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KIT: THE BASES FOR CREATING A RESEARCH TOOL
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Abstract

In this article, the bases, process of creating and the final look of testing tasks set were
described. The set was used as a testing tool during the research focused on pupils’
behaving during solving the tasks in educational robotics. The set of tasks was created
to be used in programming environment LEGO Mindstorms EV3 and the set contained
15 tasks. In this article, we introduced the aspects which were taken into account
during creating the set, what the tasks set was based on, what parts each task consists
of, how the pilot testing influenced the final look of testing tool as well as how the tasks
set was accepted by pupils themselves.

Key words: Testing, LEGO Mindstorms EV3, programming, algorithms, primary
school.

Abstrakt

V tomto pfispévku jsou popsana vychodiska, postup tvorby a finalni podoba testovaci
sady uloh, ktera poslouZila jako testovaci nastroj v ramci vyzkumu zaméfeného na
poc¢inani zakl pfi feSeni uloh z oblasti edukacni robotiky. Sada uloh byla vytvofena
pro pouziti v programovacim prostfedi LEGO Mindstorms EV3 a obsahovala 15 uloh.
V pfispévku pfedstavime, jaké aspekty byly pfi tvorbé zohlednény, z ¢eho sada uloh
vychazela, zjakych casti se kazda uloha skladala, jak ovlivnilo finalni podobu
testovaciho nastroje pilotni ovéfovani a také to, jak byla sada uloh pfijata samotnymi
zaky.

Kliéova slova: Testovani, LEGO Mindstorms EV3, programovani, algoritmizace,
zakladni Skola.

UuvoD

Edukacni robotika je oblast, ktera si nachazi cestu do vzdélavani po celém svété.
V zahrani€i je vyuzivana jako dllezita souCast vzdélavani v oblasti STEM a také jako
prostfedek pro rozvoj informatického mysleni zaka (Eguchi, 2014). Dukazem o tom, Ze
se nejedna pouze o doménu vybranych Skol je fakt, Ze se edukacni robotika dostava
také do pfipravy ucCitelt a vznikaji rizna kurikula, ktera pomahaji s jejim zaclenénim
do vyuky, napf. (Alimisis, 2019).

V Ceské republice se pozice robotiky ve vzdélavani aktualné buduje. Jak bylo zji§té&no
v ramci dotaznikového Setfeni mezi uciteli, edukaéni robotika je v soucCasnosti
nejCastéji vyuzivana v ramci volnoCasovych aktivit, kde jeji zarfazeni nelimituje nizka
hodinova dotace informatiky na prvni a druhém stupni zakladni Skoly. (Batko, 2017)

Podstatné odliSny budouci scénar ale vytvari aktualné probihajici kurikularni reforma.
Jiz v navrhu revize oblasti ICT byla totiz jako jedna z oblasti ramce ocCekavanych
vystupl uvedena algoritmizace a programovani (NUV, 2018). Diky tomu mlze dostat
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edukacni robotika prostor pro zaclenéni pfimo do intrakurikularni oblasti, zejména
do vyuky informatiky.

Jednim z hlavnich rdmcu chystanych zmén byl strategicky dokument s nazvem
Strategie digitalniho vzdélavani do roku 2020. Hlavni sméfovani intervenci do
vzdélavani, které tento dokument uvadi, naznacuji uz jeho cile. Jedna se napfiklad
0 snizovani nerovnosti ve vzdélavani nebo zejména o podporu kvalitni vyuky a ucitele.
Mezi prioritni cile strategie ale patfi zlepSeni kompetenci zaku v oblasti prace
s informacemi a digitalnimi technologiemi a rozvoj informatického mysleni. (MSMT,
2014) Jak uz uvadime v uvodu, jednim z prostfedkd hojné vyuzivanych pro rozvoj
informatického mysleni ve vzdélavani je pravé robotika.

Inovaci vzdélavaci oblasti Informatika (respektive ICT) s dlrazem na rozvoj
informatického mysleni se vénoval projekt PRIM (Podpora rozvijeni informatického
mysSleni). Jeho cilem bylo mimo jiné vytvofit ucelenou sadu vyukovych materiall
vCetné metodické podpory pro ucitele vSech stupiil vzdélavani. Mezi vytvofenymi
uCebnicemi je také sada ucCebnic zafazena do oblasti zakladu robotiky. Jedna se
o uéebnici LEGO Wedo pro 1. stupefi ZS, ugebnici LEGO Mindstorms pro 2. stupefi
ZS a dale ugebnice Micro:bit s Pythonem a Arduino pro stfedni $koly. U&ebnice
seznamuji ucitele s tim, jak danou oblast informatiky ucit a zaroven rozvijet
informatické mysleni Zakl v souladu s nové vznikajicimi Ramcové vzdélavacimi
programy. Promény se dockala také pfiprava budoucich ucitelt na vysokych Skolach,
ktera byla urCitym zplsobem sjednocena v oblasti odborné i didaktické. (PRIM, 2018)

Z uvedenych informaci je zfejmé, Ze hlavni intervence v této oblasti byly zaméfeny na
ucitele, a to jak na ty budouci, tak i sou¢asné. Ve Strategii digitalniho vzdélavani do
roku 2020 je ovSem uvedena nasledujici informace: ,,Z vyzkumu plyne, Ze mnozi Zaci
nikdy nepouZili napriklad elektronickou ucebnici, podcast nebo treba vyukovou hru.
Pomérné mnoho Zaku doposud nikdy nepouzZilo ve vyuce Zadné multimedialni
nastroje.“ (MSMT, 2014) Na zakladé zminénych vysledki vyzkum( se d& usuzovat, ze
nulové zkuSenosti budou mit zaci také v oblasti edukacni robotiky, a to hlavné
z dlvodu soucCasného neaktualniho RVP pro zakladni vzdélavani, které navic
nereflektuje aktualni trendy a zpUsoby zafazeni digitalnich technologii a dalSich
technickych pom(icek do vyuky. Zadny komplexné&j&i a podrobné&ji vyzkum, ktery by
se zamérfoval pfimo na Zaky, rozbor jejich chovani, poc€inani, schopnosti a limity pfi
praci s robotickou pomuckou v ¢eském prostredi realizovan nebyl.

Cilem tohoto pfispévku je popsat a zdlvodnit vychodiska a postup tvorby testovaci
sady uloh z oblasti edukacni robotiky, ktera byla pouzita jako testovaci nastroj ve
vyzkumné studii zamérené na pocinani zakl zakladni Skoly pfi FeSeni robotickych uloh
obsahujicich prvky abstrakce s postupné se zvysSujici obtiZznosti.

1 METODOLOGIE VYZKUMNEHO SETRENI

Vyzkumné Setfeni bylo realizovano ve dvou tfidach zakua 6. ro€niku. Vyuzita byla
vlastni testovaci sada 15 uloh z oblasti edukacni robotiky. Cilem vyzkumu bylo zjistit,
jak si zaci pfi feSeni téchto Gloh pogéinaji. Ulohy obsahovaly prvky abstrakce a jejich
obtiznost se ve sledu uloh postupné zvySovala.

Z testovani byl pofizovan audio i video zaznam. Pomoci aplikace Open Broadcaster
Software bylo zaznamenavano déni na ploSe pocitate. Bylo tak mozné zpétné
vyhodnocovat postup prace zaku. Zaroven byl zachycovan obraz z webkamery a zvuk,
ktery umoznoval analyzovat chovani zakl v pribéhu testovani, jejich reakce i slovni
komentafe. V mistnosti byla zaroven umisténa druha, statickda kamera, ktera
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zachycovala prostor kde Zaci provadéli testovani vytvofeného programu. Diky této
kamefe byl zaznamenan kompletni postup testovani vytvofenych programd, bylo
mozné odhalit nékteré chyby a problémy, které nebyly postfehnuty v pribéhu
pozorovani.

Prubéh testovani kazdého zaka se skladal ze Ctyr fazi.
1) Vstupni dotaznik

V prubéhu vstupniho dotazovani byl ovéfovan jak presny vék zaka, tak zejména jeho
zkuSenosti s robotikou, zajmy, vysnéné povolani a znamky na poslednim vysvédceni.

2) Uvodni instruktéz

Instruktaz probihala formou spole¢né diskuse. BEhem ni bylo Zzakim predstaveno
programovaci prostfedi, zadani uloh a struktura kazdé z nich. Zaci se seznamili
s robotem, kterého budou programovat, s jeho konstrukci a zplsobem pfipojeni
motoru. Zaroven byla vyjasnéna pravidla pro testovani (napf. kde bude ovéfovana
spravnost vytvofeného programu a co Zaci mohou a nemohou pfi testovani provadét).

3) Samotné testovani

Béhem testovani zaci pracovali zcela samostatné. Sledujici vyzkumnik si do
zaznamového archu poznamenaval zakovu uspésSnost pfi feSeni, emoce, které
projevoval pfed zaCatkem testovani a v jeho pribéhu, a také pfipadné zasahy do
feSeni (napovédu, upozornéni nebo pomoc).

4) Zavérecny dotaznik

Zavéreéné dotazovani mélo formu rozhovoru. Zaci byli dotazovani na to, jak se jim
dafilo, které ulohy pro né byly nejsnazsi a které naopak nejvice problematické. Zaroven
Zaci hodnotili celkovy pribéh testovani.

Testovani se zucastnilo celkem 42 Zzakd. Data byla zpracovavana od 39 respondentt
(25 chlapct a 14 divek). Tii zaznamy musely byt z riznych dlvodu vyfazeny.

2 VYCHODISKA TVORBY VYZKUMNEHO NASTROJE

V nasledujici kapitole podrobné pFedstavime vychodiska, ktera vedla k vytvoreni
finalni podoby testovaciho nastroje. PoukdZzeme na to, v ¢em je sada uloh originalni
a co vSe bylo pfi jeji tvorbé feSeno a zohlednéno.

2.1 CILOVA SKUPINA

Jako cilova skupina testovani byli zvoleni Zaci 6. ro¢niku zakladni Skoly. Volba
vychazela z nékolika aspektd. Nasim cilem bylo zafadit do testovaci sady uloh aktivity,
pfi jejichz feSeni budou muset Zaci uplatnit své abstraktni mysleni. Z toho ddvodu bylo
potfeba peclivé zvazit schopnosti Zaka s ohledem na jejich kognitivni vyvo.

Vychazeli jsme zejména z vyzkumu Piageta a jim stanovenych stadii kognitivniho
vyvoje Clovéka. Zasadni pro nas bylo ctvrté stadium formalnich operaci, které je
charakteristické pravé rozvojem abstraktnino mysleni. MySleni se v tomto obdobi
reSeni problému (Thorova, 2015; Piaget & Inhelder, 2014). Kolem 11. roku ditéte
dochazi zarover k znanému zlepSovani myslenkovych ukontd (Cacka 2000, s. 121).

K hlavnimu rozvoji abstrakiniho mysleni dochazi u zaku jesté o par let pozdéji. Kolem
11. roku véku ditéte dochazi pouze k prvni vyznamné fazi jeho rozvoje. NaSim
zamérem tedy bylo ovéfit, zda se zaci v tomto obdobi dokazou s ulohami obsahujici
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prvky abstrakce popasovat, které ulohy pro né budou adekvatni a které naopak jiz
budou nad jejich sily.

2.2 ROBOTICKA STAVEBNICE A PROGRAMOVACI PROSTREDI
Volba robotické stavebnice byla zvazovana z nékolika ruznych uahlud pohledu.

Vigwiv s

jeho konstrukce a také poutavost, od které jsme si slibovali zvySeni motivace zaku.

Z nékolika zvazovanych moznosti (napf. VEX IQ nebo mBot) byla nakonec vybrana
roboticka stavebnice LEGO Mindstorms EV3. Prvnim divodem byly vysledky
dotaznikového Setieni realizovaného v roce 2017 (Batko, 2017). V ném dotazovani
uditelé z celé CR uvadéli, Ze ve vyuce nejéastsiji vyuzivaji robotické stavebnice LEGO.
NejCastéji byla uvadéna pravé verze EV3 a jeji starSi pfedchidkyné NXT 2.0. Dale
jsme vychazeli z osobnich zku$enosti zakd. Rada z nich vlastni né&jakou jinou
konstrukéni sadu od této danské spoleCnosti. Sazeli jsme proto na fakt, ze tyto
zkuSenosti mohou hrat roli v snaz8im pfijeti pfedloZzeného modelu a také v jednodussi
orientaci v jeho konstrukci.

S ohledem na cil vyzkumné studie jsme se chtéli vyhnout konstruovani robota
z dGivodu &asové ztraty na ukor programovani. Zaci proto dostali jiz sestaveny model.
Jeho konstrukce byla opét co nejvice uzpusobena testovani. Jejim zakladem byl
vychozi model, ktery je obsazen v navodu dodavaném spole¢né se zakladni sadou
stavebnice. Z této konstrukce byly odstranény nékteré ruSivé prvky. Jednalo se
zejména o uchyceni senzoru, s kterymi se pfi testovani nepracovalo. Promysleno bylo
také zapojeni motord. Zaci potfebovali ovladat kazdou stranu napravy zvlast. Motory
jsme proto pfipojili k vstupnim portum Fidici jednotky oznacenych pismeny A a D.
Zapojeni co nejdale od sebe bylo zamérné. Pokud bychom zvolili prostfedni porty, Zaci
by mohli ¢asto chybovat z dlivodu nepfehlednosti zapojeni. Touto realizaci se nam
podafilo vést propojovaci kabely podél boku robota a zapojeni motort tak bylo vizualné
oddélené. Zachycené problémy s nastavenim portd fidici jednotky tak nemohly
souviset se slozitym provedenim konstrukce, ale spiSe s nepozornosti nebo neznalosti
zaka. Zaroven byla barevnym Stitkem oznacena Celni ¢ast robota, aby zaci snadné;ji
identifikovali smér pohybu vpfed.

S volbou robotické stavebnice uzce souvisela volba programovaciho prostfedi. Po
zvoleni stavebnice LEGO Mindstorms EV3 se nabizelo nékolik variant, napfiklad
stejnojmenné blokové programovaci prostfedi nebo prostfedi Scratch. Prostfedi EV3
ma oproti Scratch jednu znaénou vyhodu, a to je vytvareni projektl. Ty jsou sice
primarné uréeny pro vytvareni a schrafiovani podkladl k vytvafenému programu, ale
velice dobfe poslouzily naSemu ucelu k vytvoreni zadani jednotlivych udloh. Vybér
tohoto prostfedi nam umoznil pfedlozit 2Zakim zadani vytvofené pFimo
na programovaci ploSe (viz obrazek 1).
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Obr. 1 Ukazka zadani tulohy obsazené v testovaci sadé (zdroj: viastni).

Kazda uloha se skladala z kratkého textového zadani a ilustracniho obrazku. Obrazek
jsme zvolili zejména pro vétsi nazornost zadani. Vzhledem k tomu, ze jsem se zaméfili
na zaky, ktefi jsou na pocatku rozvoje abstraktniho mysleni, panovala urcita obava,
zda pro né nebudou problematické i nejjednodussi ulohy. Obrazek mél za ukol zadani
vice zpfehlednit a zpfFistupnit zadani i zakam, ktefi |épe vnimaiji spiSe vizualni podobu
instrukci.

Dal8i usnadnéni spocivalo v pfipravé programovych bloku. Prostfedi obsahuje Sest
barevné odliSenych zasobnikul, ve kterych je k dispozici fada téchto blokl. Testovani
bylo ale zaméfené pouze na ovladani pojizdného robota. K realizaci proto postacilo
jen omezené mnozstvi blokl, zejména pro ovladani motoru. Pro zaky bez zkuSenosti
by bylo velice obtizné hledat vhodny blok v zasobniku. Proto jsme na plochu pfipravili
vzdy nékolik blokt vyuZzitelnych pro feSeni ulohy. Nikdy jich ovSem nebyl spravny pocet
a nikdy zde nebyly umistény pouze ty, které zak potrebuje, ale také nékteré bloky
navic. Timto byl zakiim zuzen vybér a zaroven usetfen Cas, ktery by pravdépodobné
pfipadl na hledani vhodné varianty. | presto byl ale zak postaven pfed problém volby
vhodného bloku, ale jiz pouze z omezeného poctu.

2.3 TVORBA A OBSAH TESTOVACI SADY ULOH

Nyni se zaméfime na samotnou tvorbu testovaciho nastroje. Jiz dopfedu, bez ohledu
na zvolené programovaci prostfedi a robotickou stavebnici, jsme védéli, ze do uloh
budou zafazeny zakladni programovaci koncepty:

e Prace s parametry — zadavani, uUprava a volba vhodnych parametri
programovych bloku.

e Opakovani — zafazeni uloh, pro jejichz vyfeSeni je tfeba pouzit blok pro
opakovani.

e Podminéné pfikazy — zarazeni uloh, pro jejichz vyfeSeni je tfeba pouzit pfikaz
podminéného vykonani.

V navaznosti na obsah bylo potfeba rozhodnout, jaky rozsah a naro¢nost budou
zarazené ulohy mit. V pfedchozim vyzkumu (Batko, 2017) jsme zjistili, Ze ucitelé
nejéast&ji ve vyuce vyuzivaji kratké, na sebe navazujici aktivity. Radu z nich k tomu
ale vedly zejména dispoziCni a Casové moznosti. | pfesto je vyuziti kratkych,
navazujicich uloh sméfujicich ke stejnému nebo podobnému cili, velice Castym
zpUsobem vyuky. Jedna se o tzv. metodu postupného budovani konceptu. Vyuzivana
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je nejen v informatice, ale i napfiklad v matematice. Ve vysledku jde o to, ze zak
postupné prochazi fadou situaci (uloh) v nichz je urc€ity koncept pfedkladan z jiného
uhlu pohledu. Z prozitych situaci si poté zak sestavuje urcité modely (Hejny, 2012). Na
podobnych principech jsou postaveny napfiklad kurzy sméfujici k vyuce programovani
a upevnéni urCitého konceptu. Jednim takovym je kurz nazvany Hodina kodu od
sdruzeni Code.org. V sérii kratkych kurzl se vzdy pracuje s jednim konkrétnim
konceptem, ktery je postupné rozvijen sérii kratkych uloh predkladanych v riznych
obménach. (Code.org, 2020) Tento princip byl nasi inspiraci pfi navrhu uloh.

fv s

Pilotni sada testovacich uloh obsahovala, stejné jako pozdéjsi finalni verze, celkem
15 ukoll. Jeji ovéfovani probéhlo ve dvou fazich na celkem 4 Zacich rozdilného
pohlavi, zajmu a studijnich vysledku. Vdem zakum bylo mezi 11 a 12 lety. Zjisténo bylo
nékolik problému a nedostatku. Tabulka 1 obsahuje pro ilustraci zjednodusena zadani
uloh z prvotni verze a zfinalni verze. Pro zjednoduSeni nezafazujeme zadani
predfinalni verze, ktera se jiz vysledné sadé velice blizila. Jak je patrné, testovaci
nastroj doznal fadu zmén, které byly reakci na zjisténi z prubéhu pilotaZe. Byla
napfiklad vyfazena uloha Cislo 1, protoze bylo zjiSténo, Ze Zaci nejsou schopni na
zaCatku vymyslet, jak zajistit rozjeti robota, protoZze pouhé prepnuti do rezimu ON
nepostacuje, protoze je potfeba jesté ovlivnit dobu otaceni motord. V uvodnich
ulohach proto pracujeme zejména s parametry programovych blokU, které postupné
pridavame a ulohy rozSifujeme. U nékterych uloh byly zménény (snizeny) parametry,
protoze pohyb robota v pilotni verzi trval pfiliS dlouho. Nékteré ulohy, ve kterych robot
projizdi slozitéjSi trasu, byly zjednoduSeny, protoze Zzakim trvalo jejich FfeSeni
neumérné dlouho. Nejvétsi problémy byly zaznamenany u pfikazd podminéného
vykonavani. Nékteré ulohy s podminénymi pfikazy jsme Zakim predloZili v prabéhu
pilotaZe také oddélené. Bylo zjisténo, Ze pokud je chceme do sady zaradit, musi to byt
az v pozdéjsi fazi. Na zaCatku testovani nebyli Zaci schopni si s nimi poradit. Zmény
v zadanich jsou patrné v tabulce 1. Jak bylo s ulohou nalozeno vugi finalni verzi je
uvedeno Cervené zvyraznénou poznamkou.

Tab. 1 Zadani uloh z pilotni verze testovaci sady uloh a z finalni verze pouzité pfi testovani.

Tabulka obsahuje poznamky o provedenych upravach (X = uloha odstranéna, -1 = uloha
posunuta o jednu pozici vyse).

Poradové
Cislo Pilotni verze Finalni verze
ulohy
1 Zafrid, aby se robot pomoci bloku Zafid, aby robot jel 4 vtefiny vpfed a poté
umisténého na plose rozjel. X zastavil.
> Zafid, aby robot jel 4 vtefiny vpfed a Zaiid, aby robot jel vpfed po dobu 5 vtefin
. . rn o
poté zastavil. -1 rychlosti 80 %.
v . . Zafid, aby robot jel vpfed nejprve 2 vtefiny
3 Zard, aby 10801 JoLyPred PO OBUS 1y chiosti 30 9%, poté zrychiil a 4 viefin jel
& o rychlosti 70 %.
Zafrid, aby jel robot vpied nejprve 3 Zafid, aby jel robot nejprve 5 vtefin vpred
4 vtefiny rychlosti 30 % a poté zrychlil a | rychlosti 30 %, poté na 3 vtefiny zastavil a
7 vtefin jel rychlosti 70 %. nasledné 3 vtefiny pokracoval vpfed rychlosti
-1 AUPRAVA ZADANI 50 %.
Zafid, aby jel robot nejprve 3 vtefiny
vpied rychlosti 30 %, poté na 3 Zarid, aby jel robot 4 vtefiny vpfed, poté se
5 vtefiny zastavil a nasledné 5 vtefin otoCil o0 90° doprava a pokracoval opét 4
pokraCoval vpred rychlosti 50 %. vtefiny vpied.
-1 AUPRAVA ZADANI
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Poradové
Cislo Pilotni verze Finalni verze
ulohy
Zafid, aby jel robot 4 vtefiny vpred, _— . .
6 poté se o¥cﬁéi| 0 90° dopravg ap ;anstl, ab){ robot svym pohybem vykres|i
pokragoval opét 4 vtefiny vpFed. -1 Ctverec o libovolné délce strany.
7 salJ(IrS(;IS’IiT tcg:}[/vgzgt;\l%?vgﬁ%ygzge Slo by tvoje Feseni Ukolu 6 upravit a realizovat
sz'any 1 s vyuzitim bloku pro opakovani?
Slo by tvoje Fedeni Ukolu 7 upravit a Zajisti, aby robot svym pohybem vykreslil
8 realizovat s vyuzitim bloku pro obdélInik tak, Ze po delsi strané pojede 5 vtefin
opakovani? -1 a po kratSi strané 3 vtefiny.
Zajisti, aby robot svym pohybem
9 g:;rr?glg;}ggglglttﬁli(ﬁ Zepzokcri:tlg; Nesel by ukol 8 realizovat pomoci cyklu?
strané 3 vtefiny. -1
“ . . , Sestav posloupnost pfikazl tak, aby robot
10 Eekslﬁgb-% Ukol 9 realizovat pomoci projel trasu na obrazku 10 (jizda vpred,
yriue zatoCeni vpravo i vlevo).
rSoebS(;{?er())(')esll?ruaZrzlo:; %rtl)tgsll:utiﬁ’ aby Sestav posloupnost pfikazl tak, aby robot
11 (jl’zda?/ Fjed zatodeni vpravo i vievo) projel trasu na obrazku 11 (jizda vpfed,
1 pred, P " | zato€eni vpravo i vlevo — sloZit&j8i trasa).
Sestav posloupnost pfikazl tak, aby
robot projel trasu na obrazku 12 o . .
12| (jizda vpred, objeti &tverce — slozitejsi | 221, 8bY robot svym pohybem vykresi
trasa). pismeno Z.
-1 A UPRAVA ZADANI A TRASY
Zajisti, aby robot svym pohybem
vykreslil rovnostranny trojuhelnik.
-1 ANAHRAZENO VYKRESLENIM o ] )
13 PISMENA Z Zaijisti, aby r9bot_ ’svym'pohybem vykresilil
NA POZICI 13 VLOZENO rovnostranny trojuhelnik.
VYKRESLENi ROVNOSTRANNEHO
TROJUHELNIKU
Robot se pohybuje vpfed a béhem Zajisti, aby robot:
t1°2°2150“ mu nahodné zasilana Cisla o pokud stisknes levé tlagitko Fidici
’ jednotky jel 4 vtefiny vpied a pak
14 V pfipadé, Ze generované gislo bude odbogil doleva,
1 zajisti, aby robot odbocil doprava. «  pokud stisknes praveé tlagitko Fidici
Pokud bude vygenerovano Cislo 2, jednotky, jel 4 vtefiny vpied a pak
odbo¢i doleva. ZMENA ZADANI odbogil doprava.
Robot &eka na pokyn ke startu,
ovSem nevi, kdy pfijde. Zajisti, aby
robotovi byla zasilana nahodné Vytvof program, po jehoz spusténi bude robot
generovana Cislaod 0 do 10 a Cekat na stisk tla¢itka na Fidici jednotce.
15 jakmile padne &islo 10, robot vyrazi Pokud stiskneme tlacitko vpfed, rozjede se na

vpred maximalni rychlosti. Pokud
padne jakékoliv jiné &islo, robot stale
bude vyckavat na startu.

ZMENA ZADANI

3 vtefiny kupfedu, pokud stiskneme tlacitko
vzad, bude 3 vtefiny couvat.
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3 ZAVER

Cilem tohoto pfispévku bylo pfedstavit proces tvorby testovaci sady uloh, ktera byla
pouzita v ramci vyzkumu mapujiciho poc&inani zaka pfi praci s robotickou stavebnici.
V zahranici je robotika v souCasnosti bézné implementovana do vzdélavani. Vznikaji
vyzkumy a vzdélavaci kurikula, ktera jsou ovéfovana v praxi. Jako pfiklad mizeme
uvést vyzkum realizovany kolektivem autort (Chen et al., 2016), ktery se zaméroval
na rozvoj informatického mysleni v ramci vyuky informatiky na zakladni Skole.

Provedeno bylo vstupni a vystupni testovani, na zakladé kterych bylo ovéfovano, zda
ma pouzity nastroj vliv na rozvoj zaku v oblasti informatického mysleni.

V Ceské republice zatim nema edukaéni robotika pevnou pozici v kurikulu. Nebylo zde
tedy zatim provedeno pfFili§ rozsahlejSich vyzkuma pfimo ve vyuce. Pfinos nami
realizovaného vyzkumu tkvi hlavné v detailnim rozboru chovani zakua pfi feSeni
jednotlivych uloh, jejich reakci a postupl. Poznatky mohou napovédét, jakym
zpusobem se zaky na pocatku rozvoje abstraktniho mysSleni v ramci vyuky robotiky
pracovat, jaké aktivity volit a jak vyuku strukturovat. Zaroven odhali limity Zaku
a pfipadné genderove rozdily.

V €lanku jsme detailné popsali vychodiska, ktera vedla k tvorbé testovaciho nastroje.
Predstavili jsme, na zakladé ¢eho jsme se pfi sestavovani vyzkumu rozhodovali, na
jakych principech byla testovaci sada uloh postavena a pro€. Zaroven jsme porovnali
pilotni a finalni verzi nastroje a predstavily problémy, na které jsme narazili pfi pilotnim
testovani. Jiz tato prvotni zjisténi z pribéhu pilotaze naznacila nékteré limity zaka,
napfiklad potfebu postupné a pozvolné adaptace na novou oblast vyuky.
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