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6.1 HOWTO

Uvodni aktivita byla pojata jako instruktdz prace s robotickou ucebni
pomuckou VEX123 a prostfedim VEXcode. Jelikoz byla pro vSechny zaky Skoly
prace s roboty naprostou novinkou (Robotické pomicky mame teprve od
letosSniho (2022/2023) Skolniho roku.), bylo potfeba ve vSech tfidach pripravit
avodni hodiny. Z4aci pracovali samostatné s VEX123 a s po¢ita¢em. Z divodu,
Ze tato aktivita byla zaméfena na seznameni s pomuckou, zaci neméli takovy
prostor pro samostatnou praci, jako tomu bylo v dalSich aktivitach. Z davodu,
Ze ve vétsiné casu zaci pracovali spole¢né se mnou, pouzivam v textu této

kapitoly ¢asto prvni osobu mnozného ¢isla, anebo piSu o sobé.

6.1.1 Cile aktivity
1. Seznamit se s praci s roboty VEX123

2. Seznamit se s praci v prostredi VEXcode.

6.1.2 Postup

Na zacatku hodiny probéhlo uvedeni do tématu robotiky.

V nasledujici ¢asti jsme se seznamili se zakladnim ovladanim robotd (zapnuti,
vypnuti), ale zaci si vyzkouseli i jednoduché programovani pomoci tlac¢itek na

robotech. Vyzkouseli si kratké ulohy samostatné i v kooperaci se spoluzakem.

Nasledné se pfeslo k praci s programovacim prostfedim VEXcode. Vyzkouseli
jsme si pfipojeni robota. Hledali bloky, které znaji ze Scratch a ty, které jsou
specifické pro prostfedi VEXcode. Zaci nasledné plnili trividlni tkoly vyZadujici

programovani v prostfedi VEXcode.

V posledni casti jsme se vénovali zakladnimu pouzivani optického senzoru,

proménné a konzole.

6.1.3 Reseni

Pri programovani pomoci tlacitek Zaci sestavovali jednoduchy program - robot
meél projet 5 bodl na dlazdici, zatroubit na nich a skoncit v pUvodni
(startovaci) pozici. V praci se spoluzakem délali témér to samé. Jeden z zakl

zacdinal na dislici 4 a nasledné projizdél od A do D. Jeho spoluzak zacinal na D
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a projizdél od 1 do 4. Program meéli zahadjit zaroven. Museli fesit, aby nedoslo

ke kolizi.

Obrdzek 13 Herni plocha pro ulohu s koordinaci dvou robotd

S z3ky jsme se pokusili najit spolecné a rozdilné bloky s prostifedim Scratch.
Seznamili jsme se s bloky, které ze Scratch neznaji (napfiklad ,pokud”; while
cyklus). Nasledné si Zaci sestavili jednoduché pohybové scénare vcetné cykll
(napriklad jizda do ctverce) a pouzivali i pfikazy z kategorie ,vzhled” nebo

#ZVUky”.

V prostfedi VEXcode jsme si vyzkouSeli vytvofit proménné a vlastni bloky
(podprogramy). Nasledné jsme se pustili do prace s konzoli a vyzkouseli si

.tisk” textu a Cisel pfimo napsanych do parametru, tak i vypsani proménnych.

6.1.4 Reflexe probéhlé aktivity

Na zacatku vyucovaci hodiny byly tfidy prfekvapené, co za tasky s sebou nesu.
Pocatecni ,nezajem” zmizel s prvnim popojetim a zatroubenim robota, které

jsem zakdm ukazal.

Zaci pomérné rychle pfijali zpGsob ovladani pomoci tlac¢itek. Bylo az humorné

pozorovat, jak se néktefi vztekaji, kdyz museli dokola mazat a zadavat pokyny.

30



Pfi praci ve dvojici Slo o koordinaci - zaci nesméli programovat na vlastni pést,

ale spolupracovat, i kdyz kazdy programoval svého robota.

S prostfedim VEXcode nebyl zadny problém - zaci si ho pivodné zaménili za

samotny Scratch. Orientace v aplikaci VEXcode a pouzivani bloka byly

samoziejmosti, které nepotiebovaly dlouhé vysvétlovani.

Ackoliv se setkali s pouzivanim senzorl poprvé, nedélalo nikomu pfilis velké

problémy pfijit na to, jak funguje. To samé plati o pouziti konzole.

Obrdzek 14 Uvodni hodina v béZné ucebné

Takovouto aktivitu je samoziejmé nutné provadét, kdyz se s robotickou

pomuckou Zaci setkavaji poprvé.
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6.2 Bludisté bez zdi

Zaci b&hem této aktivity pracovali srobotickou pomickou VEX123 a
s programovacim prostifedim VEXcode. Béhem prace rozvijeli zejména své
algoritmizacni a programovaci schopnosti. Aktivita byla koncipovana na jednu
vyu¢ovaci hodinu. Zaci pracovali na &sti ukol( jednotlivé a na ¢asti ve

skupinach.

6.2.1 Cile aktivity

1. Cteni programu.
2. Modifikace jiz vytvofeného programu.

3. Vyuziti podprogramu.

6.2.2 Postup

Béhem prvniho ukolu pracoval kazdy zak s vlastnim robotem a zafizenim, které
je vhodné na programovani robota. Ve tfidé se dle poctu pritomnych vytvofilo
nékolik skupin jednotlived - skupiny byly vytvofeny z ddvodu, Ze by pro
kazdého jednotlivce nebyl dostatek hernich prvkd (dlazdice, mantinely,
kostky). Kazda skupina dostala pfidélenou hraci plochu, slozenou ze 4 dlazdic
obehnanou mantinelem a 5 kostek ze sady VEX IQ od kazdé z barev (Cervena,
zelend, modrd). Kazdy z z3akd dostal predem pfipraveny program a
zjednoduseny planek hraci plochy na trénovani trasy. Cilem prvniho ukolu bylo
dostat robota ze startu do cile pomoci dodaného programu. V programu byly
pfipraveny 3 rGzné podprogramy pro zakladni barvy (RGB). Robota Slo ovladat

pouze pomoci barev.

GO BONON  ROEOKD

Obrdzek 15 Zdkladni herni
plocha pro 1. ukol 2. aktivity
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Druhym ukolem byla pfiprava vlastniho ,bludisté” ve skupiné pro zbylé Zaky.

6.2.3 Re3eni aktivity

Jednou ze slabin robotické ucebni pomicky VEX123 je, Ze opticky senzor
sméfuje zejména do prostoru pfimo pred robota. ,Néjakou” barvu podlozky
zaznamena, ale ma problém ji rozpoznat - zejména ,blizkost” (hue) zelené a

modré tyto barvy déla naprosto nepouzitelné.

Z tohoto ddvodu bylo nutné uzplsobit program k tomu, aby robot barvu
hledal vzdy napravo od sebe a prfed vykonanim sekvence pohybl (resp.
pohybu) se vratil do pavodniho sméru. Tato komplikace vsak byla i jednim
z faktord, se kterymi museli zaci pocitat - napravo od robota musi byt vzdy
volné misto pro ulozeni barevné kostky a zaroven polozenim kostky vznika

pfekazka na cesté.

definuj Kontrola

oloCse vpravo* © @ stupiil

definuj Cervena

Kontrola
zaznamendva oko cervenda - ?

jed  dopfedu =
otoCse vievo v o @ stupill
Cervena
definy) Zelena

zaznamendva oko zelena » ?

otloCse vievow o @ stupil jed dopiedu =
| Zelena oto€ se vievo =
zaznamendva oko modra v 27 jed  dopfedu +
otofse vievo» o @ stupfifl

Modra definyj Modra

jed  dopfedu +

otoCse vievo» o @ stupil

Obrdzek 16 Pripraveny program pro 1. ukol 2. aktivity

Na startovnim poli si Zzaci mohli robota umistit do libovolné startovni polohy

-7

odpovidajici Fradkam, ¢i sloupcim. Bylo zapotrebi, aby robot celou trasu projel
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najednou - pokud nedoslo k nalezeni ,barvy”, program ukoncil. Kromé

spravného feSeni Slo také o vyuziti co nejnizSiho mnozstvi kostek.

Pfi spravném feSeni s nejnizsSim poctem polozenych kostek jich zaci pouzili 5
(1 Cervenou, 2 zelené a 2 modré). Robota nasmérovali smérem vzhlru (na
sever; z pohledu z vrchu). Robot v cili sméfoval naopak dold (na jih) ze

stejného pohledu.

Obrdzek 17 Reseni 1. ukolu 2. aktivity

Tvorba druhého ukolu byla zna¢né individualni. Pfi praci na podprogramech
pro jednotlivé barvy bylo nutné zaky nabadat, aby se nejednalo o jednoduché
pohyby, ale také o zadné slozité sekvence pohybl. Bylo také nutné dbat na

testovani a hledani i jinych moznych feSeni.

6.2.4 Reflexe probéhlé aktivity
ZAci se shodli, ze vétsi problém s pfipravou vlastni Glohy méli ti, ktefi si prvné
urcili start a cil a az poté se snazili vymyslet kroky k jeho dosazeni. Skupiny s

opacnym pristupem mély praci jednodussi.
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Problém byl v praci ve skupince (pfi fe$eni 1. tkolu) u jedné herni plochy. Zaci
museli nékdy zbyte¢né ¢ekat, nez si zbytek vyzkousi své rozmisténi. Ctvercova
sit herni plochy midze byt vytisténa i na papife a misto barevnych krychli Ize

pouzit barevny papir prelozeny do ,acka” - pouceni pro pfristé.

Zejména z dUvodu, Ze zaci v této aktivité nevytvori zadny novy program a
pouze upravuji scénar, ktery obdrzeli, je mozné polemizovat nad tim, zda je
vhodna pro vyuziti v 8. ro¢niku. Aktivitu jsem vyzkousSel také v jedné ze tfid 6.
a 7. ro¢niku. V obou tfidach byly obdobné ,vysledky”, jako ve tfidach 8.
roc¢nikd. Nutno podotknout, ze obé tfidy maji za sebou uz znalosti z prostredi
Scratch z minulého roku, takze se v prostfedi VEXcode orientovaly bez
problému. Jelikoz se 8. ro¢nik setkava s ,novou informatikou” a robotikou
poprvé, domnivam se, Ze neni s touto ulohou problém. Do budoucna ji vSak

zaradim spise do nizsiho ro¢niku.

Obrdzek 18 Priklad reseni 2. ikolu 2. aktivity - plocha
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pfi spusténi

opakuyj stale

Kontrola

definuj Kontrola

otofse vpravo * o @ stupfid

pokud zaznamenava oko Cervena = ? _ pak
otfotse vlevo » o @ stupfid
Cervena

jinak pokud = zaznamendvaoko zelena v ? _ pak
ofotse vlevo » o @ stupid
Zelena

jinak pokud = zaznamendvaoko modra v ? _ pak

otoCse vievow o @ stupid

Modra
Jjinak
oto€se vilevo - o© @ stupfid

zastav projekt

definuj Cervena

jed  dopfedu =

otofse vievow o @ stupiid

jed  dopfedu =

definyj Zelena

jed  dopfedu =
olo€ se vpravo v © @ stupid

Jed dopiedu » o o kroky =

definuyj Modra

Jed dozaduw o o kroky =

Obrdzek 19 Priklad reseni 2. ukolu 2. aktivity — program
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6.3 Poditadlo

K pInéni uloh byla pouzivana roboticka pomlcka VEX123 a programovaci
prostiedi VEXcode. Rozvijely se pfi ni kompetence a ur¢ené RVP ZV informatiky
- ,Algoritmizace a programovani” a ,Data, informace a modelovani”. Aktivita
byla koncipovéana na jednu vyu¢ovaci hodinu. Zaci byli b&hem prace rozdéleni

do dvojic (v pripadé ,lichosti” zakd, byla vytvorena trojice).

6.3.1 Cile aktivity

1. Vytvofeni programu k fesSeni zadaného ukolu.

2. Vymysleni alternativniho feSeni ke spIlnéni daného ukolu.

3. Vyuziti optického senzoru.

4. Prace s konzoli.
6.3.2 Postup
Dvojice pred plnénim ukoll dostaly tyto pomucky: dva roboty VEX123, dva
notebooky, 4 kostky od kazdé z barev (Cervena, zelena, modra) a 2 dlazdice
spojené do herni plochy ohranicené mantinely. Tato aktivita byla zamérena

zejména na pouziti vystupni konzole a pouzivani proménnych.

3 i A Y — R
coc HEEES cc BEEES cce

Obrdzek 20 Zdkladni plocha pro 3. aktivitu
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V prvni tloze bylo ukolem pomoci robota spocitat pocet poli na herni desce.

Tento udaj se mél nasledovné vypsat do konzole v programu VEXcode.

Oba roboti byli pouzivani pfi druhé uloze. Cilem druhé ulohy bylo pocitani
ujetych kol. Jeden robot jezdil po ,okruhu” a druhy mu kola pocital. ,Jezdici”
robot projizdél naprogramovanou trasou (okruhem). Tuto cestu mél projet na
nahodny pocet kol (mezi 2 a 6). ,Pocitajici” robot mél za nas ujeta kola
druhého robota kontrolovat a pribézné v realném case vypisovat pocet

ujetych kol (,¢arkovat”).

Tretim Ukolem bylo vytvofit z robota pocditadlo barev. Robot byl postaven
doprostfed jedné dlazdice. Do blokl( okolo né&j (ne v3ak diagonaln€) byly
umistény barevné krychle. Robot se 12krat otodil, podital a vypisoval aktualni

barvy. Po ukonceni opakovani pocty vytiskl do konzole.

Obrdzek 21 Herni plocha 3. ukolu 3. aktivity

6.3.3 Reseni aktivity

Zaci tvofili program, ktery mél spoditat pocet poli na herni plose. Nesméli

pouzivat opakovani s pevhym poctem opakovani a ani jakékoliv bloky, kde by
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pocitali samotni misto robota. Jelikoz byla herni plocha opatfena mantinelem,
bylo mozné pouzit opakovani s podminkou. Jednotlivé kroky se poté pricitaly
k proménné. Tuto proménnou bylo nasledné nutné vypsat do konzole.
NejjednodusSim a nejelegantnéjSim feSenim se jevi to, které trochu nuti
pfemyslet jinym zplsobem - herni plocha ma tvar obdélniku a pocet poli je
roven soucinu poctu délky a Sifky. Scénar pocita s pouzitim dvou proménnych

a operatoru ,nasobeni” (Obr. 22).

nastav delka » na o
nastav sirka = na o

opakuj dokud nenastane  nalezlo oko objekt?
jed dopiedu v o o kroky »

ym&h  dolka - o°

otofse vpravo * o @ stupfid

opakuj dokud nenastane  nalezlo oko objeki?

jed dopiedu~ o () Kooky -

Zmén sirka = uo

wiiskni  delka  *

Obrdzek 22 PouZiti soucinu pro pocitani polf
Jeden z robotd mél naprogramovanou jizdu podle urcitého okruhu. Kazda ze
skupin si méla zvolit cestu vlastni. Jak jiz bylo zminéno, celd trasa byla
opakovana nahodnym poctem opakovani. Druhy robot mezitim slouzil jako
pocitadlo projetych kruht toho prvniho. Scénar mél byt nastaven tak, aby tato

kola tzv. ,¢arkoval” - kazdé projeté kolo oznacil néjakym symbolem (¢arkou).
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Obrdzek 23 Priklad reseni 2. ukolu 3. aktivity - plocha

Obrazovka

Senzory

Proménné

pii spusténi

opakuj stale

kdyz = nalezlo oko objekt?

vytiskni o >
cekej o vtefin

B |

= VYMAZAT ZKOPROVAT DO SCHRANKY

Obrdzek 24 Priklad reseni 2. ukolu 3. aktivity - program (pocitani kol)
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V poslednim uUkolu robot zaznamenaval pocet nalezenych rGiznobarevnych
kostek a zaroven vypisovat aktualni stav. Zaci nahodné ménili kostky na jiz
zkontrolovanych mistech. Pro kazdou z barev byla vytvofena proménna. V
konzoli byla nastavena i rzna barva textu, ktera korespondovala s barvou
kostky.

nastav cervena *+ na o
nastav zelena + na o
nastav modra + na o

definuj cervena

nastav barvu tisku  Eervena =
zméi cervena v 0 o

kdyz zaznamenavd oko cervenda » ? fak

cervena definuj fisk
definuj zelena

nastav barvu tisku  éervend «
kdyZz = zaznamenavd oko zelena *+ ?  fak

MRS SIS A0 | BEEE © vytiskni = cervena - a nastavie kurzor na dalSi fadek

il b nastav barvu tisku

zelena

zmén zelena v o o vytiskni = zelena - a nastavite kurzor na dalsi Fadek

kdyZ zaznamenava oko modra v ? iak

T nastav barvu tisku

definuj modra vytiskni ~ modra <« a nastavte kurzor na dalSi fadek

cokej () vierin

vymaz vSechny fadky

nastav barvu tisku  modra -
wpsios QD) >
zmén modra *+ o© o

otofse vpravo v o @ stupiid

Obrdzek 25 Priklad reseni 3. ukolu 3. aktivity

6.3.4 Reflexe probéhlé aktivity

Po pocatecnich komplikacich - zaci nevédéli, jak maji uchopit zakaz pocitat
kroky nebo opakovani - se pustili do brainstormingu az nékoho napadlo
pouziti opakovani s podminkou. Diky tomuto napadu vSichni zacali tvofit.
Nikdo z zakd nevyuzil mnou dfive v popsané feseni. VSichni se snazili projet a
napocitat vSechna pole. Par skupin se ,zacyklilo” ve Spatné zvoleném cyklu,

ale netrvalo dlouho a z tohoto problému se ,vymotali”.
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Obrazovka >
Senzory

Proménné

definuj Pocitani

nalezlo oko objekt?

nastav  pocetPoli = nao
[SE=nEONY e ...

olofse vpravo v @ @ stupfid

oloise wpravav o @ stupiit

oloése vevo v o @ stupiits

olose vievow o @ stupri

= VYMAZAT ULOZTT ZKOPIROVAT DO SCHRANKY

Obrdzek 26 Priklad reseni 1. ukolu 3. aktivity
ZAaci prichazeli s rGznymi okruhy pro své roboty. PIné vyuZili svou fantazii.
Nesetkal jsem se ani s jedinym nudnym ,Ctvercem”. VétSina zakd byla az

zaskocena jednoduchosti programu pro pocitajiciho robota.

Posledni ukol opét nedélal zadny problém. Parkrat se vsak ,méné zru¢nym”
zakdm povedlo pfi vyméné kostek ,rozbourat” svou herni plochu a museli
proto opakovat svij program od zacatku. To se stavalo zejména z ddvodu
rychlého otaceni robota a kratkého ¢asu na vyménu kostek. Stacilo pfitom
pouzit blok ,Cekej” a vSe si zpomalit.

Aktivita byla zabavna (i pro mé). Z4ci si vyzkouseli praci s konzoli a zaroven si
rozsifili schopnosti algoritmizace a programovani. Na konci hodiny jsem
zakam sdélil, jak mohli mimo jiné fesit prvni Ulohu (pouziti soucinu) - velkym
prekvapenim pro mne bylo, Ze vice nez polovina netusila, o ¢em to mluvim.

o

Nejsmutnéjsi na celé véci bylo to, ze par zaka ani netusilo, co to je soucin.

42



6.4 Dira v ploté

Pfi praci na nasleduijici aktivité byla vyuzita roboticka u¢ebni pomdcka VEX123 a
prostiedi VEXcode. Aktivité byla vénovana jedna vyu¢ovaci hodina. Zaci byli béhem

prace rozdéleni do dvojic (v pripadé ,lichosti” Zak(, byla vytvorena trojice).

6.4.1 Cile aktivity

1. Vytvoreni programu k feSeni zadaného ukolu.
2. Modifikace jiz vytvorfeného programu.

3. Vyuziti optického senzoru.

6.4.2 Postup

Pro kazdou dvojici byla pfipravena roboticka pomucka VEX, pocita¢ (nebo
iPad, ¢i tablet), dvé dlazdice herni plochy, mantinel a 5 pfekazek (kostek,
hernich prvkd ze sady VEX IQ). Dlazdice se spojily dohromady a na jeden
z koncl byl umistén mantinel, vytvofila se tak nase pracovni plocha. Prekazky,
umisténé v prostfedni radé, tvofily pomysinou zed, ve které byla dira. Prekazky
se mohly pfesouvat - bylo proto tfeba na to robota pfipravit a naprogramovat
ho tak.

Pocatecni ukol pocital s vytvorenim programu pro robota. Na zakladé tohoto
programu se robot musel dostat z jedné strany zdi skrze diru na druhou stranu
a nasledné do cile. Start se nachazel u jednoho rohu a cil byl na protéjsi strané.

Cil byl situovan na strané herni plochy, na které byl pfitomen mantinel.

Ve druhé &asti byla 2akam situace ztizena tim, Ze byl odstranén mantinel. Zaci
tak museli pfi feSeni hledat jinou moznost, jak dostat robota do cilového

Ctverce na draze.
Pro uspésné resitele byl pripraven ukol navic. Méli zajistit, aby robot po
dosazeni do cile svitil zelené. Pokud do cile nedorazil, LED podsviceni mélo

svitit fialovou barvou. Z tohoto dlvodu byla skupinam, které plnily tento ukol,

poskytnuta dalsi prekazka.

6.4.3 Redeni aktivity
Pfi feSeni bylo nutné pouziti optického senzoru, ktery hledal prekazku v

prostiedni fadé. Robot mél vzdy zkontrolovat, zda pred nim na stfedové pozici
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neni zed. Pokud pfekazku nalezl, pfesunul se dal na vedlejSi pole a opét
zopakoval kontrolu. Nalezeni prazdného pole bylo signdlem pro projeti na
druhou stranu. Dochazelo tak k vétveni programu a Zaci tak byli donuceni
pouzivat bloky ,kdyz - tak - jinak”. K pohybu do cile mél byt opét vyuzit

opticky senzor.

O~

otoése vlevow o @ stupfil

nalezlo oko objekt?

otoCse vpravo v o @ stupfia

jed  dopiedu~ o @) Kook ~

jed dopiedu * o | kioky kroky =

Obrdzek 28 Program k 1. ukolu 4. aktivity
Obrdzek 27 Program k 2. ukolu 4. aktivity

Upravou drahy (odstranéni mantinelu) byla odebrana moznost vyuziti
optického senzoru k snadné&jsimu dokonéeni Gkolu. Zaci museli pfijit s jinym
feSenim. Jelikoz bylo herni pole omezené velikosti a byl i omezeny a prfesné
dany pocet prekazek. Nabizelo se napriklad vyuziti proménné, ktera méla

pocitat kroky robota, nebo vyuziti vice vétveni v programu.

Posledni (bonusovy) ukol po¢ital s Upravou predchoziho programu - pfidanim
blokl, které ovladaji podsviceni prostfedniho tlacitka na robotovi, nebyly

jedinou potfebnou upravou. Ve vSech pfedchozich programech se pocitalo s
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tim, Ze prekazek je méné nez blokd. Nemohlo tedy dojit k situaci, Ze se robot
nedostane do cile. NeSlo tedy pouzit stavajici pocet opakovani. Pokud si tento

fakt zaci uvédomili, neni problém uUkol zdarné spinit.

-y
omése viewow o @ shupfill

kdy:  ralezlo cho chijekt?  tak

olof sm vVpEAVD * o a shipfid
jpd dopfedu * o o kroky *
misfi  kroky * o o

jinak
jpd dopfedu = o a kroky *

olofse vpravo = o @ shipfid

jpd  dopfedu » o KOS oky =
podsyicani  Zelend =

zastay projeki

kdy?  naleso cko objekt?  fak

olofss vpravo T o g whipdfidi
podsviceni  zelend v

jinak

ool sx  vpravo -

podsviceni  machovd =

Obrdzek 29 Program k ukolu navic 4. aktivity

45



6.4.4 Reflexe probéhlé aktivity

Pro velkou ¢ast zakd bylo problematické zvyknout si na nutnost pocitat pfi
programovani robota s nahodnym rozmisténim prekazek na trase. Nékolik

v

dvojic se pustilo do tvorby fady (6) scénard, které spoustély dle situace
(umisténi diry) na trati. Robot v8ak mél diru hledat aktivné a autonomné.

Pfitomnost mantinelu na herni plose byla pochopena a vyuzita.

Oproti mému predpokladu se témér vSichni zaci vydali cestou komplikovanych
vhorenych vétveni, misto elegantnéjSiho feSeni pomoci proménné. Zajimavé
feSeni pfinesl jeden z zaka, ktery vyuzil operatoru absolutni hodnoty k vypoctu
zbyvajiciho poctu krokd k cili. Je nutné podotknout, ze tento zak se ve svém
volném case vénuje programovani a je svym vrstevnikdm na mile vzdalen ve

zkuSenostech s algoritmizaci.

Cast 1. Cast2.

ofoé ze  vievo = stupnu

nalezlo oko objeki?

olo se vprave * o '@ stupfit

jed dopiedu * o o kroky +

otofse vievo v o @ stuphi

olof se vpravo * o @ stuphii

@ -

olotse vievow o @ stupfit

jed  dopiedu =

'° kroky «

olof se vpravo * o @ stupfd

'° kroky +

jed  dopiedu =

jed  dopiedu =

otof s vpravo * o @ stuphid
jed  dopiedu » o o kroky

oloEse vievo = o @ stupfil

olofse vpravo * o @ stuphil
jed  dopfedu +

ofoé s  vievo =

jed  dopredu +
olof se vpravo * o @ stupii

o @ -

jed  dopredu +

oot & wpravo * o @ stupfii

o @ -

ototse wvievo > o @ stuphid

jed  dopiedu =

otofse wvpravo * © @ stupfit
o o kroky =
] o kroky

jed  dopfedu =

jed  dopfedu =

|
o kroky =

otof se vpravo * o @ stupdid

o kroky =

N

jed  dopiedu »

jed  dopiedu =

Obrédzek 30 Priklad feseni 2. ukolu 4. aktivity
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nastav kroky + na o
o (@ b

otofse vilevow o @ stupii

kdyz = nalezlo oko objekt?  tak
otoCse vpravo ¥ O @ stupfit
jed  dopredu v o (§) Kooky ~

s koky =+ o ()

jinak

jed dopfedu + o  absoluini hodnota + kroky kroky -

Obrdzek 31 Priklad reseni 2. ukolu 4. aktivity
Narozdil od druhého ukolu se muj predpoklad potvrdil u bonusové ulohy. Pro
zdarné plnici zaky nebyla problémem a zaméstnala je pouze na nékolik malo

okamzikd.

Tato aktivita nezabrala vSem celou vyucovaci hodinu, jak jsem puavodné
pocital. Rychlejsi zaci se proto nudili - néktefi vSak Sli pomahat do jinych
skupin, jini si tvofili vlastni scénare. Pro dalsi vyuziti této aktivity by bylo

v - s v

vhodné vytvofit narocnéjsi ukoly pro brzké resitele.
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Obrdzek 32 Zici pri Feseni 4. aktivity

48



6.5 Parkovisté

Tato aktivita vyzadovala pouziti robotické u¢ebni pomtcky VEX123 a prostiedi
VEXcode. Dochazelo k rozvijeni riznych kompetenci a pracovalo se s okruhy
dle RVP ZV - ,Algoritmizace a programovani” a ,Data, informace a modelovani”.
Aktivita byla koncipovana na jednu vyucovaci hodinu. Zaci byli b&hem préce

rozdéleni do dvojic (v pripadé ,lichosti” zak(, byla vytvorena trojice).

6.5.1 Cile aktivity

1. Vytvoreni programu k feSeni zadaného ukolu.
2. Modifikace jiz vytvoifeného programu.

3. Vyuziti podprogramd.
4

. Vyuziti optického senzoru.

6.5.2 Postup

Mimo robota a zafizeni, kterym Zaci robota programuiji, dvojice dostaly dvé
dlazdice herniho pole a 8 hernich prvkd (barevnych kostek), které jsou
soucasti Skolni sady robotickych stavebnic VEX 1Q. Tyto herni prvky v aktivité
slouzily jako prekazky, lze je tedy nahradit jakoukoliv jinou véci. Vyhodou
téchto kostek je velikost, kterd odpovida velikosti jednoho ctverce herni

dlazdice.

Béhem vsech dasti aktivity byla pouzivana herni plocha vytvofend ze dvou
spojenych dlazdic, ktera méla simulovat parkovisté. Krajni rady reprezentovaly
parkovaci mista a prostredni fada slouzila jako pfijezdova cesta a k pohybu po
parkovisti. Herni krychle (pfipadné jiné prekazky) predstavovala zaparkovana
vozitka a byla umisténa na parkovaci mista, jejich umisténi a pocet na
parkovisti se nahodné ménil. Prvni pole (nad a pod startem) se nepovazovala

za soucast parkovisté.
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Obrdzek 33 Herni plocha k 5. aktivité

Prvnim ukolem bylo napodobeni hlavniho ucelu navstévy realného parkovisté
- nalezeni parkovaciho mista a zajeti na né&j. Cilem bylo tedy vytvofit program,
ktery nalezne volné parkovaci misto, na které VEX nasledné zajede. Pro vétsi
jednoduchost bylo vyuzivano pouze jedné parkovaci rady. K vytvoreni ukolu
mé inspiroval jeden z Ukol( béhem prfedmétu ,Edukacni robotika”, kdy méla
byt podobna uloha vytvorena pro vozitko sestavené ze stavebnice LEGO (v
mém pfipadé LEGO Mindstorms 51515). Oproti pravé zminénému ukolu je
tento ukol jednodussi v tom, Ze robot nemusi pomoci senzoru zméfit, zda se

do mezery vejde.

V druhém ukolu méli zaci vytvofrit scénaf, ktery spocital obsazena parkovaci
mista na parkovisti na jedné strané. Polet obsazenych mist byl nasledné

vypsan do konzole.

Posledni fadny ukol predpokladal tpravu scénare z druhého ukolu. Tentokrat

méla byt pocitana obsazena i prazdna mista na obou stranach parkovisté.

Zdatngjsi skupiny mohly po splnéni pfedchozich Ukold vytvofit do konzole
planek parkovisté, ktery ukazoval jeho aktudlni stav (volna a obsazena

mista).
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6.5.3 Reseni aktivity

Cilem prvniho uUkolu bylo vytvofeni programu na parkovani robota na
neobsazené misto. Pri tvorbé bylo potfeba pouzit senzoru robota,
pohybovych blokd, pfikazu ,opakuj n krat” a bloku ,kdyz - tak - jinak”. VEX vjel
na pomysiné parkovisté a hledal, kde by zaparkoval - otocil se o vlevo
(pfipadné vpravo) a zkontroloval misto pred sebou. Kdyz bylo misto obsazené,
otocil se zpét a pokracoval k dalSimu mistu. Pokud bylo misto volné, zajel na

néj a ukondil svlj program.

jed  dopfedu =

otofse wvlevow o @ stuprit
7
Obrézek 34 Program k 1. tkolu 5. aktivity nalezlo oko objekt?

jed dopfedu » o o kroky =

Béhem feSeni druhého ukolu bylo nutné vytvofit proménnou, do které se
vypisoval pocet volnych mist. Scénar vychazel z programu pouzitého v minulé
uloze. Hlavni zménou bylo, ze robot nemél za ukol zajizdét na volna mista, ale

zaznamenat jejich pocet, ktery se po ukonceni programu vypsal do konzole.
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definy kontrolaMista

nastav volneMisto + na o

opakuj o krat

otoCse wvlevo - o @ stupfid

kdy?  nalezlo oko objekt?  tak
jed dopfedu » o o kroky »
' jinak

zmén volneMisto + o o

kontrolaMista

E T Pocet volnych mist: M2

vytiskmi | volneMisto < a nastavte kurzor na dal3i fadek

otoCse vpravo* o @ stuphid

Obrdzek 35 Program k 2. ukolu 4. aktivity

Ve treti Uloze mély dvojice scénar robota upravit, aby kontroloval obé strany
parkovisté. Bylo mozZné kontrolovat obé strany najednou, ale také
zkontrolovat jednu stranu, na konci se otocit a vénovat se strané druhé. ZAci
si vSak museli uvédomit, Zze na konci parkovisté nestaci robota pouze otocit a
cely program opakovat - uloha neni ,0osové” soumérna. Pracovali se se dvéma
proménnymi - volnd mista a obsazena mista. Tyto proménné byly na konci

vypsany do konzole.

6.5.4 Reflexe probéhlé aktivity

Pfi programovani prvni tlohy méla ¢ast zakd problém s tim, nechat ¢ast bloku
.kdyz - tak - jinak” volnou. Do tohoto prostoru vSak davali bloky s prikazy,
které neovliviiovaly pribéh programu. Mezi tyto bloky patfilo napfiklad
troubeni, nebo sviceni. Zaci na zaklad programu pfisli velice rychle, jelikoZ byl

podobny scénar pouzivan v minulé aktivité.
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pii spusténi definuj kontrolaMista

nastav wvolneMisto + na o
kdyZ nalezlo oko objekt? _ tak

nastav obsazeneMisto *+ na o :
Zzmen obsazeneMisto + o o

opakuj o krat

jed dopfedu v o o T

otoEse vievo =+ o0 @ stupfid

kontrolaMista

ofo€se vpravo * o @ stupfit

kontrolaMista

otlofse vievo» o @ stupfid
Wyl Pocet volnych mist: N2

vytiskni © volneMisto <« a nastavte kurzor na dalsi radek

Wi Pocet obsazenych mist: B2

vytiskni | obsazeneMisto | a nastavte kurzor na dal3i radek

jinak

zmen  volneMisto » o o

Obrdzek 36 Program k 3. ukolu 4. aktivity — kontrola obou stran ,najednou”
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definuj kontrolaMista

otoEse vievo =+ o0 @ stupfid

kdyZ = nalezlo oko objekt? ~ tak

nastav obsazeneMisto + na o

nastay volneMistc + na o

opakuj o krat

jed  dopfedu =

Zzmeén obsazeneMisto =+ o o
Jinak

zmén volneMisto + o o

kontrolaMista

2

otoC se vpravo =

opakuj o krat

kontrolaMista

otoCse vpravo * o @ stupfid

jed dopiedu + o o kroky =

e Pofet volnych mist: M3

vytiskni | volneMistc  « a nastavite kurzor na dal3i radek

UIEL O Focet obsazenych mist:

vytiskni = obsazeneMisto »

Obrdzek 37 Program k 3. dkolu 4. aktivity - kontrola obou stran ,postupné”

NejpodstatnéjSim problémem pfi feSeni druhého Ukolu bylo rozestaveni
prekazek na herni ploSe. Dfive zminéna vyhoda (velikost jednoho ctverce)
kostek od spole¢nosti VEX byla u nékterych skupin do jisté miry nevyhodou.
Pokud doslo k pfesnému umisténi na plochu, mél robot pouze velice tésny
koridor pro prijezd a stavalo se, Ze do pfekazek narazel. Nic, co by se nedalo
vyresit posunutim prekazky a vytvorenim Sirsi cesty. V nasledujici hodiné v
paralelni tfidé byl tento problém zakdm jiz oznamen. Po strance programovani

nebyl Zadny zasadni problém.
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Treti uloha stavi zaky pred vybér zpldsobu upravy programu. Jak jsem se
domnival, nékteré dvojice mély za to, Ze staci robota otocit a cely program
zopakovat. Béhem testovani na tuto chybu Zaci pfisli a pustili se do opravy
chyby.

Do feSeni bonusového uUkolu se pustili vSichni Zaci a s pfispénim kolektivni

prace se podafilo pfijit na program, ktery pfiblizny planek parkovisté vytvoril.

pii spusténi

apakuj o frak
jed  dopifedu =+ o o kroky =

definuj kontrolaMista
kontrolaMista

ofoEse vlevo* o @ stupfidl

otofse vpravo v o @ stupfid kdyz  nalezlo oko objekt?  tak

nastav kurzor na dalsi radek vytiskni @ >

nastav kurzor na dalSi radek Jinak
opakuj o krat Lt il ° >

kontrolaMista
oto se vpravo * o @ stupiid

jed  dopfedu * o o kroky =

nastav kurzor na dalsi radek

Obrdzek 38 Priklad rFeseni ukolu navic 5. aktivity
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Obrazovka

Proménné

olo] |olo]

o1 |o]o]

VYMAZAT ULOZIT ZKOPIROVAT DO SCHRANKY

Obrdzek 39 Planek parkovisté

Z celkového hlediska si dovolim hodnotit aktivitu kladné. Zaky pfipravené
Ukoly bavily a zaméstnaly je. U zakladnich uloh byla vidét snaha pracovat
samostatné ve dvojici. Pro budouci vyuzivani této aktivity zapfemyslim nad
nahradou hernich kostek za mensi prekazky. Pfipadné Zaky prfed zacatkem
upozornim na vhodné umisténi prekazek, aby nedoSlo ke komplikacim a

kolizim, jako tomu bylo nyni.
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/ 5. aktivity

/7 reseni

Zdci p

Obrdzek 40
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6.6 Hod kostkou

V této aktivité zaci pracovali jak se samotnou robotickou pomuckou VEX,
prostfedim VEXcode, ale i s tabulkovym editorem. Béhem této aktivity byly
rozvijeny riizné kompetence a pracuje se zejména s okruhy ,Algoritmizace a
programovani” a ,Data, informace a modelovani”. Aktivita byla rozdélena do
dvou vyucovacich hodin. Béhem této aktivity byli Zaci rozdéleni do dvojic (v

pripadé ,lichosti” Zak(, byla vytvorena trojice).

6.6.1 Cile aktivity

Vytvofeni programu k feSeni zadaného ukolu.
Vymysleni alternativniho feSeni ke splnéni daného ukolu.
Nalezeni jiného vyuziti pro vytvoreny program.

Zaznamenani a zpracovani dat.

v AW N =

Vytvoreni tabulky a grafu.

6.6.2 Postup
Kromé VEX123 a pocditace pracovni skupiny obdrzely list papiru s vytisténym
kruhem rozdélenym na Sest stejnych dild, ktery méli moznost vyuzit pfi reSeni

jednoho z ukold.

Prvni Ukol byl zaméfen na vyuziti
robota k nahrazeni klasické hraci
kostky ze stolnich her a skladal se ze
4 casti. Prvni tfi casti se tykaly toho
samého - zaci méli vytvorit
programy, které ,hazely” kostkou a
hozenou hodnotu nam rdznymi
zpusoby sdélily. K spravnému
splnéni  prvniho podukolu bylo

potfeba hozenou hodnotu zobrazit

pohybem. Jistou napovédou pro
reseni mél byt pOSkytnUty papl’r Obrdzek 41 Kruh rozdéleny na 6 stefnych dili
s vytisténym ,kolacem” rozdélenym

na 6 dild. Tato pomoc méla zaky
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nasmérovat k pouziti nahodného otaceni na misté, kdy Sipka na vrchni strané
robota urci pravé hozenou hodnotu. Pfi feSeni druhé casti prvniho ukolu méli
zaci hledat vlastni alternativu, kdy se robot nesmél dostat do pohybu. Pro
zobrazeni padlého ¢isla nesmély byt pouzity zddné pohybové ptikazy. Zaci tak
byli nuceni pouzit alternativni feSeni - pouzit blikani prostfedniho tlacitka, i
nechat robota prehravat rizné zvuky. Treti podukol ved| zaky k pouziti konzole
ve VEXcode 123. Robot v tomto pfipadé vlastné nic nedélal a o ,hazeni” se
postaral samotny program VEXcode. V posledni ¢asti ukolu méli Zaci vymyslet
dvé situace, kde by mohli podobny (napf. Uprava poctu moznosti) program

vyuzit.

Ve druhém ukolu méli zaci provést 25 hodu libovolné zvolenym zplisobem.
Padlé hodnoty zaznamenali do tabulky a nasledné zpracovali - vypoditali

absolutni a relativni ¢etnost hodnot padlych na ,kostce”.

Zavéreény Ukol piipominal z ¢asti kol pfedchozi. Zaci méli simulovat dalsich
25 hodd. Méli vsak upravit program tak, aby jim byla ¢etnost (absolutni)
padlych hodnot vypsana do konzole.

Zdatnéjsi zaci mohli pfijit s navrhem feSeni vypsani padlych hodnot jinym nez

Ciselnym zplGsobem.

6.6.3 Reseni aktivity

Jiz prvni podukol prvniho ukolu nabidl vétsi mnoZstvi moznosti spravného
feSeni. Spole¢nym prvkem téchto feSeni bylo pouziti parametru ,vyber
nahodné ¢islo od x do y“. Pfi pochopeni dfive zmifiované ,napovédy” mélo byt
dalSim spole¢nym prvkem v3ech fesSeni blok ,otoc se vpravo/vlevo o n stupnd”.
Ztejmé nejjednodusSim feSenim bylo pouziti pravé pouze onéch vySe
zminénych blokd. Parametr s intervalem od 0 do 360 vloZzeny do bloku otaceni.
Jednoduchym rozsifenim intervalu od -360 do 360 Slo navodit i zdanlivy
nahodny vybér sméru, podle kterého se VEX123 otacel. Druha ¢ast prvniho
Ukolu opét nabidla vicero rfeSeni. Ocekavanym feSenim bylo opétovné pouziti
parametru ,vyber nahodné ¢islo od x do y“. Vtomto pripadé bylo pocitano
zejména s pouzitim svételné, ¢i svételné signalizace a bloku ,opakuj n krat”.

Pocet opakovani pak byl dan nahodné od 1 do 6. Pfi hledani vhodného scénare
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pro Fedeni treti ¢asti uz Zaci vyuzili mensi mnozstvi fantazie. Zaci jako
v predeslych ptipadech méli pouzit parametr ,vyber nahodné ¢islo od x do y*
(v tomto pripadé x = 1; y = 6), ktery byl vloZzen do bloku ,vytiskni”, ktery se
nachazi v kategorii ,Vzhled -> Vzhled obrazovky”. Navrhy na vyuziti byly
znacné individudlni a zalozené na fantazii konkrétnich zakd. Nékteré odpovédi
(nej¢astéjSi nebo zajimavé) jsou zminény v nasledujici podkapitole. Vzdy se

vsak jednalo o néjakou formu nahodného vybéru.

1. podukol

pii spusténi

otoC se vpravo + o | vyber nahodne Cislo od do @ stupiih

2. podukol

pii spusténi

piehraj zvuk  zatroubit =

pii spusténi

podsviceni nachova «

3. podukol

pii spusténi

vytiskni  vyber nahodné cislo od o do o < a nastavte kurzor na dalsi radek

Obrdzek 42 Programy k 1. ukolu 6. aktivity

Ve druhém ukolu si mohli Zaci zvolit jednu z pfedchozich variant pro splnéni

zadani. Z4ci si v této situaci méli uvédomit, ktery z program byl nejvhodnégjsi.
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Tim bylo v tomto pripadé pouziti konzole. Jednalo se o nejrychlejsi zptsob a
nebylo potfeba sledovat, ¢i dokonce pocitat cinnosti robotické pomducky.
Ostatni dva zpuasoby byly také pouzitelné. Své programy mohli samoziejmé
upravovat - vhodné bylo vyuziti bloku ,opakuj 25krat". Pri vyuziti prvnich dvou
moznosti vykonavanych robotem bylo vhodné i pouziti bloku ,¢ekej n vtefin®,
aby byly jednotlivé ,hody” alespori ¢asové odliseny. )iz béhem pripravy mélo
dojit k praci vtabulkovém editoru - vytvofenim tabulky s pfehledem
jednotlivych hodd. Po zaznamenani posledniho hodu doslo ke zpracovani
ziskanych dat - soucet absolutni cetnosti jednotlivych hodnot a vypocet
relativni cetnosti. Schopnéjsi zaci mohli fesSit pomoci vzorcd, ale pfipustné bylo
i ,manualni” pocitani. V tabulkovém editoru doslo zaroven k vytvoreni grafli -
zaci museli zvolit vhodny graf. Pro zobrazeni absolutnich hodnot bylo vhodné
pouziti sloupcového (pruhového) nebo soufadnicového (bodového) grafu. Pro

relativni hodnoty byl vhodnéjsi vysecovy graf.

podsviceni zelena -

podsviceni zelena -

Obrdzek 44 Programy k 2. ukolu 5. aktivity
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Posledni uloha zaky opét postavila pred vybér vhodné metody a znovu (ze
stejnych ddvodd) v pomysiné soutézi vhodnosti zvitézila moZnost vypsani
hodd do konzole. Konzoli ostatné museli pfi této uloze pouzit vzdy.
S drobnymi upravami Slo pouzit i moznost signalizace barvou / zvukem. U
.pohybového” zplisobu by muselo dojit k zasadnim Upravam a byl tedy témér
nepouzitelny. Ddvodem je pouzivani hodnot mezi 0 a 360 (pfipadné -360 az

s

360), oproti tomu zbylé metody pouzivaji ¢isla 1 az 6.

definuj hodKostkou definyj tisk

e D +

vytiskni = pocet1 4 a nastavie kurzor na dalsi fadek

s QZED >

vytiskni | pocet2 - a nastavie kurzor na daléi fadek

s QZED >

vytiskni ~ pocet3 - a nastavie kurzor na daléi fadek

e D *

vytiskni  pocetd - a nastavie kurzor na daléi fadek

s QD >

vytickni = pocet5 -« 3 nastavte kurzor na daléi fadek

nastav hodnofaMaKosice * na vyber nahodné Eislo od o do o

pokud hodnotaN aKosice

zZméi pocetl - oo

jinak pokud hodnotaNaKosice

Zméfi pocet? = oo

jinak pokud hodnotaMaKosice

Zméi poceti *+ o o

jinak pokud hodnotaMaKosice

Zméh pocetd = oo

Jinak pokud hodnotaNaKosice

zZméfi pocet5 + o o

) =mazaniHodnot

hodnotaNaKosice * na o

s QDD >

vytickni = poceté - 3 nastavte kurzor na daléi fadek

Obrdzek 45 Program k 3. ukolu 5. aktivity

Pro vypis jinym zplGsobem, nez ¢islem Slo vyuzit napfiklad neciselnych symbol(

7

anebo dokonce slov (pojmenovani Cislovkou).

6.6.4 Reflexe probéhlé aktivity

Kromé jediné skupiny vSichni vyuzili v ¢asti s pohybem prvni Glohy pfipraveny
list papiru s rozdélenym kruhem. Skupina, ktera ho nevyuzila, naprogramovala
robota na nahodny (1-6) pocet krokd dopredu. Dalo se viak setkat i s dalSimi
moznostmi feSeni. Setkal jsem se s vyuzitim blokd ,kdyz - tak - jinak” a bloku
.otoc se nasmér x stupnil”. Nebo napfiklad s opakovanim s ndhodnym poctem
(1-6) opakovani otaceni o 60 stupriti. Druha a treti ¢ast nepfinesla zadna

Vv

zajimava reSeni a nedélala zadné skupiné problémy. NejcastéjsSimi navrhy na
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vyuziti tohoto programu bylo ,kolo (ne)stésti” - at uz se mélo jednat o vybér

jidla, sladkosti, Ci ¢innosti na vecer, tak vybéru zaka k tabuli pfi zkousSeni.

ki hodnotaNakostce — () opakuj vyber nshodné &isio od ({§JJ) co (€ krat

ofoC se na smér o stupfit clofse wpravo * o @ stupfid

kdyZ hodnotaMaKosice = e

otot se na smér @ stupfid

jed dopfedu » o wyber ndhodné Eislo od o do o kroky =

kdyZ hodnotaMaKosice = o

oloEse wvpravo * o @ stupiid

kiy>  hodnotaMaKosice = o

otot se na smér @ stupiid

kdyZ hodnotaMaKosice = o

otof se na smér @ stupiid

kiy:  hodnotaMaKosice = o

otof se na smér @ -

Obrézek 46 Priklady reseni 1. tkolu 6. aktivity

U druhého ukolu se jiz zacaly objevovat rtizné problémy. Vétsina (14) skupin
nezvolila nejvhodnéjsi moznost (vypis do konzole) a pustila se do prace
s ,pohybem”. Pouze 3 skupiny se rozhodly pocitat zvuky, nebo blikani svych
VEX123. Zbylych 8 skupin mélo praci jednodussi tim, Ze si vSechny hody
nechaly vypsat. Nékteré skupiny si neuvédomily moznost pouzit opakovani a
jednotlivé hody spoustély manualné. Prace v tabulkovém editoru byla
v poradku, ackoliv nikdo nepouzival na vypocty vzorce. | na zakladé metody

pokus-omyl se nakonec vSichni dobrali ke zdarnému zvladnuti ukolu.
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U tretiho Ukolu uz si vSak vétSina (po predchozich nezdarech) uvédomila, Ze
je potfeba pracovat s feSenim, které ,nepotiebuje” robota. U této ulohy se
ukazalo, ze je pro nékteré z resitelt az pfilis naro¢na a néktefi proto zacali -
vice nez predtim - hledat pomoc u jinych skupin. Stupnujici se naro¢nost uloh

doklada zjisténi, ze pouze 4 skupiny na reseni prisly.

Praci navic vypracovaly pouze 3 skupiny. Vsechny pfisly s obdobnym feSenim,

které se liSilo pouze v pouzitych symbolech.

nastav hodnotaMakKostce * na  vyber nahodné éislo od o do e

pokud hodnotaMakKosice = o pak
vytiskni e + a nastavie kurzor na dalsi radek
jinak pokud hodnotaMaKostce = e pak
vytizkni o « a naztavte kurzor na dalsi radek
jinak pokud hodnotaMaKostce = o pak
vytiskni @ < 3 nastavie kurzor na dalsi radek
jinak pokud hodnotaM akosice = o pak
vytiskni Q + 3 nastavie kurzor na dalsi radek
jinak pokud hodnotaMaKostce = o pak

vytiskni m 4 a nastavie kurzor na dalsi radek
jinak < b

vytiskni m 4 a nastavte kurzor na dal3i radek

Obrédzek 47 Priklad reseni ukolu navic 6. aktivity
Na nékterych zacich bylo vidét, Zze se od druhého Ukolu zacinaji ztracet a spise,
nez na vlastni feSeni spoléhaji na rady zdatnéjsich spoluzakd. Do budoucna
bych u této aktivity zvolil upravené zadani, které by zaky snaze navedlo ke

spravnému feseni.
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