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Zaméreni:
* Grafomotorické dovednosti (D2)

Ukol 1: Proberte vyznam patieni do smec¢ky nebo
komunity, fenomén vylouceni (ostrakismu) a
emoce, které to vyvolava.

Kazdé feseni je dobré!

Lze poutzit jakykoli ndstroj a material!
Prichazejte se svymi vlastnimi napady, nebo jen
nechte déti byt kreativni.

Idea Bazaar — nékolik napadu:

¢ Kresleni

* Modelina

¢ Hlina, kdmen

¢ Papir, krepovy papir

« Textil, pfize

¢ Pixel

¢ Ruli¢ky od toaletniho papiru, papirové utérky
* Programovani

* 3D design

https://www.tinkercad.com/

https://www.youtube.com/watch?v=LrU2zm g7IE

Oblast rozvoje:

Hlavni zaméfeni: Navic:

* Sociadlnidovednosti ¢ Predmét— Empatie
* Jemna motorika * Rozvoj talentu

e Kreativita « Zivotni dovednosti
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Ukol 2: Pfipravte navrhy podle svého talentu. V téchto
navrzich midzZete pouzit jakykoli material. MaZete nakreslit
vlastni 3D navrh, nebo vytvofit kreativni figurky z
recyklovanych materiall. PouZijte materialy, které jste
vytvorili, pro projekt socialni odpovédnosti. Tyto navrhy
shirejte nebo je vytisknéte na 3D tiskarné. Usporadejte bazar
a vytvorte projekty socidlni odpovédnosti pro lidi nebo
zvitata, ktefi potiebuji pomoc, ve své skole nebo ve svém
okoli. Nasobte dobro. (kresleni, ryti, 3D design atd.)
Kazdé feseni je dobré!

Lze pouzit jakykoli nastroj a material! MGzete vyuzit
napady a seznam materialt z Bazar napadd, pfijit se
svymi vlastnimi napady, nebo jen nechat déti byt
kreativni

Idea Bazaar — nékolik napadu:

Vytvarejte navrhy. Sbirejte vSsechny materialy,
které navrhnete, a usporadejte bazar pro lidi a
zvitata, ktefi potrebuji pomoc, se svymi
kamarady ve skole nebo ve svém okoli. Doructe
shromazdéné dary lidem v nouzi. Darujte jidlo
utulklm pro zvirata.

Jak spravovat vystup:

Usporadejte hotové fotografie bud'v online UloZisti, nebo je vytisknéte a umistéte na nasténku. Pokud déti
psaly poznamky nebo zbyly néjaké dalsi napady, ptipojte je také.



https://www.tinkercad.com/
https://www.youtube.com/watch?v=LrU2zm_g7lE
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Zaméreni:

» Grafomotorické dovednosti (D2)
Cile lekce:

e porozuméni

» feSeni problému

* schopnostrozhodovat

* organizace prace ve skupiné

Keloglan neustale sbiral a utrécel zlato pomoci kouzelné misy. Ale jeho matka nebyla s Keloglanovym chovanim
prilis spokojend. Zpocatku byla rada, ale pak mu poradila, jak utrdcet penize a byt s nimi opatrnz. eloglan ale
neposlouchal matku. Myslel si, ze ma kouzelnou misu a penize nikdy nedojdou, takze uz nikdy nebude chudy. Jeho
matka méla o néj starost. Nechtéla, aby ztratil svou laskavost.
Keloglan se brzy stal nejbohat$im clovékem v zemi. Brzy ho bohatstvi zacalo rozmazlovat a zbyte¢né plytval
spoustou zlata. Nikomu nikdy nepomohl a nestaral se o ostatni lidi. Jeho matka ho proto znovu varovala ohledné
utrdaceni penéz a jeho chovani k ostatnim. Keloglan ale své matce nikdy neposlouchal.
Keloglan svou ma{ku smutnil tim, Ze ji neposlouchal, a tak se rozhodla vratit do jejich starého domu. Brzy lidé
zacali o Keloglanovi mluvit éi>atné. Keloglan se o nic nestaral. Myslel jen na to, aby mél stdle vice penéz. Chtél
dalsf palac, vetsi, u feky. Sel tedy k fece. Vytahl misu, ale pravé v tu chvili mu miska vypadla z ruky do reky.
Skocil do vody, aby ji ziskal, ale neumél plavat. Sotva se zachranil. Nikdo mu ani nepomohl. Mezitim mu zlodéji
ukradli zlato. Bll smutny a osamél[)". .
Proto se vratil k matce, aby ji fekl, co se stalo. Jeho matka s nim mluvila laskavé a utéSila ho. Rekla mu, ze
Bem'ze nejsou vsechno a ze nestoi(l' za to ztracet pratelstvi, respekt a Stésti jen kvili bohatstvi.

ala mu zivotni lekci. Tentokrat Keloglan poslouchal matku a rozhodl se zménit své chovani a zacit novy, dobry

zivot.
Hlavni vlastnosti a interakce postav Jak pouzivat kartu postavy:
Postava Vlastnosti Interakce Kazdy Zak vyplni svou vlastni kartu postavy:
. - — . — * napiSe jméno postavy
Keloglan Chvodl,‘mluw, hybe Keloglan netfstale sblr’a « uvede jeji vlastnosti, pohyby, reakce apod.
pazemi zlato pomoci kouzelné A Lo, ., L .. L.
misy. Stava se velmi * shromazdi prvky prosttedi, dal3i dopliiky a véci, které je
bohatym. Nikomu tfeba postavit
nepomaha. Utraci « promyslifaze, nastroje a materidly
zbyt?cne. Jeho matka ho ) pro stavbu robota
varuje, ale on neposloucha. X, . v vre .
Jde znovu k Fece, protoge Zaci mohou podle potfeby pouzit vice
chce vétsi paléc, a spadne Casti kazdé sekce karty postavy. Keloglan
do feky. Nikdo mu
nepomdha. Sotva unikne z
feky. Mezitim mu zlodéji - _
ukradnou zlato. Uvédomi si | 5
svou chybu. Zacina novy e —— >
sivot. & Tvoje jméno Keloglanova
Keloglanova Chodi, mluvi, hybe Matka dava Keloglanovi Postavit matka
matka pazemi rady. Keloglan svou matku I >
zarmouti a ta se vraci . S )
dom. Keloglan mluvi o vole Jmene
iy . L , Dej pozor na to, aby tviij robot dokazal:
pékné poté, co si uvédomi
svou chybu.
oo X ~
Reka Pohybuje se - ] Reka
doprava. doleva o Tveje jméne ==
Mélo by tam také byt:
Doporuceni s ——— X lavni
* Identifikujte postavy v textu, se zvlastnim ddrazem na L8 Tvoje jméno Hlavni
hlavni déjové body, charakterové rysy, emoce a Ciny. Promyslet: momenty déje
. ) Potrebné
Ko 23 soubory
Rozdélit text na
Doporudené materialy Proberte ¢iny Keloglana, jeho Casti
* ArTeC robot a kostky (alespori sada 112 ks) matky, paldcovych strazct a Seznam
* Anatomické modely nebo obrazky Ust, paZi a nohou sluZebnictva. Diskutujte pficiny a potiebnych
* Bily papir, tuzka, slozka nasledky chovani postav. materiala
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Doporucené materidly

* ArTeC kostky (alespor sada 112 ks) a ArTeC
roboticka sada (alespon 1-2 zékladni desky
Studuino, 2 DC motory, 3 servomotory, 4 LED,
4 dotykové senzory, 3 IR fotoreflektory)

* Karty postav a Sablona ukolu pro robota

* Tuzka

Zaméreni:

* Grafomotorické dovednosti (D2)
Cile lekce:

* feSeni problému

* rozhodovani

* vnimani vlastniho téla

* planovani

Doporuceni

Chlize

Diskutujte, jak vznikaji lidské pohyby

Provedte spolecné nékteré pohyby a nechte déti
vnimat faze svych vlastnich pohyb

UkaZte détem pohyblivé anatomické modely
Postavte jednoduchou postavu s pohyblivyma
nohama, pazemi nebo Usty z ArTeC kostek
Postavte jednoduché modely rdznymi
technikami

Paze
Nohy
Usta

Jak vyplnit robotickou kartu?

* Vyberte aktivitu robota a sloZitost programu tak, aby
odpovidala schopnostem ditéte, na zakladé karty
aktivity, vyvojového aspektu a Urovné programovani.

* Pokud je potfeba (napt. pro upresnéni nebo
diferenciaci), Ize vyplnit dalsi karty robota.

* Navrhnéte robota s nékolika moZnostmi
stavby/programovanil!

* Vyplnite karty robota v cilovém jazyce!

* Ne vSechny sloupce tabulky je nutné vyplnit, pouze ty,
které se vztahuji ke konkrétnimu fungovani robota.

* Na zakladé kazdého radku tabulky popiste fungovani
robota v cilovém jazyce pomoci gramaticky spravnych
vét.

\ 4
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Jdméne méhe robota:

a A T (o) /:
)

Casti, které potrebuji pro svého robota:

!. lq‘ D-‘unu 32

Souvisejici témata v Technickém koutku

* ProgramovaniDC motoru (2.3, 2.b)

* Testovani a programovaniservo motoru (3.a)
* Programovaninaklanéciho pohybu (3.b)

* Testovdani a programovanidotykového senzoru (4.a, 4.b)
* Programovanidalkového ovladade se 4 tlacitky (4.d)
* Programovaniakcelerometru (4.e)

* Programovanibzucéaku (6.a, 6.b)

* Programovani IR fotoreflektoru (7.a, 7.c, 7.e)
* Detekce objektu pomoci IR fotoreflektoru (7.d, 7.e)
* Programovanirobota sledujiciho ¢aru (7.f)

YA —

Pohybuijici se
struktury bez
programovani.

Statické a pohyblivé
roboty a roboti s DC a
servo motory.

PROG1 PROG2

~

Robot sledujici ¢aru
interaguje s objekty
umisténymi na trati.
Spoluprace mezi
statickymi a
pohyblivymi roboty.

Robot ovladany IR
fotoreflektorem.
Interakce mezi
pohyblivymi a
statickymi roboty.

T
[~

PROG4




#%. RIDE2TEACH -

Spolufinancovano
programem Erasmus+
Evropské unie

KELOGLAN
A KOUZELNA MISKA
VELKA LEKCE (T4)

Napady na roboty pro rtizné irovné programovani

Pohybujici se
struktury bez
programovani.

Statické a pohyblivé
roboty a robotis DC a
servo motory.

Robot ovladany IR
fotoreflektorem.
Interakce mezi
pohyblivymia

Robot sledujici ¢aru
interaguje s objekty
umisténymi na trati.
Spoluprace mezi
statickymi a

statickymi roboty. pohyblivymi roboty.

PROG1 PROG2 PROG3 PROG4

Hromadéni zlata. Rozdily v bohatstvi a charakteru

P1 DC motor bez programovani
a.) Chlapec postaveny s DC motorem a drzakem baterii, stfidavé pohybuje rukama, jako by plaval.
b.) Na ozubeném prevodu pohdnéném ptrimo DC motorem jsou umistény figurky chlapce a nékolika vesnic¢an(.
* KdyZ se zapne baterie a pohani DC motor, chlapec se otoci smérem k lidem, ostatni figurky se od néj odvrati.
P2 Plavajici chlapec
Figurka chlapce umisténa na 1 DC motoru, stfidavé pohybuje rukama a pohybuje se vpied, jako by plaval.
a.) Startuje pfi stisknuti 1 dotykového senzoru a zastavi se pfi stisknuti jiného.
b.) Chlapec se pohybuje vpted po dobu 5 sekund, jeho program startuje stisknutim 1 dotykového senzoru.
* Vesnic¢ané se od néj odvrati pomoci 2 servo motord, kdyZ se chlapec dostane pred né.
* Jejich program startuje stisknutim 1 dotykového senzoru.
P3 Robot ovladany IR fotoreflektorem a spolupracujici roboti
a.) Robot je ovladan 1 IR fotoreflektorem na kazdé strané chlapcova robota.
* Robot se pohybuje doprava-vpred nebo doleva-vpied podle toho, pred kterym senzorem umistite kotlik.
* KdyzZ se zastavi, figurka se zvedne pomoci 1 servo motoru a vyda 1 zvuk bzucaku, jako by se topila.
b.) Chlapec postaveny jako robot s 5 dotykovymi senzory (4 senzory ovladaji 4 sméry a jeden aktivuje bzucak).
Kdyz se dostane pred vesnicany, ,mluvi”a kdyzZ se vesnicané od néj odvrati, ztichne.
* Vesnicané jsou postaveni podobné jako v P2, ale s 1 IR fotoreflektorem zabudovanym do statického robota a
,mluvi“nepretrzité pomoci bzucaku.
* KdyzZ vesni¢ané detekuji chlapce, odvrati se od néj a jejich bzucak se vypne.
P4 Interakce mezi robotem sledujicim ¢aru a roboty se servomotory
a.) Robot-chlapecs 1 IR fotoreflektorem, pohybujici se podle ¢ary.
Jeho nohy se pohybuji pomoci 2 servo motorq, jako by plaval.
Ma také 1 IR fotoreflektor v ruce, ktery je natocen dopredu a sleduje prekazky.
Pokud robot-chlapec pfijde k jednomu ze 2 kotl na obvodu, bariéra se zavie na 1 az 5 sekund, robot se zastavi
a vyda zvuk bzucaku.
Pokud se bariéra otevre, robot pokracuje stisknutim 1 dotykového senzoru.
b.) Robot-chlapec se pohybuje vpred cikcak s 1 akcelerometrem.
* Vesnic¢ané jsou vybaveni 8 servo motory a 8 IR fotoreflektory. Jsou rozmisténi podél chlapcovy cikcak cesty.
* KdyZ chlapec projde kolem 1 figurky, tato figurka se od néj odvrati.




