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Abstrakt: robotické hracky predstavuji v soucasnosti samostatné se rozvijejici odvétvi technologii prvotné bez
zamyslené implementace do edukaéniho procesu. Nicméné s prichazejicimi zménami edukacnich pozadavkid s
dlrazem na informacni a algoritmické mysleni se dostavaji do vychovné vzdélavaciho procesu jiz od matefskych
Skol. Nékteré z robotickych hracek umoznuji vyuziti i na stfednich Skoldch. V ramci prednasky budou
predstaveny rGzné moznosti robotickych hracek a jejich implementace do edukaéniho procesu prostfednictvim
vyuky i volnocasovych aktivit Skoly.

Klicova slova: algoritmizace, robotické hracky, vzdélavani, Bee-Bot, Ozobot



Uvod

Robotické programovatelné hracky predstavuji nové rozvijejici se odvétvi robotiky jako
celku. Cilovou skupinou se stavaji déti predskolniho véku i Zaci zakladnich a stfednich Skol. A
pro potreby ucitell a vychovatelll se tak naskytd moznost zapojeni nového motivacniho
prvku do edukace napfti¢ vSsemi stupni vzdélavani. Tlak je evidentni nejen ze strany vyrobcu
téchto prostredkd, ale také ze strany prichazejicich zmén v pojeti vzdélavani, vyucovacich
metod a témat, kterd jsou zafazovana do narodnich a mezinarodnich kurikuli smérem k
dlrazu na informacni gramotnost, ¢i algoritmické mysleni. Nelze opomenout také
dlouhodobé vyuzivany a mezinarodné podporovany koncept STEM, popt. STEAM (Science,
Technology, Engineering, (Art), Math). Timto akronymem se oznacuji aktivity zamérené na
pfirodni védy, techniku, technologii a matematiku, resp. jejich kombinaci. Obory zamétujici
se na STEM, ¢i STEAM, jsou pak oznacovany a chapany jako rozhodujici pro budoucnost z
hlediska rozvoje a rlstu ekonomiky. VSechny tyto skutecnosti véetné tlaku zakonnych
zastupcl, odborné verejnosti nebo zfizovatell skol vedou k implementaci robotickych
programovatelnych hracek do edukac¢niho procesu za ucelem rozvoje konkrétniho typu
gramotnosti, nebo napfi¢ spektrem aktivit k rozvoji dovednosti a védomosti pro reseni
problému, ¢i rozklad problému na jednotlivé podproblémy.

Robotické hracky ptindseji do vyuky nejen moznost rozvoje algoritmického mysleni, ale také
zvyseni motivace Zaka k uceni, rozvoj kreativity a samostatného mysleni, neopominutelny je i
rozvoj pravo-levé orientace, orientace v siti nebo mapé (napf. kartézské soustavé souradnic),
¢i rozvoj matematické a digitdlni gramotnosti, i zajistuji podporu v mezipredmétovych
vztazich.

Robotické programovatelné hracky

Vzhledem k tomu Ze robotickych hracek neustale pribyva, c¢lanek si neklade za cil
vyjmenovani a predstaveni vSech typ(, avsak popis rliznych typa zafizeni a jejich vyuZiti ve
vyuce od materské Skoly az po stfedni Skoly. Mezi ptiklady téchto prostifedk( lze zaradit
Clever Cats, Easi-Cars, Wonderbug, Bee-Bot, Blue-Bot, Tinkerbots, Pro-Bot, Cubelets, inO-
Bot, Pi2Go, Rainbow, Matrix, Code-a-Pillar, Ozobot, Dot&dash, Sphero, ¢i Edison. A tento
vyCet neni zcela urcité konecny.

Pro materské Skoly a Zaky mladsiho Skolniho véku je v soucasnosti nejvice podporovana
robotickd programovatelna hracka Bee-Bot a na ni navazujici Blue-Bot s moznosti ovladani
prostiednictvim mobilniho dotykového zafizeni.

Tato roboticka hracka rozviji algoritmické mysleni na zakladé sledu po sobé jdoucich kroku
(max. 40 krokut), tzv. algoritmus cesty. V ptipadé Bee-bota ovladani probihd prostfednictvim
stlaeni sekvence prikazl pfimo na robotické hrac¢ce. Bee-Bot se pohybuje po hladké plose, a
i vzhledem typu pohybu a zpUlsobu otdceni je vhodné vyuziti podlozky. Aktivity pfi praci s
Bee-Botem nemusi byt nutné zaméreny



pouze na praci s konkrétni podlozkou. Zak m@ze fesit napf. prichod postavenym bludistém z
kostek, tedy zobecnéné pfechod robotické hracky z mista A do mista B s konkrétnim cilem.
Dalsi mozZnosti je i zadani sledu pfikazl ucitelem a hledani spravného mista, kam se Bee-Bot
dostane. Vse zdlezi na zkuSenostech a kreativité uditele, stejné jako samotném predmétu,
nebo cili, ktery ucitel v rdamci edukacéniho procesu napliuje.

Nejvice univerzalni robotickou programovatelnou hrackou z pohledu stupné Skoly se jevi
Ozobot. Zakladem fungovani jsou LED diody reagujici na barvu (nejtypic¢téji cervenou,
zelenou, modrou, ¢ernou). Roboticka hracka se diky snimani barev pohybuje po pfipravené
¢are (5 mm Siroké), zaroven umi Cist prikazy, tj. sekvence barev jdouci za sebou.

Kromé samotného kresleni cest, labyrintli, ¢i map a pridavani prikaz(i do cesty robotické
hracky je mozné vytvorit i vlastni pohyb robota prostfednictvim aplikace ozoblockly
dostupné online. Toto programovaci prostredi je blokové a je rozliSeno i prizplisobeno podle
véku Zaka a typu robotické hracky. Pro preneseni vytvoreného kédu do robotické hracky se
vyuziva opét barevna sekvence, kterd je do ozobota jednoduse nablikd skrze obrazovku
notebooku, tablet nebo smartphonu (kompatibilita s iOS a Android platformami).

V soucasnosti se vyskytuji dva typy robotické hracky: BIT a EVO. Mezi zakladni vlastnosti
verze BIT patfi samovolny pohyb po nakreslené cesté (na papiru, Ci tabletu) s primitivnim
rozhodovanim (opticky senzor, color senzor), ptikazy dle sekvence barev, prace s cykly
(opakovani), podminkami, proménnymi, funkcemi a navigace po ¢are. Dalsi vlastnosti verze
EVO navic od verze BIT jsou proximalni senzor, speaker, prace s intervaly, preruseni
programu.

Bee-Bot Ozobot

Konkrétni priklady vyuziti robotickych programovatelnych hracek
PFi samotné realizaci vyukové aktivity s vyuZitim robotickych hracek vidy musi ucitel ctit
hlavné vyukovy cil a samotny obsah vyuky. Roboticka programovatelna hracka se tak stava
pouze prostfedkem, nikoliv hlavnim cilem vyukového procesu a stava se novym typem
pomUcky do vyuky, kdy neni zavisld na konkrétnim vyucovacim predmétu, ¢i oblasti dle RVP,
ale na kreativité a do jisté miry originalité ucitele i jeho moznostem.

Na zakladni Skole Lupacova v Praze zapojeni robotickych programovatelnych hraéek probiha
v rdmci €asti vyuky v devatém rocniku pro seznamovani s algoritmickym myslenim. Nicméné
Skola pracuje s robotickymi hrackami i v rdmci zajmovych UtvarQ na prvnim (i s vyuZzitim Bee-
Bot() i druhém stupni zakladni sSkoly. V letosnim roce se poprvé snazi o implementaci



robotickych hracek typu Ozobot i do jinych predmétl nez téch primo zamérenych pro oblast
Informacnich a komunikacnich technologii.

Priklady vyuZiti Beebotl

Zakladem pro aktivity s Bee-boty se jevi podlozky, které mlze vytvofrit ucitel a nasledné i
zadani a kreativita ucitele, jak danou podlozku vyuzije.

Podlozka 1 ukazuje Sirsi vyuziti, a tudiz mlze byt i predkreslena na celou plochu. Zakladni
orientacni body jsou smaijlici, kdy jeden je startovni a druhy je cilovy (dle vybéru ucitele).
Aktivitu pak mUzZe tvofit série otazek: Jak dojde Bee-bot na druhého smajlika, aby nenarazil
na hvézdi¢ku? Jakou cestu vybereS pro Bee-bota, aby nenarazil na oranzovou barvu? Jak
Bee-Bot dostane na druhého smajlika, abypresel po tfech ¢tvercich? Dojedes s Bee-Botem z
prvniho na druhého smaijlika, pokud pojedes v poradi kruh — ¢tverec — trojuhelnik — ¢tverec —
hvézdicka — kruh? V ramci této prvni aktivity Zaci cvi¢i nejen algoritmické mysleni,
pravolevou orientaci, ale také barvy a tvary. ZaleZi i na poradi jednotlivych objektd.

Naopak Podlozka 2 ukazuje vyuzZiti jednoucelové, a to je nalezeni spravné cesty Cervené
rakety k Cervené planeté. A tak je patrné, Ze kreslit tento typ podlozky se zda byt pro ucitele
neefektivni, avSak vyuziti jednotlivych karticek planet, rakety a mimozemskych lodi pod
prahlednou podlozkou naznacuje jistou moznost modifikace ukolu.
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Priklady vyuZiti Ozobotu

Velmi zajimavé zpUsoby implementace robotickych hracek pfinasi biologie. Na materidlu
uvedeném nize maji Zaci za ukol zakreslit krevni obéh tak, aby Ozobot prosel spravnou
cestou. Mohou proto vyuzit i rizné kody reseni konkrétni cesty robotické hracky.
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Dalsim prikladem je vyuziti v matematice, kdy zakladnim cilem je predstaveni délky jednoho
metru a s tim souvisejici nutnost méreni délky v zavislosti na velikosti papiru A4, A5, méfeni
rychlosti robotické hracky a rozvoj algoritmického mysleni. Do vyukové hodiny se tak snadno
dostanou i mezipfedmétové vztahy, napfr. fyzikalni méreni. V pripadé, Ze by Sel ucitel jesté
dale, maze vytvofit s Zaky tabulku s namérenymi hodnotami a s témito hodnotami v ramci
pfedmétu zaméreném na Informacni a komunikacni technologie dale pracovat.

Priklady pravidelnych moznosti zakresleni 1 m na A4



Zavér

Vyuziti robotickych programovatelnych hracek pfinasi do vzdélavani novy motivacni prvek a
moznosti vzhledem k rozvoji algoritmickému mysleni. Prozatim se hledaji cesty, kterymi by
mohla probihat jejich implementace do vzdélavaciho procesu takovou formou, ¢i metodou,
aby nestrhla plQvodni cil, zdmér a obsah dané vyuky. Priklady aktivit uvedenych ve ¢lanku
maji ukazat jistou miru univerzality vyuziti robotickych programovatelnych hra¢ek. Nutné je
vSak pamatovat také na to, Ze se jednd o soucasny trend a v nasledujicich letech bude
zfejmé téchto zafizeni pfibyvat. Ucitel tak bude moci vybirat nejen z mnozstvi vytvorenych
materiald (at uZ vlastnich nebo stazitelnych), ale i prostfedki/robotickych
programovatelnych hracek/, které se budou tou dobou vyskytovat, nebo téch soucasnych,
které se v mnoizstvi technologii nevytrati.
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