna Cervend ¥

Reflexe probéhlé aktivity

Tato hodina predstavovala vyznamny krok ve vyuce, kdy se Zaci poprvé setkali s
barevnym LED senzorem a naucili se kombinovat vice senzor( v jediném scénari. Nové
umisténé ovladaci bloky v ramci VEXcode zakiim zpocatku slouZily jako zdroj nejistoty, ale

diky vzajemné spolupraci a podpore se jim podafilo tuto vyzvu pfekonat.

Hodnota této hodiny spocivala v rozvoji algoritmického mysleni. Zaci museli logicky
usporadat jednotlivé kroky programu, véetné spravného razeni akci a vyuziti podminek,
cykll i blokl ,,éekej” pro plynuly pribéh celého scénare. Prestoze nékteré skupiny mély
problém s pfesnym nacasovanim, experimentovanim a naslednou opravou vznikly

dllezité poznatky, které posilily jejich schopnosti ladéni a analyzy.

Prace ve dvojicich prispéla k aktivni diskusi a vzajemné pomoci pfi feSeni nejasnosti,
coZ pozitivné ovlivnilo celkovy priibéh hodiny. Celkové hodnotim hodinu jako Uspésnou a
motivujici, nebot Zaci nejenze prohloubili své znalosti, ale také se naucili, jak efektivné

propojit vstupni a vystupni prvky v ramci jednoho algoritmu.
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6.6 Roboti zrak - zjistovani barev o¢ima robota

Ke splnéni ukolu Zaci pracovali s robotickou stavebnici VEX IQ s robotem basebot
v programovacim prostfedi VEXcode s namontovanymi senzory. Aktivita navazuje na
predchozi aktivity, kdy pfiddme dalsi senzor a spojime je dohromady do jednoho scénare.
Zaci pracovali ve dvojicich, aby mohli spoleéné diskutovat nad Fesenim problému. Aktivita

je pomérné naroéna na spravné vytvoreny scénar.
Cile aktivity

1. Z&ci naprogramuji robota tak, aby na zakladé barvy detekované optickym senzorem
rozsvitil LED senzor odpovidajici barvou.

2. ZAci vytvori program, ve kterém konkrétni barvy spoustéji rGizné akce.

3. Zaci propoji vice senzordl do jednoho scénafe a predvedou, jak spolu senzory

spolupracuji v programu.
Postup

Stejné jako u vSech jinych aktivit, je zde dUleZité mit spravné pfipojené senzory. Novy
senzorem, s kterym se Zaci doposud nesetkali je opticky senzor. Doted Zaci znali LED senzor,
ktery umél svitit podle barev, které jsme mu nastavili, ale neznaji tento opticky, ktery pravé
umi rozezndvat odstiny barev a nasledné dle néj ovladat barvy na LED tlacitku. Aktivity jsou
v tomto cviceni dvé. Prvni z nich je takovd, Ze opticky senzor bude stale sledovat prostredi
pred sebou a rozeznavat ¢ervenou, modrou a zelenou barvu. Tu nasledné zobrazi pomoci
LED senzoru podle toho, jakou barevnou kostku mu dame pred sebe. Druhé cviéeni je stejné
jako u predchozich rozsifenim o slozitéjsi ukoly robota, ktery se musi otacet o 45 stupnd
vpravo a vlevo a zobrazovat barvy, které jsou pred néj predlozeny. Chceme, aby robot

pracoval stale. A porad dokola rozezndval barvy, pred kteryma se zastavi.
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Re3eni aktivity

Ke splnéni aktivity je dlleZité si scénar rozdélit na dva. Jeden z nich fidi otaceni robota.
Druhy z nich je zodpovédny za snimani barevnych odstin( pfed sebou, ktery ma na starost
opticky senzor. PFi fesSeni aktivity 1 staci pouze snimani barev bez pohybu, u druhé aktivity

je dulezité otaceni pridat.

= | [ | objet
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|

otofit vpravo * o @ stupné .
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o
otofit vpravo * o @ stupné ’
| 1_ \_u

R
Optical3 * detekuje mod + 7
otofit vievo * o e stupné .
nastavit TouchlEDE * barvuna moda *
[ 1)
: T

Reflexe probéhlé hodiny

Hodina s optickym senzorem predstavovala dleZity krok ve vyuce robotiky. Zakiim se
poprvé ukazalo, jak senzor nacitd a rozezndva barevné odstiny, coz vyrazné rozsitilo jejich
zkuSenosti. Pfes pocatecni potize s integraci senzor(l v prostiedi VEXcode se diky praci ve
dvojicich podafrilo Uspésné zvladnout nastaveni a propojeni dat z optického a LED senzoru.
Rozdéleni programu na dvé ¢asti — jednu pro otaceni robota a druhou pro sbér barevnych
dat — jim umoznilo Iépe pochopit, jak rozlozZit slozZity Ukol na jednodussi kroky, coZ pfispélo
k rozvoji jejich algoritmického mysleni. Celkové hodina inspirovala zaky k hlubSimu

zamysleni nad fungovanim senzorl a jejich vyuZitim v robotickych systémech.
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6.7 KriZzovatka rozhodnuti — barevna navigace

Aktivita, ktera navazuje na predeslé a je dalsi evaluaci. Cviceni je velkym otestovdnim
logického mysleni zaka, kdy musi rozmyslet nad tim, co robot musi udélat, nez bude
pokracovat ddle. Ke spInéni ukolu zaci pracovali s robotickou stavebnici VEX IQ s robotem
basebot v programovacim prostfedi VEXcode s namontovanymi senzory. Zaci pracovali ve

dvojicich, aby mohli spole¢né diskutovat nad reSenim problému.
Cile aktivity

1. Z&ci sestavi program s vyuZitim podminkovych blokl, ktery umozni robotovi
reagovat na rlizné situace

2. ZAaci naplanuji a naprogramuiji trasu robota s vyuzitim senzor( tak, aby zvladl projit
jednoduchym interaktivnim prostfedim.

3. ZAci spolupracuji ve skupiné na feseni tkolu, rozdéli si role a popisi, jak jejich

program fidi chovani robota.
Postup

Ke splnéni poZzadovanych ukond, je zapotrebi jako u vSech aktivit mit spravné pfipojené
senzory. Je zde zapotfebi mit senzor vzdalenosti a opticky senzor k rozeznavani barev. Nové
se zde déti naudi blok pokud, ktery ma za ukol rozhodovat na zakladé poZzadovanych
podminek. Na desce budou rozmistény barevné kostky ve dvojicich znadici prekazku. Robot
bude mit za Ukol vidy pred prekdzkou zastavit v takové vzdalenosti, aby byl opticky senzor
schopen rozeznat barvu kterou vidi. Na zakladé barev, které jim ucitel zada, se musi robot
rozhodnout na jakou stranu se otoci a pojede dale. Nasledné se dostane ke druhé prekaice,
kde bude muset udélat to stejné a potom jet 20 cm dopredu. Nové se zde Zaci nauci
vnorovat scénare do sebe a vyuZit bloku pokud, ktery rozhodne, jaka ¢ast scénare bude

vyuzita.
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Reseni

Zpocatku je stejné jako u vSech aktivit mit sprdvné pripojené senzory na spravnych
portech a propojit je s programovacim prostiedim. Zaci z pfedchozich aktivit by méli byt
schopni spravné naprogramovat senzor vzdalenosti, aby robot védél, v jaké vzdalenosti od
prekazky zastavit a také jak naprogramovat opticky senzor pro rozeznavani barev. DllezZité
je predstavit si v hlavé trasu, kterou robot musi vykonat, nez se dostane k cili. Po spravném

vykonani miZzeme ménit kostky za jiné barvy a otestovat, zdali funguje na obé strany.
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Reflexe probéhlé hodiny

Zaci béhem této hodiny prokazali velmi dobrou orientaci v praci s robotickou stavebnici
VEX 1Q a programovacim prostfedim VEXcode. Aktivita navazovala na prfedchozi ulohy, a
bylo vidét, Ze vétSina skupin si jiZ osvojila praci se senzory i zakladnimi programovacimi
bloky. Nové zavedeny prvek rozhodovani pomoci bloku "pokud" zvladli Zaci pochopit
prekvapivé rychle a dokdzali ho samostatné aplikovat pfi programovani reakce robota na

razné barvy. Spoluprace ve dvojicich se ukdzala jako pfinosna — Zaci mezi sebou aktivné
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diskutovali nad jednotlivymi kroky a spolec¢né prichazeli na feSeni, jak robota vést ke

spravnému cili.

Nejcastéjsi drobny problém nastdval pfi spravném rozpoznani a nastaveni barev, kdy
si nékteré dvojice nebyly jisté, jakou barvu ma robot vyhodnotit a jak podle ni zareagovat.
Tyto situace ale Zaci vétSinou dokdzali rychle vyresit za pomoci ucitele nebo spolecnou
Uvahou. VSechny skupiny nakonec ukol zvladly, robot se dokdzal spravné rozhodnout, na
kterou stranu odbocit, a pokracoval podle zadani. Aktivita tak pfispéla nejen k procvic¢eni
logického mysleni a prace s podminkami, ale i k dalSimu rozvoji schopnosti planovat a ladit

vlastni kod.
6.8 Simple clawbot a prvotni tichop

Tato aktivita je rozSifeni celé stavebnice o pfipojeni klepet zdkladnimu robotovi
basebot. Zaci musi vlastnoruéné dle navodu, ktery je dostupny na internetové strance:
https://instructions.online/?id=4093-VEX_1Q_Simple_Clawbot_2.0. V této aktivité se
dostdvame ke slozitéjSim operacim srobotem, ktery je schopny uchopovat véci a
manipulovat s nimi. Pokud Zaci maji osvojené zakladni dovednosti se senzory a plné ovladaji

pohyb robota, je toto rozsifeni skute¢nou vyzvou.
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Cile aktivity

1. Z&aci naprogramuji externi motor tak, aby se oteviel a zaviel uchopovaci
mechanismus robota.

2. ZAci vytvofi program, ve kterém robot pomoci senzoru vzdalenosti zastavi pred
prekazkou.

3. ZAci pfi nastavovani Uhlu ota¢eni motoru pro uchopeni objektu vyuZiji metodu

pokusu a omylu a upravi parametry podle vysledku.
Postup

Jak bylo jiz zminéno, prvotnim uUkolem je dle ndvodu sestavit uchopovaci
mechanismus, ktery se jednoduse poté pfipoji k zakladnimu robotovi. Novinkou pro zaky
zde je to, Ze klepeta ovladd dalsi motor. Doposud Z4ci znali pouze to, Ze robot ma dva
motory, které maji na starost jizdu dopfedu a dozadu. Zaci zapo€nou praci tim, Ze robota,
jak uZ doposud znaji, propoji s programovacim prostfedim. Ucitel nasledné vizudlni
ukazkou zakiim predvede, Ze klepeta se pripojuji jako novy ,externi“ motor, ktery kdyz se
toci dopredu, tak klepeta sviraji objekt, a kdyZ se toli dozadu, tak se naopak klepeta
rozeviraji. V tuto chvili je treba zak(m zdUraznit, Ze scénar, jak jiz védi, bézi od shora dol(,
a pokud nastavi sevieni vétsi, nez je moznost kostky, tak se robot bude snazit kostku
rozmacknout. Tim padem neni schopen vykonat poZadovany uUhel otoéeni a scénar bude
zasekly a nebude pokracovat. Na Zacich je tedy vychytat formou pokus/omyl Uhel otoéeni
motoru. K této Uloze je zapotrebi senzor vzdalenosti pro spravné zastaveni robota pred

kostkou.

Ukolem v této aktivité je, aby Zaci naprogramovali robota tak, e pojede rovné proti
kostce, pred ni diky senzoru vzdalenosti zastavi, uchopi kostku a s ni couvnou. Jde zde

predevsim o to, aby se Zaci naucili spravné naprogramovat scéndr pro uchopeni kostky.
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Reseni aktivity

Zezacatku je zapottfebi mit spravné pripojené senzory a na spravnych portech mit
pfipojené konektory. Pro pfipojeni externiho motoru byl zvolen port 4. Aby robot zastavil
pred kostkou, je zapotiebi pouZit jiz dfive nauceny scénar pro sledovani vzdalenosti pred
robotem. Je dobré, aby Zdaci zacali aktivitu tim, Ze robot ma klepeta zaviena. Je tedy
zapotrebi pfijit i na spravny uhel otoceni dozadu, aby klepeta byla dostate¢né otevrena.
Nasledné pokud robot zastavi ve spravné vzdalenosti, je hlavni ukolem pfijit na spravny
uhel sevfeni. Pokud bude maly, robot kostku neudrzi, pokud bude velky, scénar se zasekne,

protoze robot nebude schopen dosahnout pozadovaného otoceni.

n IQ Robot Brain

E]: Drivetrain E]n E]a .::-;-:l

E Distance2
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Reflexe probéhlé hodiny

Dnesni hodina byla zamérena na rozsiteni dovednosti zakd v oblasti programovani a
manipulace s robotem, konkrétné na ovlddani uchopovaciho mechanismu pomoci
externiho motoru a senzoru vzdalenosti. Zaci si po sestaveni robota podle navodu osvojili
novy zpUsob ovladani robota, ktery zahrnoval nejen zakladni pohyby, ale i sloZitéjsi
interakci s objekty. | kdyzZ se zdalo, Ze vétSina Zakd pochopila zakladni princip fungovani
motoru a senzoru, skutecnym vyzvou se ukazalo nalezeni spravnych uhli pro otaceni
motoru, které by umoznily spravné uchopeni kostky bez jejiho rozmackani nebo zaseknuti
robota. Tento krok si vyzadal vice ¢asu a pokusu, protoze spravné nastaveni uhlu je klicové
pro Uuspésné dokonceni scénare.

| presto, Ze nékterym zakam trvalo déle, nez pfisli na spravny uhel sevieni, aktivita jim
pomohla |épe porozumét procesu ladéni a testovani kddu. Vyuzivani metody pokusu a
omylu je pro zaky dllezitou dovednosti, ktera je pripravuje na sloZitéjsi ukoly v
budoucnosti. VSichni Zaci se postupné dostali k funkénimu scénafi, kde robot Uspésné
zastavil pred objektem, uchopil ho a vratil se zpét. Celkové se aktivita ukazala jako efektivni

v procvi¢eni dovednosti programovani, testovani a reseni problému, pficemz Zaci ziskali

nové zkuSenosti a motivaci pro dalsi vyzvy v oblasti robotiky.
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