Metodika
informatickych
uloh

VERZE 01.2023

Robot jako podpUlrny nastroj vyuky
informatickych i neinformatickych

predmeétu




Metodika
informatickych
uloh

Robot jako podplrny nastroj vyuky
informatickych i neinformatickych

predmeétd




5 — iRobot Root

7 — IRO1 / Valka proudu. iRobot vypravi pfibéh

13 — SAM Labs

15 — SLO1 / Rizeni pohybu auti¢ka SAM Labs

21 — Robo Wunderkind

23 — RWOI1 / Mé&feni vzdalenosti a zadklady
prace s Robo Wunderkind

29 — Pasco

31 — PAO1 / Parkovaci asistent — méfime délku

(vzdalenost)






rRobot

Znate robotické vysavace iRobot Roomba? Seznamte se s jejich mensim
sourozencem. MUlzete s nim programovat, objevovat nebo si jen tak hrat. Jediné
co nedélad — nevysava. :-)

Kreativni, inteligentni a zabavou formou ucici robot je tou nejlepsi vyukovou
pomuckou pro vaseho zaka. iRobot Root déld vyuku programovani jednoduchou
a pfirozenou. Diky zabavné aplikaci Root Coding mohou programovat zaci

a studenti kazdého véku. Programovani se diky iRobot Root rychle stane

pfirozenou soucasti hrani, objevovani i tvofreni.




iRobot

Fyzika

45 min

tymy po
3 Z4acich



IROI1

Valka proudu.
iRobot vypravi
pFibéh

Robot jako podplrny nastroj vyuky neinformatickych
predmeétu. Rozvoj informatického mysleni.

Autor: Miroslav Stanék

Doporucené predchozi znalosti

Aktivita navazuje na fyzikalni vyklad (nebo mu muze predchéazet)
o stejnosmeérném a stridavém elektrickém napéti a proudu, o stejnosmeérném

a stfidavém elektrickém motoru.

Cile

Vyuziti iRobota Root jako nastroje pro podporu Ctenarské a digitalni gramotnosti
a rozvoj informatického mysleni ve vyuce historie fyziky. Zaci pomoci zadavani
kddu, ktery definuje robotdv pohyb, ziskavaji klicova slova v pfibézich slavnych
vynalezc, které maji sami vypravét a interpretovat. Kazdy pfibéh (A-D) je

o jednom z vé&dcu, ktefi se proslavili na poli elektrotechniky. V mfiZce jsou
zakddovany celkem Ctyfi pfibéhy — VoltQyv, Faradaydyv, Edisondv a TeslGv. Tyto
pfibéhy muaze uditel vyuzit k vykladu historického boje stejnosmérného

a stfidavého proudu o nadvladdu na poli védy a pramysilu.

Po strance informatické je cilem vyvolat mezi zaky diskuzi o efektivité algoritmu,
které robota vedly po jeho cesté. Nedaly by se programy jeho pohybu vymyslet
|épe? Uvaha - co to znamena vytvofit algoritmus efektivné&ji? Lze nalézt analogie
i vredlném Zivoté? Kdy lze vyuzit stroju jako prdvodcl uceni ¢i vyhledavani

informaci?

Vélka proudu. iRobot vypravi pfibéh

>



Zarazeni dle RVP 2V

Tato Uloha napliuje zejména vystupy uvedené ve vzdélavacich oblastech: Clovék a pfiroda (Fyzika),
Clovék a spoleénost (D&jepis), Clovék a jeho svét.

Aktivita je primarné urcena do hodin fyziky, kde rozsifuje tyto vystupy:
F-9-6-02 - rozlisi stejnosmérny proud od stfidavého a zméfi elektricky proud a napéti.

F-9-6-04 — vyuziva prakticky poznatky o plUsobeni magnetického pole na magnet a civku s proudem vlivu
zmény magnetického pole v okoli civky na vznik indukovaného napéti v ni.

Z oblasti informatiky podporuje rozvoj digitalnich kompetenci i rozvoj informatického mysleni.

Informatika - ramec oéekavanych vystupu

Informatické mysleni: algoritmizace pfi kédovani robota pfi zadavani jeho trasy k hledanym kli¢ovym slovam,
zak ovlada bézné pouzivana digitalni zafizeni, aplikace a sluzby; vyuziva je pfi u€eni i pfi zapojeni do zivota
Skoly a do spolec¢nosti; vyuZiva digitalni technologie, aby si usnadnil praci, zautomatizoval rutinni ¢innosti,
zefektivnil ¢i zjednodusil své pracovni postupy a zkvalitnil vysledky své prace.

Data, informace a modelovani:

1-9-1-01 - ziska z dat informace, interpretuje data, odhaluje chyby v cizich interpretacich dat.

1-9-1-02 - navrhuje a porovnava rlizné zpUsoby kédovani dat s cilem jejich uloZeni a pfenosu.

Algoritmizace a programovani:

|-9-2-01 - po precteni jednotlivych krokd algoritmu nebo programu vysvétli cely postup; uréi problém, ktery je
danym algoritmem feSen.

1-9-2-06 — oVvé&fi spravnost postupu, najde a opravi v ném pfipadnou chybu.

Dokument Rdmcovy vzdélavaci program pro zékladni vzdélavani, MSMT Praha 2021:
https://revize.edu.cz/files/rvp-zv-2021.pdf

Kompetence digitalni

Ovlada bézné pouzivana digitalni zafizeni, aplikace a sluzby; vyuziva je pfi uceni i pfi zapojeni do Zivota Skoly
a do spolecnosti; sasmostatné rozhoduje, které technologie pro jakou ¢innost ¢i feSeny problém pouzit.

Ziskava, vyhledava, kriticky posuzuje, spravuje a sdili data, informace a digitalni obsah, k tomu voli postupy,
zpUsoby a prostiedky, které odpovidaji konkrétni situaci a celu.

Vyuziva digitalni technologie, aby si usnadnil praci, zautomatizoval rutinni ¢innosti, zefektivnil ¢i zjednodusil
své pracovni postupy a zkvalitnil vysledky své prace.

Chape vyznam digitalnich technologii pro lidskou spole¢nost, seznamuje se s novymi technologiemi, kriticky
hodnoti jejich pfinosy a reflektuje rizika jejich vyuzivani.

Dokument Ramcovy vzdélavaci program pro zékladni vzdélavani, MSMT Praha 2021:
https://revize.edu.cz/digitalni-gramotnost-v-rvp-zv

Digitalni gramotnost

Lekce pomaha naplnit cile v kategorii 1. Clovék, spoleé¢nost a digitalni technologie v ramci Tretiho obdobi -
na konci 7. ro¢niku zékladniho vzdélavani. Lekce je vhodna pro naplnéni téchto cild:

Reseni problémt a inovace:
DG-2-1-10 - identifikuje problémy, fesi je i prostfednictvim digitalnich technologi.
DG-3-1-10 - vyuziva digitalni technologie v navrzeném postupu, kterym fesi vybrané problémy.

Dokument Digitalni gramotnost v uzlovych bodech vzdélavani, metodicky material pro projekt PPUC,
NPI CR Praha 2020:
https:/digifolio.rvp.cz/artefact/file/download.php?file=95850&view=19523



Pomucky pro kazdou skupinu zaku

Ix
iRobot Root

Ix
tablet ¢i PC

Ix
mpfizka (grid)

Dals$i pomucky a materialy ke stazeni

Véechny tyto dalsi materidly a pomUcky jsou zpracované pro format A4. Stadi je

jen vytisknout. Nékteré z nich jsou uréeny pro studenty, nékteré pro ucitele.

~tatt
ttta
ttat

(e

1 Ix Ix
pfibéh (4 varianty) 16 klicovych slov pro navod, jak presné
s vynechanymi mFizku umistit 16 klicovych

klicCovymi slovy
a s kody pro iRobota

slov do mfizky

Vélka proudu. iRobot vypravi pfibéh

>

Materialy a pomucky stahnete na:

https://experimentujme.cz/materialy/14-fyzika/1298-valka-
proudu-irobot-vypravi-pribeh
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Postup

Z&ci jsou ve tfidé rozdéleni do
pracovnich skupin (doporucujeme
jedna skupina po tfech Zacich). Kazda
skupina zakd disponuje jednim
iRobotem, jednou mfizkou (gridem)
pro jeho pohyb, tabletem nebo PC
pro jeho naprogramovani, jednim

pribéhem a 16 klicovymi slovy.

Na polickach mfizky umistéte 16
klicovych slov ¢i faktografickych ddaju
(letopocet aj.) podle pfilozeného

navodu.

TIP: Slova rozlozte po mfizce
a celou mfizku prekryjte prihlednou
folii. Nebo slova na mrizku napiste

smyvatelnym fixem.

Kazda skupina disponuje jednim
pfibéhem s nékolika vynechanymi
slovy a s kddovou sekvenci, ktera
jednoznac¢né urcuje polohu slov, ktera
maji vyplnit vynechana mista

v pfibéhu.

DULEZITE: Aby kod fungoval spravné,
je nutné iRobota umistit do policka,
které se nachazi v levé spodni ¢asti

mprizky.

A4

= ~tatt
ttta

trtat




\'4

Z&ci zadavanim kodové sekvence
iRobotovi urcuji jeho trasu, na
jejimz konci se nachazi slovo, které

ma byt v pfibéhu pouzito.

\:4

tolik je potreba dohledat klicovych e —

Kolik je prazdnych mist v pribéhu,

slov. A tolikrat také zaci musi =

naprogramovat iRobota.
~tatt
Vysledkem ulohy je pak uceleny ticdi
tRrtat
pfibéh bez prazdnych mist.

Ukoly pro zaky
> Prectéte si pribéhy slavnych védcU, ktefi stali u zrodu elektrotechniky.

> Zkuste do prazdnych mist doplnit chybéjici slova ¢i Udaje umisténé na
robotove mfizce.

» Nevite-li si rady, robot vdm napovi — nakddujte robota podle kédu na

kartickach a on vam spravnou odpovéed ukaze.

Shrnuti, rozsireni, doporuceni

Hodinu Ize koncipovat tak, ze kazda zakovska skupina fesi a dopliuje vSechny
Ctyfi pribéhy, nebo tak, ze se kazda skupina vénuje jinému pfib&hu a cela tfida
pak sklada pribéh jako celek. Zalezi na Casovych moznostech a zarfazeni aktivity
do vyuky.

Vélka proudu. iRobot vypravi pfibéh

>







LABS

SAM Labs poskytuje vSe, co potrebujete k zazitkové vyuce STEAM ve vasi ucebné.

Nabizime véechny potfebné nastroje véetné zpracovanych vyukovych materiald,

intuitivnich aplikaci i bezdratovych elektronickych moduld.

Tridy po celém svété ocenuji pfinos stavebnice SAM Labs. Pridejte se k nam,
objevte radost z kédovani vlastnich vytvorl a podpofte polytechnickou vychovu
vasich zakud. Koncepce vytvorena uciteli a inzenyry kombinuje stavebnici,
elektroniku a programovani. Vzbuzuje zajem, pfedstavivost a podporuje logické
mysleni. SAM Labs pomaha ucitelGm realizovat inovativni hodiny, které pfipravi
jejich zaky na skutecnou budoucnost. Silnd metodicka podpora a jednoducha
technologie zajisti rychlou implementaci do kolni praxe. Dovolte zakam, aby

byli aktivni, a podporte jejich nezavislost a spolupraci na vzdélavacim procesu.

[(=]z3: =]
™ - Vice informaci o SAM Labs naleznete na:

https://samlabs.cz
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SAM Labs

Informatika

tymy po
3 Z4acich




SLOT

Rizeni pohybu
auticka SAM Labs

Autorka: Mgr. Veronika Solcova

Doporucené predchozi znalosti

Zakladni povédomi o hardware a software obecné. Schopnost Zakd pracovat
v konkrétni aplikaci na PC nebo tabletu. Idealni lekce pro zacatek prace se SAM
Labs. Praktické predstaveni principu fungovani fyzickych blokd na zakladé jejich

nastaveni v aplikaci — software.

Cile

Rozvoj informatického mysleni a algoritmizace ve vizualnim programovacim
prostfedi (SAM Space). Manualni sestaveni auticka se dvéma DC motory

a RGB LED svétlem a nastaveni vizualniho kédu v aplikaci pro ovladani jeho
pohybu. Ovladani pohybu auticka pomoci klavesnice, pomoci dalSich fyzickych
blokd SAM Labs (svételny senzor, tlacitko, posuvnik...), pomoci virtualnich
blokl v aplikaci a pomoci softwarového bloku na zédkladé naklonu zaftizeni
(akcelerometr). Hlavnim cilem lekce je nechat zaky dojit do stavu, kdy fidi

auticko prostrednictvim ovladani, které si sami nastavili ve vizualnim kédovani.

Pozn.: Na tuto hodinu Ize navazat dalsi aktivitou, ve které jsou usporadany
zavody. Je vytvorena zavodni draha, auticka se ozdobi (karton, LEGO atd.),
skupiny daji nazev svému zavodnimu autu. Skupiny postupné projizdi trat, meFi
se Cas jednotlivych posadek, zaznamenava se do tabulky, ktera se nasledné
vyhodnoti a jsou vyhlaseni vitézové. Dalsi zavod mUze byt s hromadnym startem,

upravena trat atp.

Rizeni pohybu auticka SAM Labs

>
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Zarazeni dle RVP ZV

Informatika - ramec oéekavanych vystupt (1. stupen ZS)
Data, informace a modelovani:

I-5-1-01 — uvede pfiklady dat, kterd ho obklopuji a kterd mu mohou pomoci Iépe se rozhodnout; vyslovuje
odpovédi na zakladé dat.

|-5-1-02 — popise konkrétni situaci, urci, co k ni jiz vi, a znazorni ji.

|-5-1-03 — vycte informace z daného modelu.

Algoritmizace a programovani:

|-5-2-01 - sestavuje a testuje symbolické zapisy postupu.

|-5-2-02 — popise jednoduchy problém, navrhne a popise jednotlivé kroky jeho Feseni.

|-5-2-04 — ovéfi spravnost jim navrzeného postupu ¢i programu, najde a opravi v ném pfipadnou chybu.



Pomucky pro kazdou skupinu

Rl

Ix 1% 2% 2%
podvozek kulickové kolo kola k motorim DC motor
g
Ix Ix Ix

svételny senzor

Dalsi pomucky a materialy ke stazeni

RGB LED svétlo

tablet nebo PC

VSechny tyto dals$i materidly a pomUcky jsou zpracované pro format A4. Staci je

jen vytisknout. Nékteré z nich jsou urCeny pro studenty, nékteré pro ucitele.

podrobny navod postupu prace

Materialy a pomucky stahnete na:

https://experimentujme.cz/materialy/18-informatika/1299-rizeni-
pohybu-auticka-sam-labs

Rizeni pohybu auticka SAM Labs

>
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Postup

Priprava a konstrukce
ZAci jsou ve tfidé rozdéleni do pracovnich skupin po tfech. Kazda skupina
7ak( disponuje bloky SAM Labs k sestrojeni auticka a PC nebo tabletem.
Ucitel nejprve ukaze postup sestrojeni auticka. Nasleduje spusteni
aplikace SAM Space (na studio.samlabs.com nebo jako samostatna

aplikace).

TIP: Z DC motork( sundejte bilé LEGO néastavce a ha kovovou osic¢ku
nasadte cerné kolo (do vyc¢nivajici ¢asti stfedu kola). Do podvozku
zasadte kulickové kolo a oba DC motorky si pfipravte do podvozku tak,
aby je bylo mozné zapnout (zasazeni pouze do vnitini hrany podvozku).

Zapnuti a parovani blokd pak bude snazsi.

Zapnuti a parovani

Zapnuti a parovani blokd SAM Labs predvadi ucitel idedIné na sdilené
prezentacni plose a ma spusténou aplikaci SAM Space. Zapnuti blokl
stisknutim tlacitka v silikonu nad napisem SAM (podrzte 3 sekundy) —
blok se rozsviti Cervené. Pokud se blok nesparuje do tficeti vtefin, tak se

automaticky vypne.

POZNAMKA: Zafizeni musi mit pro spravné fungovani povoleno
Bluetooth a sledovani polohy. Zaci mohou zapinat a parovat svoje bloky
postupneé (je to prehlednéjsi), nebo najednou. Pfi hromadném zapinani

a parovani dbejte na dvoufazovy postup:
1. Vseznamu Bluetooth pfipojime ten blok, ktery ma nejsilnéjsi signal.

2. V druhém kroku ovérime, ze blok v aplikaci i na naSem stole blika

stejnou barvou. Pokud ano, potvrdime vybér zelenou fajfkou.

a ) («




Jednotlivé ,,kédy* pro Fizeni pohybu

Vizualni programy fizeni a sviceni postupuji v lekci od ovladani senzorem
svétla, tlacitkem, klavesou na klavesnici az ke kontroléru auta (fizeni
naklonem zafizeni nebo Sipkami na klavesnici). Pokud disponujete sadou
SAM Labs Maker kit, mUzete do vstupnich blokU k fizeni auti¢ka vyuzit

i dalsi bloky — potenciometry, tlacitka, senzor naklonu.

TIP: Podrobny postup uUlohy je ke stazeni. Link je uveden v Casti

3

PomuUcky.

-

Ukoly pro zaky
» Kazda skupina pfipravi konstrukci auticka.

> Zapnuti a sparovani blokl SAM Labs (2x DC motor, 1x RGB LED svétlo,

1x senzor svétla) v aplikaci studio.samlabs.com nebo SAM Space.

» Skupiny stavi program na zakladé postupu prace — skladaji postupné

program v SAM Space podle navodu s vysvétlenim jednotlivych funkci.

> Na zakladé testovani studenti ovéruji spravnost postupu a hodnoti vysledné

fizeni auticka.

Shrnuti, rozsireni, doporuceni

Pokud se jedna o Uvodni hodinu k SAM Labs, samotna pfiprava (konstrukce,
parovani) a orientace v aplikaci zabere minimalné pdl hodiny. V tom pfipadé
doporucujeme tuto lekci koncipovat jako dvouhodinovou — prvni ¢ast bude
pfipravna a seznamovaci a v druhé hodiné se zaci mohou plné vénovat

vizualnimu kédovani a samotné jizdé.

Rizeni pohybu auticka SAM Labs

>
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Nastartujte své logické mysleni a kreativitu. Soustrfedte se na situace z bézného

Zivota. Idealni pro déti od 5 let.

Robo Wunderkind vytvaii moderni vyukové pomucky, které méni zpUlsob, jakym
se déti uci, at uz ve skole, nebo doma. S nasimi sadami sestavite robUtka za
nékolik minut. Stejné rychle ho rozhybete pomoci dodavané aplikace. Prace

s Robo Wunderkind podporuje rozvoj kognitivnich funkci a dokaze poutavou

formou zaujmout zaky i ucitele.

SRA

L 'I'
Cp ]
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0o

Robo
Wunderkind

Informatika

tymy po
2-3 7acich




RWOI

Méreni vzdalenosti
a zaklady prace

s Robo
Wunderkind

Autorka: Mgr. Nikola Bratkova

Doporucené predchozi znalosti

Zakladni povédomi o hardware a software obecné. Schopnost Zakd pracovat

v konkrétni aplikaci s tabletem. Idealni lekce pro zacatek prace se stavebnici
Robo Wunderkind a zaroven moznost predstavit aplikaci a vsechny tfi jeji drovné
kédovani. Zaklady poctd, s&itani a odéitani do 100 (od 2. tFidy ZS).

Cile

Prakticky predstavit princip fungovani fyzickych blokd robotické stavebnice
(hlavni blok, DC motory a svétlo RGB) na zakladé jejich nastaveni v aplikaci.
Sestavit model ,auta“ z robotické stavebnice a jeho ,oziveni* v aplikaci za
Ucelem meéreni vzdalenosti. Nastavit jizdu auta vpred v 2. a 3. Urovni aplikace.
Lekce je koncipovéana jako experiment s mé&Fenim pomoci robota. Zaci nejprve
ve skupinach ,krokuji* mérenou vzdalenost, nasledné sestavuji a koduji
robota, méri pomoci n&j vzdalenost. Nakonec zméri dany Usek pasmem nebo
metrem pro ovéreni spravnosti. Vyhodnocuji ziskana data a reflektuji proces

experimentu.

Pozn.: Soucasti prace 7akUd je prace se zapisem (Cisla, tabulka) z krokovani

vzdalenosti a z mérfeni pomoci robota.

Méreni vzdalenosti a zaklady prace s Robo Wunderkind

S
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Data, informace a modelovani:

I-5-1-01 — uvede pfiklady dat, kterd ho obklopuji a kterd mu mohou pomoci Iépe se rozhodnout; vyslovuje
odpovédi na zakladé dat.

|-5-1-02 — popise konkrétni situaci, urci, co k ni jiz vi, a znazorni ji.

|-5-1-03 — vycte informace z daného modelu.

Algoritmizace a programovani:

|-5-2-01 - sestavuje a testuje symbolické zapisy postupu.

|-5-2-02 — popise jednoduchy problém, navrhne a popise jednotlivé kroky jeho Feseni.

|-5-2-04 — v blokové orientovaném programovacim jazyce sestavi program; rozpozna opakujici se vzory,
pouZziva opakovani a pfipravené podprogramy.



Ix 2% 2% Ix
hlavni oranzovy modré DC motory | kola k motordm kulickové kolo
blok

2x 1x 1x
zelené spojovaci RGB svétlo tablet nebo PC
desticky (pogo
pins)

Véechny tyto dalsi materidly a pomUcky jsou zpracované pro format A4. Stadi je

jen vytisknout. Nékteré z nich jsou ureny pro studenty, nékteré pro ucitele.

Tx
podrobny navod postupu prace

Méreni vzdalenosti a zaklady prace s Robo Wunderkind

S
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Ve vhodném prostoru (do 30 m,
napr. chodba, tfida, Satna atp.)
ucitel vysvetli principy krokovani

a zaklady méreni vzdalenosti, délky
kroku (stopy) a presnosti takového
méreni. Kazdy zak po rozdéleni do
skupin krokuje urCenou vzdalenost
a vysledky véech méreni si kazda

skupina zapise.

Kazda skupina zakl disponuje
bloky Robo Wunderkind

k sestrojeni auticka a tabletem.
Ucitel nejprve ukaze postup
sestrojeni auta, zapnuti robota

a jeho sparovani (nastaveni)

v aplikaci RW Code nebo Blockly.

Po této instruktazi Zaci zapnou
hlavni oranzovy blok, sparuji ho
v aplikaci a ve vybrané urovni spusti

novy ,prazdny* projekt.

Zaci postupné sestavuji robo auto,

coz se ihned projevi v aplikaci.




Z&ci dale postupuji sami nebo
podle navodu sestaveni kédu
v obou urovnich (RW Code, Blockly)

k méreni vzdalenosti.

Jak mé&Fit vzdalenosti pomoci 3
robota ve zvolené urovni, najdete
v podrobném postupu, ktery je

k dispozici v materialech ke stazeni.

Prvni Cast hodiny je zamérena na principy méreni vzdalenosti krokovanim.
Z&ci krokuji ur&itou vzdalenost a zapisuji do tabulky vysledky mé&feni. Zakladni

prevody jednotek vzdalenosti — metry a centimetry.

V druhé Casti Zaci ve skupinach koéduji robota ve vybrané Urovni
programovani a méri pomoci programu a robota vzdalenost méreného
useku.

Nakonec zméfi vzdalenost metrem nebo pasmem a vyhodnoti prdbéh
experimentu — srovnani vysledkd zjisténych hodnot vzdalenosti z jednotlivych

meéreni.

Lekce je vhodna pro predstaveni robotické stavebnice Robo Wunderkind

s praktickym vyuzitim pro méreni vzdalenosti. Pro pfipravu ucitele
doporucujeme rozhodnout, v jakém ze dvou programovacich prostfedi budou
Zaci pracovat, a to zejména vzhledem k jejich stavajici drovni pokrocilosti

a znalosti aplikace.

Méreni vzdalenosti a zaklady prace s Robo Wunderkind

S
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PASCO

SpoleCnost PASCO vyrabi jiz vice nez 50 let kompletni vybaveni pro
experimentalni vyuku pfirodnich véd. Svymi vysoce kvalitnimi technologickymi
nastroji a neustalym vyvojem vyukovych systému a vzdélavacich materiald
podnécuje PASCO zajem o pfirodni védy, inspiruje studenty i jejich pedagogy
a propaguje aplikovanou védu v hodinach fyziky, biologie, chemie nebo

environmentalni vychovy.
Data véech senzord mohou slozit jako vstup do programovatelnych algoritma.
PASCO vyviji také celou fadu aktuatord. Diky tomu lze tento ,science” systém

rozsifit o technicko-informaticky rozmér a realizovat s nim skute¢né STEAM

projekty.

[=]
[=]

Vice informaci o Pasco naleznete na:
https://www.pasco.cz

29



Informatika

tymy po
3 Z4acich




PAOI

Parkovaci asistent
- merime deéelku
(vzdalenost)

Autor: Miroslav Stanék

Doporucené predchozi znalosti

Aktivita navazuje na fyzikalni vyklad (nebo mu muze pfedchazet) o méreni
vzdalenosti.

Téma

Senzory, které méri vzdalenost, jsou v automobilismu velmi uziteCnymi
pomocniky. Chceme-li autem zaparkovat do néjakého stisnéného prostoru,
pomaha nam tzv. parkovaci asistent, ktery fidi¢e upozorriuje na blizici

se prekazku v jizdni draze. Auto k fidici vysila zvukové i obrazové signaly
upozornujici na riziko narazu. V principu jde ale stale o méreni zakladni fyzikalni

veliciny — délky, tj. vzdalenosti mezi naraznikem auta, ve kterém je zabudovany

senzor, a samotnou prekazkou (za nami stojici auto Ci sloup verejného osvétleni).

Cile

Tato Uloha je jednou z prvnich dloh s méficim systémem. Jejim cilem je
seznamit zaky s pouzitim méficich senzorl a s prostfedim mériciho software,

ve kterém budou sledovat a vyhodnocovat nameérena data.

Tato ryze fyzikalni Uloha — méreni délky — je vSak rozsifena o informaticky rozmeér.

Data ze senzoru vzdalenosti budou vyuzita jako vstupy algoritmu ,parkovaciho
asistenta”.

er délku (vzdalenost)

meérime

Parkovaci asistent —

>
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Zarazeni dle RVP ZV

Tato Uloha je tematicky vhodna pro 6. ro¢nik. Méla by slouzit mj. jako prakticky zaklad pro méreni ve vsech
dalsich pokusech. Naro¢nost jeji informatické ¢asti také odpovida 6. rocniku. Tato Uloha naplfuje zejména
vystupy uvedené ve vzdélavacich oblastech: Clovék a pfiroda (Fyzika), Clovék a spoleénost (Dé&jepis), Clovék
a jeho svét.

Aktivita je primarné uréena do hodin fyziky, kde rozsifuje tyto vystupy:

F-9-1-01 — zméfi vhodné zvolenymi méridly nékteré dulezité fyzikalni velic¢iny charakterizujici latky a télesa.

F-9-2-01 - rozhodne, jaky druh pohybu téleso kona vzhledem k jinému télesu.

F-9-2-02 - vyuziva s porozumeénim pfi feSeni problému a Gloh vztah mezi rychlosti, drahou a ¢asem
u rovnomeérného pohybu téles.

Z oblasti informatiky podporuje rozvoj digitdlnich kompetenci i rozvoj informatického mysleni.

Informatika - ramec oéekavanych vystupu

Informatické mysleni:

Algoritmizace pfi kddovani parkovaciho asistenta, prace s cykly a podminkami pri zadavani meznich hodnot
vzdalenosti. Zak ovlada bé&zné& pouzivana digitalni zafizeni, aplikace a sluzby; vyuziva je p¥i uceni i pFi zapojenti
do zivota Skoly a do spole¢nosti; vyuziva digitalni technologie, aby si usnadnil praci, zautomatizoval rutinni
¢innosti, zefektivnil ¢i zjednodusil své pracovni postupy a zkvalitnil vysledky své prace.

Data, informace a modelovani:

1-9-1-01 - ziska z dat informace, interpretuje data, odhaluje chyby v cizich interpretacich dat.

1-9-1-02 - navrhuje a porovnava rlizné zpUsoby kédovani dat s cilem jejich ulozeni a pfenosu.

Algoritmizace a programovani:

[-9-2-01 - po precteni jednotlivych krokd algoritmu nebo programu vysvétli cely postup; uréi problém, ktery je
danym algoritmem fesen.

1-9-2-06 — overi spravnost postupu, najde a opravi v ném pfipadnou chybu.

Dokument Ramcovy vzdélavaci program pro zakladni vzdélavani, MSMT Praha 2021:
https://revize.edu.cz/files/rvp-zv-2021.pdf

Kompetence digitalni

Ovlada bézné pouzivana digitalni zafizeni, aplikace a sluzby; vyuziva je pfi uceni i pfi zapojeni do Zivota skoly
a do spole¢nosti; samostatné rozhoduje, které technologie pro jakou ¢innost ¢i feseny problém pouzit.

Ziskava, vyhledava, kriticky posuzuje, spravuje a sdili data, informace a digitalni obsah, k tomu voli postupy,
zpUsoby a prostiedky, které odpovidaji konkrétni situaci a Ucelu.

Vyuziva digitadlni technologie, aby si usnadnil praci, zautomatizoval rutinni ¢innosti, zefektivnil ¢i zjiednodusil
své pracovni postupy a zkvalitnil vysledky své prace.

Chape vyznam digitalnich technologii pro lidskou spole¢nost, seznamuje se s novymi technologiemi, kriticky
hodnoti jejich pfinosy a reflektuje rizika jejich vyuzivani.

Dokument Ramcovy vzdélavaci program pro zakladni vzdélavani, MSMT Praha 2021:
https://revize.edu.cz/digitalni-gramotnost-v-rvp-zv

Digitalni gramotnost

Lekce pomaha naplnit cile v kategorii 1. Clovék, spoleénost a digitalni technologie v rdmci Tretiho obdobi — na
konci 7. roéniku zédkladniho vzdélavani. Lekce je vhodna pro naplnéni téchto cilG:

Reseni problému a inovace:
DG-2-1-10 - identifikuje problémy, Fesi je i prostfednictvim digitalnich technologii.
DG-3-1-10 — vyuziva digitalni technologie v navrzeném postupu, kterym fesi vybrané problémy.

Dokument Digitalni gramotnost v uzlovych bodech vzdélavani, metodicky material pro projekt PPUC, NPI CR
Praha 2020:
https://digifolio.rvp.cz/artefact/file/download.php?file=95850&view=19523



Pomucky pro kazdou skupinu zaku

Ix
senzor vzdalenosti
PASCO

programovaci jednotka
PASCO //code.Node
(volitelné)

Ix
tablet ¢i PC s méficim
(@ programovacim)
software

Dalsi pomucky a materialy ke stazeni

Véechny tyto dalsi materidly a pomUcky jsou zpracované pro format A4. Stadi je

jen vytisknout. Nékteré z nich jsou uréeny pro studenty, nékteré pro ucitele.

o

o

o

o

Ix
pracovni list zadka

er délku (vzdalenost)

meérime

Parkovaci asistent —

>

Materialy a pomucky stahnete na:

https://experimentujme.cz/materialy/14-fyzika/1301-parkovaci-
asistent-merime-delku-vzdalenost
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Postup

Senzor vzdalenosti pfipojime
k pocitaci nebo tabletu nebo

mobilnimu telefonu.

Pro zobrazeni dat zvolime jedno pole
Ciselné a jedno pole zobrazeni dat

spojitym grafem.

Zacneme meéfit, uchopime senzor

do rukou a pohybujeme se s nim ke
zdi— hrajeme si na couvajici auto. Na
grafu a ¢isle sledujeme, jak se blizime
k pfekazce a jak se to na namérenych

datech projevuje.

Ur¢ime si tfi hodnoty vzdalenosti,
ve kterych budeme chtit, aby na
nas ,parkovaci asistent” v softwaru

signalizoval.

Sestrojime algoritmus a otestujeme

jeho funkci parkovaciho asistenta.

\:4

A4

=




Ukol pro ziaky

Na zakladé méreni vzdalenosti od senzoru k prekazce naprogramujte
parkovaciho asistenta, ktery bude ,fidi¢e* postupné upozornovat na blizici

se prekazku: napf. do 1 m vzdalenosti program napise ,,OK, couvej*, od 50 cm
napise asistent ,Davej pozor!* a ve vzdalenosti pod 200 mm od prekazky bude
psat ,STOP!",

Shrnuti, rozsireni, doporuceni

Déti si uvédomi, k cemu lze v praxi vyuzit méreni délky (vzdalenosti). Sestroji
vlastniho parkovaciho asistenta a pochopi smysl senzort vzdalenosti, které jsou
patrné v naraznicich dnesnich aut. Informatické rozsireni fyzikalni dlohy nam
nejen propoji tyto dvé oblasti do jedné STEM ulohy, ale ukaze détem prakticky

vyznam sbéru dat i méreni.

Uloha je zpracovana tak, aby ji bylo mozno realizovat pouze za pouziti senzoru
vzdalenosti a mériciho SW SPARKvue. V tomto pripadé je aktuatorem pouze
textova zprava pfimo ve SPARKvue. Velmi efektnim rozsifenim ulohy je
pouziti programovatelné jednotky PASCO //code.Node v roli aktuatoru. Ten
pak v podobé postupného rozsvécovani LED pole a generovanim zvukoveho
signalu reaguje na prahové hodnoty vzdalenosti mérené na vstupu senzorem
vzdalenosti. (Cim bliZze se nachazime k pfekazce, tim vice PASCO //code.Node

sviti a pipa...)

Na co si dat pozor

Konstrukeéné a pfipravou je tato Uloha velmi jednoducha. Zvukovy senzor
vzdalenosti (sonar), kterym je tato uloha realizovana, méfiv rozsahu15cm -8 m.
Je tfreba dbat na to, aby predmeét, jehoz vzdalenost je mérena, byl v ose senzoru,

aby na néj senzor miril.

Tento experiment by se mél bez problémud vmeéstnat do ¢asového rdmce 45 min.

Cely pokus Ize provadét zakovsky.

er délku (vzdalenost)

meérime

Parkovaci asistent —

>
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