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Abstract

There was not a strong position of the educational robotics in the curriculum of
elementary schools in the Czech Republic in the past. Educational robotics was
implemented by a plenty of schools primarily as an additional form of education as a
leisure time activity or and optional subject. The situation is gradually being changed
thanks to the revision of state curricular documents. Nevertheless, the robotics still
perseveres to be the sphere which is used the most for education of the basis of
algorithms and programming in leisure time activities and clubs. The goal of this article
is to introduce the possibilities of the usage of educational robotics in leisure time
activities and to introduce and describe some sample activities which could be used
for educating the pupils of various age and experience with the use of robot
RoboMaster S1.
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Abstrakt

Edukacéni robotika nemeéla v minulosti pevnou pozici v kurikulu zakladnich $kol
v Ceské republice. Rada kol ji zafazovala primarné jako dopliikovou formu vzdélavani
v ramci volno€asovych aktivit nebo volitelnych pfedmétu. Situace se postupné méni
vlivem revize statnich kurikularnich dokumentu. Presto zlUstava robotika oblasti, ktera
je z velké &asti vyuzivana pro vyuku zaklad( algoritmizace a programovani v ramci
Skolnich volnoCasovych aktivit a v krouzcich. Cilem pfispévku je predstavit moznosti
vyuziti edukacni robotiky ve volno€asovych aktivitdch a pfedstavit a popsat vzorové
aktivity vyuZzitelné pro vzdélavani zaka rizného véku a zkuSenosti s vyuzitim robota
RoboMaster S1.

Klicova slova: robot, edukacni robotika, volno¢asové aktivity, RoboMaster S1.

uvoD
Jednim ze z&sadnich dokumentu, ktery za€al formovat novou podobu vyuky

informatiky na zakladnich Skolach byla Strategie digitalniho vzdélavani do roku 2020.
Tento dokument, ktery byl vydan viadou CR v roce 2014 formoval tfi prioritni cile:

1) Otevrit ve vzdélavani prostor pro nové zplsoby uceni se s vyuzitim digitalnich
technologii a také novym vzdélavacim metodam.

2) Zlepsit kompetence zaku — primarné v oblastech prace s informacemi a prace
s digitalnimi technologiemi.

3) Rozvijet informatické mysleni zaka. (MSMT, 2020)

Pravé rozvoj informatického mySleni se néasledné stal jednim z hlavnich sméru
vzdélavani v revidované vzdélavaci oblasti Informatika v Rd@mcovém vzdélavacim
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programu pro zakladni vzdélavani. Jiz v uvodnim popisu je uvedeno, Ze tato
vzdélavaci oblast ,je zaloZena na aktivnich Cinnostech, pfi kterych Zaci vyuZivaji
informatické postupy a pojmy. Poskytuje prostiedky a metody ke zkoumani reSitelnosti
problému i hledani a nalézani jejich optimalnich feSeni, ke zpracovani dat a jejich
interpretaci a na zakladé praktickych ukoll i poznatky a zkuSenosti, kdy je lepSi praci
pfenechat stroji, respektive pocitadi® (MSMT, 2021, s. 38). Samotné informatické
mysleni mizeme chapat a definovat rizné. Jednou z definic, kter& pomérné dobfe
vystihuje i tlohu informatického mysleni ve vyuce, je definice Jeanette M. Wing (2010),
ktera jej popisuje jako myslenkové postupy, které jsou zapojovany pfi formulovani
problému a jeho FfeSeni, které je proveditelné agentem pracujicim s touto informaci.
Agentem muze byt Clovék, ale také stroj, pocita nebo robot, kterého Zak v ramci vyuky
naprogramuje na zakladé feseni aktivity, ve které musel identifikovat dany problém a
navrhnout vhodné feSeni, které nasledné otestuje, pfipadné zreviduje.

Inovaci vzdélavaci oblasti Informatika a integraci rozvoje informatického mysleni do
vyuky se primarné vénoval projekt PRIM (Podpora rozvijeni informatického mysleni),
ktery byl feSen v letech 2017-2020. Jednim z jeho hlavnich cill bylo vytvofit soubor
provazanych vzdélavacich materiald a metodickych pokynu pro ucitele vSech
vékovych skupin zakld. Postupem ¢&asu vzniklo celkem 16 ucebnic, které prosSly
nékolika koly pilotaze. Ucebnice pokryvaji oblast programovani a algoritmizace,
zakladu informatiky a zaklad(i robotiky. (Jihogeska univerzita v Ceskych Budgjovicich,
2018b) Vztahneme-li se k hlavnimu zamérfeni tohoto pfispévku, jedna se o prvni
metodickou podporu v oblasti $kolni robotiky v Ceské republice. Do té doby ugitelé
Casto vyuzivali materialy dostupné na internetu nebo zahrani¢ni knihy dostupné na
trhu. (Batko, 2017)

Rozvoj informatického mySleni a vyuka zakladl algoritmizace a programovani ale
nemusi probihat pouze vramci vyuky, ale v pfipadé robotiky stale velice Casto
ve volnoCasovych aktivitach realizovanych taktéz v prostfedi Skoly. Cilem naSeho
pfispévku je predstavit moznosti vyuziti edukacni robotiky ve volno€asovych aktivitach
a nasledné predstavit a popsat vzoroveé aktivity vyuzitelné pro vzdélavani zaka razného
véku a zkuSenosti. Zaméfime se na to, jaké ma vyuka edukacni robotiky v tomto typu
Cinnosti specifika a popiSeme, scCim se musi vyuCujici vyrovnat. Nasledné
predstavime robota RoboMaster S1, ktery je pomérné netradi¢ni vyukovou pomuckou
z oblasti edukacni robotiky a predstavime i vzoroveé aktivity, které Ize s jeho pomoci
realizovat v ramci volno¢asovych aktivit s pfihlédnutim ke specifikiim a problémim, se
kterymi se mohou ucitelé potykat. Aktivity jsou hlavnim vystupem zavérec¢né prace
spoluautorky tohoto ¢lanku v ramci rozSifujiciho certifikatového studia informatiky a
vypocetni techniky. Jedna se ale pouze o vybrané ukazky, nikoliv o vSechny vytvofené
ulohy.

1 EDUKACNI ROBOTIKA VE VOLNOCASOVYCH AKTIVITACH

V této kapitole se zaméfime na specifika edukacéni robotiky vyu€ované v ramci
volnoCasovych aktivit na zakladni Skole. Pfedstavime, s ¢im se musi ucitel vyrovnat a
také popiSeme moznosti vyuziti edukacnich robotl k vybranym €innostem.

Pedagogika volného Casu rozliSuje nékolik forem realizace volnoCasovych aktivit a
ovliviiovani nebo zhodnocovani volného €asu zaka. Pokud se bavime o vychové mimo
vyucovani, mame na mysli vyuku probihajici nad ramec povinné vyuky bez vlivu
rodiny, ktera je zajiStovana institucionalné. Je zde podporovana a rozvijena aktivita a
tvofivost Zzaku vychazejici primarné z jejich zajmu. Idealni formou vyuky mimo
vyuc€ovani realizované ve Skolnim prostfedi je propojeni vyukového obsahu a obsahu
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zajmoveho utvaru. Diky tomu mohou byt prohlubovany znalosti Zaka napt. v jazycich,
pfirodovédnych predmétech, sportovnich aktivitach, ale v naSsem kontextu také
v oblasti edukacni robotiky. Idealni formou takovéto aktivity je krouzek, ktery je
mensim zajmovym utvarem, je realizovan pravidelné a zucastni se jej totozna skupina
zaku ve dnech 8kolniho vyu€ovani. Hlavnim projevem takovéto skupiny je vyhranény
zdjem o danou oblast. Rozdil je také v dobrovolnosti dochazky. Program a naro¢nost
aktivit se odviji od urovné znalosti a zajmu 2akld a neni nijak legislativné upraven ani
stanoven. Vyhodou je pravidelné setkavani se s zaky stejného zajmu. Nemusi se
ovSem jednat i o Zaky stejného véku. Z4ci navic asto znaji vedouciho krouzku, kterym
muze byt i uCitel, se kterym se setkavaji v ramci vyuky. Roli hraje také znamé Skolni
prostfedi a pomucky, se kterymi se mnohdy setkavaji i ve vyuce. (Hajek et al., 2008)

PFi vyuce v krouzku jsou mimo jiné rozvijeny takzvané mékké dovednosti (soft skills).
Jedna se napfiklad o tymovou spolupraci, kritické mysleni, komunikacni schopnosti a
dovednosti, logické mysleni, schopnost sebereflexe nebo kreativita. Rozvoj téchto
dovednosti je také dulezity pfi rozvoji informatického mysleni. Pfi jeho rozvoji se
zameérujeme predevsim na to, aby zaci byli schopni posoudit rizna feSeni problému a
vybrat to nejvhodnéjsi pro danou situaci. Dokazali rozdélit velky problém na nékolik
dil¢ich. Planovali si a fidili své €innosti a své postupy peclivé zapisovali. Pfi feSeni
problému je ovSem dulezité zohledrovat pouze podstatné aspekty problému. V Zacich
je budovana vytrvalost a rozvijeny schopnosti spoluprace. Zaroven jsou vedeni k praci
s chybou a k uvédoméni si, Zze chyba neni problém, ale odrazovy mustek k novému,
vhodné&jsimu Feseni. (Jihogeska univerzita v Ceskych Budé&jovicich, 2018a)

Znacnou vyhodou realizace robotickych aktivit v krouzku je fakt, ze je navstévuji
primarné zaci se zajmem o danou oblast. Prace probiha v méné formalnim prostredi
a vétsSinou zabavnou formou a v pozitivni atmosféfe. Znacnym motivacnim faktorem
muze byt i t€ast na rlznych soutézich. Pravé krouzky robotiky byvaji ¢asto prostfedim,
kde se utvafi skupina zaku, ktera se pfipravuje na pozdéjsi soutézni klani a v ramci
krouzku pracuje na dlouhodobéjSim projektu. Jednou z nejznaméjSich soutézi je
napfiklad mezinarodni klani First LEGO League. Soutéz je rozdélena do tfi vékovych
kategorii zakl v rozpéti od 4 let do 16 let véku. P¥i pfipravé zaci pracuji na zadaném
projektu delSi dobu a vSe je sméfovano k finalni u€asti na soutézi. Pfiprava zahrnuje
jak navrh vhodné konstrukce robota, tak i jeho programovani a dal$i doprovodné
aktivity. (First LEGO League, 2021) Obdobné projekty se ale objevuji i v Ceském
prostfedi. Pfikladem muGzZe byt RobosoutéZ realizovana na CVUT v Praze, ktera ma
varianty pro ZS i SS. (CVUT v Praze, 2022) Obé& zmifiované soutéZe se ovSem
zaméruji primarné na vyuZziti robotickych stavebnic LEGO.

Pravé krouzky robotiky, nebo také Skolni kluby, mohou byt vhodnym prostfedim pro
pfipravu na soutéZe, protoze vyucCujici nemusi reflektovat obsah kurikularnich
dokumentl. Zaroven ov8em musi vhodné pracovat s nové vzniklym tymem, ktery
mulze obsahovat zaky rGzného véku a urovné, hledat jim vhodné role vtymu a
zapojovat je do Cinnosti. Pravé dobfe nastavena spoluprace zaku vede v soutézich
tohoto typu k uspéchu.

2 ROBOT ROBOMASTER $S1

RoboMaster S1 je vyukovy robot vyvijeny spole€nosti DJI. Jedna se o pojizdného
robota, ktery pfipomina kolovy tank. Zajimavosti je, ze kola jsou navrzena tak, aby se
robot mohl pohybovat ve vSech smérech. Robot disponuje velkou fadou senzoru, které
mu umoznuji reagovat na podnéty z okoli. Je zaroveri vybaven full HD kamerou se
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zornym polem 120°. Prvky umélé inteligence umoziuji vyuzivat napfiklad
rozpoznavani gest, zvuku i detekci jinych robotu stejného typu. (DJI, 2021b)

Obr. 1: ROBOT ROBOMASTER S1 (ZDROJ: VLASTNI)

Robot je dodavan ve formé stavebnice, ktera se sklada ze 46 komponent. Z4ci se tak
pfi stavbé robota mohou seznamit s jeho moduly a konstrukci. Nemaji ovSem moznost
si robota néjak zasadné uzpusobit nebo upravit. Sestaveni je navic pomérné narocné
a vyzaduje dost ¢asu a zru€nosti. Je zaroven potfeba dbat na spravné zapojeni kabel(
pro pozdéjSi bezproblémové fungovani a ovladani robota.

Od jinych pojizdnych robotli se RoboMaster S1 lisi v nékolik vécech. Oto¢na hlava
obsahuje délo, které maze jednak vysilat svételny paprsek, coz se vyuziva zejména
pfi souboji s jinymi roboty tohoto typu nebo umozriuje vystrelovat gelové kulicky. DalSi
zajimavou véci je moznost pohybu do vS8ech smérd. Kola jsou po svém obvodu
opatfena gumovymi valecky, diky kterym se robot muze pohybovat nejen vpred a vzad,
ale také do stran (driftovat), coz je pfi jeho rychlém pohybu velmi asty zpusob jizdy.
Zakladem robota je inteligentni programovatelna fidici jednotka, ktera zajiStuje jeho
provoz. Senzory, kterymi je robot opatfen umoznuji vyuzit Fadu inteligentnich funkci
jako napfiklad rozpoznavani Cary, detekci znacek, detekci a sledovani lidi, detekci
tlesknuti a gest nebo detekci jiného robota RoboMaster S1. Robot je pomérné
robustni, jeho konstrukce vazi zhruba 3,3 kg. Pfesto se pohybuje pomérné rychle.
Vydrz baterie se udava kolem 30—40 minut. (DJI, 2021b)

Pro ovladani je mozné pouzit aplikaci RoboMaster, ktera je k dispozici pro operacni
systém Android i iOS. Aplikaci Ize vyuzit jak pro pouhé ovladani pohybu robota a jeho
déla, tak i pro programovani. K dispozici je blokovy programovaci jazyk podobny
détskému blokovému programovacimu prostfedi Scratch. (DJI, 2021b) Program je
tedy vytvaren logickym uspofadanim a propojenim programovych bloku, které jsou
podobné jako v prostfedi Scratch rozdéleny do barevné odliSenych kategorii dle jejich
funkce. Jedna se napfiklad o bloky k ovladani pojezdu, osvétleni robota, podvozku,
déla, pfidavnych modull nebo Fizeni inteligentnich funkci. Je mozné také vytvaret
proménné a vyuzivat bloky pro opakovani nebo podminéné vykonavani. Druhou
moznosti programovani tohoto robota je v programovacim jazyce Python. (DJI, 2021b)
Stejné jako u robotickych stavebnic LEGO, i s RoboMaster S1 je mozné se zucastnit
robotické soutéze. Existuji tfi typy soutézi, a to RoboMaster University Series pro
univerzitni studenty, RoboMaster Youth Championship pro Zaky vékové odpovidajici
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zhruba druhému stupni ZS a souté? RoboMaster Open Tournament uréena pro
vefejnost. (DJI, 2021a)

3 PRIKLADY VYUZITI ROBOMASTER S1 VE VOLNOCASOVYCH
AKTIVITACH

Nasledujici podkapitoly prestavuji nejprve vychodiska pro navrh robotickych aktivit
s vyuzitim RoboMaster S1. Nasledné jsou pfedstaveny vzorové aktivity rozdélené do
skupin dle naro¢nosti.

3.1 VYCHODISKA PRO TVORBU AKTIVIT

PFi navrhu aktivit vyuzitelnych v krouzku edukaéni robotiky jsme vychazeli z nékolika
faktoru. V krouzku robotiky se mohou setkavat zaci prvniho i druhého stupné s velice
rozdilnymi zkuSenostmi s programovanim. Z toho divodu byly aktivity pfipravovany
primarné pro blokové programovaci prostfedi. U né&j neni potfeba hlubSi znalost
syntaxe programovaciho jazyka a zaCatecCnici se v ném snaze zorientuiji.

Z duvodu rozdilné vékové struktury jsme aktivity rozdélili do tfi skupin. V prvni skupiné
jsou zafazeny aktivity pro Upln& zagateéniky. Ulohy slouZi primarné pro seznameni se
s robotem a ovladanim jeho modull. Jsou zde obsazeny aktivity zaméfené na jizdu
robota v prostoru a ovliviiovani jeji délky. V druhé skupiné uloh, ktera je ur€ena stfedné
pokrocCilym, se zaci seznamuiji s pokrocilejSimi funkcemi a nastavenim robota. Pracuji
s podminénymi pfikazy, vytvafi si vlastni funkce apod. Jedna se o aktivity uréené pro
Zaky, ktefi jiz krouzek néjakou dobu navstévuji a bez problém( ovladaji zakladni
funkce robota. Zavérena skupina aktivit je ur€ena pro pokrocilé a rychlé zaky. Pracuje
se v nich zejména s inteligentnimi funkcemi robota a jeho vnimanim okoli. Aktivity jsou
uréeny spiSe pro zaky konce druhého stupné ZS. Jsou vyZzadovany i hlubsi
matematické znalosti. Pfedpoklada se také vétSi samostatnost Zaka pfi feSeni Ci
tymova spoluprace. (Kohoutova, 2022)

3.2 AKTIVITY PRO ZACATECNIKY

Aktivity pro zacateCniky slouzi k seznameni se zakladnim fungovanim a pohybem
robota. Zafadili jsme mezi né tedy pohyb robota a jeho otadeni. Zaci se diky tomu
seznami s principem blokového programovani a naucCi se robota programové ovladat.
Zarazeny byly také aktivity pracujici s chybou, kterou musi Zaci najit, opravit a program
nasledné otestovat.

Vzorova uloha 1 - Ujeti presné dané vzdalenosti

Ukol pro zéky: Vytvorit program, diky kterému robot ujede pfesné danou vzdalenost
vyznacenou startovni a cilovou paskou.

Odekévany postup: Zaci musi zvazit moznosti, které k ujeti pfesné dané vzdalenosti
maji. Musi tedy vybrat vhodny programovy blok, ktery s ujetim vzdalenosti pracuje.
Maji ve vysledku dvé moznosti. Tou nejjednodussi je pouZzit blok, ktery umoziuje
nastaveni pfesné vzdalenosti, ktera ma byt ujeta (viz obr. 2). Druhou moznosti je
nastaveni doby jizdy uvadéné v sekundach. Zaci si ale musi uv&domit, Ze ujeta
vzdalenost je v tomto pfipadé zavisla na nastavené rychlosti. VySSi rychlosti totiz robot
ujede delSi vzdalenost. Vzhledem ke specifickému pohybu robota je také dobré, aby
si zaci uvédomovali, Ze mohou volit rizné rezimy pojezdu. Na obrazku je pouzit rezim,
ve kterém kardan sleduje podvozek a otaci se podél jeho osy otaceni. (Kohoutova,
2022)
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set chassis to translate at '

Obr. 2. MOZNE RESENI UJETiI PRESNE DANE VZDALENOSTI (ZDROJ: VLASTNI)

Vzorova uloha 2 — Jizda vpred kombinovana se zatacenim

Ukol pro zéky: Vytvotit program, diky kterému robot ujede potfebnou vzdalenost, na
vyznaceném misté se otoCi 0 90°a zacouva na parkovaci misto.

Ocekavany postup: Aktivita je rozSifenim pfedchozi ulohy. Opét se zde oproti jinym
robottim projevuji specifika RoboMaster S1. Zaci si musi uvédomit, Ze je rozdil mezi
otoCenim celého podvozku a jizdou do stran (driftovanim). Zaroven se nauci ménit
smér otaceni kol, coz zajisti zménou znaménka u hodnoty vyjadfujici miru otoceni.
(Kohoutova, 2022)
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set chassis rotation speed to \/9?/‘ /s
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set chassis to rotate [ right » J at 6\90/) .
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set chassis to translate at | -180 ) * for (\ i ) m

Obr. 3 MOZNE RESENI JizDY SE ZATACENIM (ZDROJ: VLASTNI)

Vzorova uloha 3 — Jizda s blikanim LED diod
Ukol pro Zaky: Rozsifit pfedchozi program o vystrazné blikani LED diod pfi couvani.

Ocekavany postup: Aktivita je primarné zaméfena na orientaci v jiz existujicim
programu. Zaci musi pouzit vhodné bloky k rozblikani LED diod. Musi ale identifikovat
spravné misto, kam je v programu vlozit. Obrazek 4 znazorfiuje vzorové feseni. Po
dobu jizdy vpfed sviti LED diody modfe, pfi couvani se rozblikaji ervené. (Kohoutova,
2022)
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Obr. 4 MOZNE RESENI JizDY S BLIKANIM LED DIOD (ZDROJ: VLASTNI)
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Vzorova uloha 4 — Analyza programu

Ukol pro Zzaky: Prohlédnéte si program na obrazku 5 a vysvétlete, co robot po jeho
spusténi udéla.

e (3)
set chassis to translate at @ * for m

wait @ s
set chassis to translate at ‘-25 for \E ) m

wait @ s

=

Obr. 5 ANALYZOVANY PROGRAM (ZDROJ: VLASTNI)

Ocekavany postup: Aktivita je zaméfena na analyzu programu. Do programu jsou
zarazeny jednoduché pfikazy, diky kterym se robot pohybuje vpravo a vlevo. Zaroven
by si zaci méli vSimnout toho, ze pfikazy jsou umisténé v cyklu a vykonaji se tedy 3x.
Program mohou nejprve popsat na papir a nasledné jej spustit, a otestovat, zda byla
jejich domnénka spravna. (Kohoutova, 2022)

3.3 AKTIVITY PRO STREDNE POKROCILE

U stfedné pokrocilych zaku predpokladame, Ze jiz ovladaji zakladni Cinnosti sméfujici
k ovladani robota, které jsme kratce predstavili v aktivitach pro zaCateCniky. Do aktivit
tedy byly zafazeny ulohy, ve kterych se pracuje s podminénymi pfikazy, vlastnimi
funkce a proménnymi.

Vzorova uloha 1 — Detekce prekazky

Ukol pro zaky: VytvoFit program, diky kterému robot pojede stale vpfed konstantni
rychlosti a na podvozku budou modfe rozsvicené LED diody. Pokud robot narazi na
pfekazku, LED diody se rozblikaji raZzové, gimbal se z bezpe&nostnich divodl zvedne
vzharu, robot bude 0,5 sekundy couvat a nasledné zastavi.

Ocekavany postup: Aktivita kombinuje nékolik Cinnosti. Primarné je zaméfena na
spravny vybér a pouziti podminéného pfikazu. Zaci tak musi vhodn& zkombinovat
jednotlivé Cinnosti a na spravné misto umistit rozsviceni LED diod poZadovanou
barvou. Vzorové feSeni znazorfiuje obrazek 6. (Kohoutova, 2022)
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set gimbal to rotate -
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= = set chassis to translate at (180 ) *for (0.5) s
set chassis to translate at (0 /]l *for ( ] = St

stoj ‘ogram
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Obr. 6 MOZNE RESENi DETEKCE PREKAZKY (ZDROJ: VLASTNI)
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Vzorova aktivita 2 — Postupné rozsviceni LED diod

Ukol pro Zaky: Vytvorte program, diky kterému se budou postupné rozsvécovat LED
diody na gimbalu az nakonec budou vSechny svitit oranzové. Diody se budou postupné
zapinat vzdy na pravé i levé strané.

Ocekavany postup: PFi feSeni aktivity mohou zaci vyuzit proménou, do niz si ukladaji
hodnotu, ktera identifikuje konkrétni diody na gimbalu. Nejprve nastavi hodnotu na 1,
¢imz rozsviti prvni diody. Pfi kazdém pruchodu cyklem je nasledné rozsvicena dalSi
dioda, az budou nakonec svitit vSechny. Vzorové feSeni znazoriuje obrazek 7.
(Kohoutova, 2022)

WII‘S

repeat until o > .

vt @) »

I -
P

Obr. 7 MOZNE RESENiI POSTUPNEHO ROZSVICENI LED DIOD (ZDROJ: VLASTNI)

3.4 AKTIVITY PRO POKROCILE A RYCHLE ZAKY

Zavérecné aktivity jsou ur€eny primarné pokrocilym a velmi rychlym zakdam, ktefi jiz
umi pracovat se vSemi inteligentnimi funkcemi robota. Aktivity je mozné vyuzit také pro
skupinovou praci zaka.

Vzorova aktivita 1 — Zména poc¢tu bodu piri kazdém zasahu pancire

Ukol pro zaky: Vytvofit program, diky kterému bude po kazdém zasahu pancite
infracervenym paprskem snizen pocet bodu o jeden. Na zac¢atku ma hrac 8 bodu, které
budou signalizovany odpovidajicim po¢tem rozsvicenych LED diod.

Ocekavany postup: PFi feSeni aktivity Zaci vyuzivaiji jiz znaCnou fadu funkci robota. Na
zaCatku musi zajistit rozsviceni pozadovaného poctu LED diod. K tomu vyuzivaji
proménnou, jejiz hodnota je pfi kazdém zasahu sniZzena. Zaroven pracuji
s podminénymi pfikazy, pomoci kterych ovéfuji, zda doSlo k detekci zasahu.
Vytvofeny program lze prakticky ovéfit pfi soupefeni s jinym robotem RoboMaster S1.
(Kohoutova, 2022)

4 ZAVER
Cilem tohoto pfispévku bylo kratce predstavit moznosti vyuZziti edukacni robotiky ve

volnoCasovych aktivitach na zakladni Skole a predstavit vzorové aktivity vyuzivajici
robota RoboMaster S1.

V Gvodu byly kratce predstaveny nékteré zmény v kurikulu informatiky pro ZS a
zaroven popsana specifika volno€asovych aktivit pro Zaky zakladni Skoly zamérenych
na edukacni robotiku. Poznatky byly aplikovany pfi navrhu vyukovych aktivit, které jsou
sméfovany Kk vyuziti robota RoboMaster S1. Predstavené aktivity jsou soucasti
hlavniho vystupu zavérecné prace spoluautorky tohoto ¢lanku v ramci rozsifujiciho
certifikatového studia informatiky a vypocetni techniky, jimz byla sada aktivit pro vyuziti
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RoboMaster S1 v krouzku robotiky. Aktivity popsané v tomto ¢lanku slouzi pouze jako
ukazka a jedna se pouze o né&kolik vybranych tloh. Ve vyuce na ZS je vyuzivana fada
robotl. RoboMaster S1 je ale velmi specificka pomucka, ktera sice vyuziva funkce,
kterymi disponuji i jini roboti (napf. detekce Cary, detekce pfekazky), ale jelikoz jsou
v tomto pfipadé aplikovany na zafizeni, které je netradicni, Zivé, snadno ovladatelné a
zejména pro hochy pravdépodobné velmi poutavé, muze byt znaénym motivaénim
prvkem nejen pro vyuku v krouzku robotiky. Vytvorené aktivity poukazuji na to, jak by
mohl ucitel k vyuce vedené s timto robotem pfistupovat, predstavuji nékteré jeho
funkce, které jsou zafazené do aktivit rizné naro¢nosti a zaroven predstavuiji i zplisob
programovani robota a ovladani jeho moduld.
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