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1. Obsah jednotlivych sad

Education Kit

Education Kit

Zacnéte se ucit robotiku a kodovani vytvarenim neomezenych projek-

tl s touto specialni vzdélavaci sadou.
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Expansion Kit

BD robo ™
B® Wunderking

Extension Kit

RozSirte vaSe stavajici sady a otevrete dalSi moznosti hrani a pro-

gramovani s dalsimi stavebnimi bloky.



1. Obsah sady Education Kit B Winderkind

)

Tlagitko

Stejnosmérné Senzor vzdalenosti

motory ‘\/

RGB svétlo

Lego™ Univerzalni Malé
konektory 4x konektory éx kolo

Servomotor /&/Hlavni blok

Velka kola



1. Obsah sady Expansion Kit B Winderkind

LED displej Lego™
Svételny senzor konektory 4x

Pohybovy senzor Univerzalni

konektory 4x

D

Tlagitko Pfipojovaci blok Malé kolo



1. Jak zacit

Pozadavky na zafizeni:

* i0S 8 / Android 4.4.2 nebo vyssi s Bluetooth 4.0. /

Windows 8.1 nebo vySsi

Nase aplikace - ke stazeni zdarma:

a Robo Code App e Robo Live App

D robo™

#@® wunderkind

Prvni kroky:
N N
4 ) ) Q/ N\ [ ) Q, )
1 2 3 4 5
Nainstalujte si Zapnéte na svém Zapnéte hlavni blok: Otevrete aplikaci Robo Otevrete jednu z aplikaci
do svého zafizeni zarizeni Bluetooth. indikator napajeni bude Code / Robo Live a pro sestaveni robo-
aplikaci Robo Code blikat modre... pockejte, pripojte (sparujte) ta, jeho ovladani nebo
/ Robo Live. dokud neuslysite zvuk s hlavnim blokem. kodovani.
spusténi.
\. y, J \\ \)_)L\ J U y,

(> SPRAVNE:

* Pro pfipojeni moduld pouzijte dodané konektory.

* K odpojeni konektorl pouzijte pfilozeny odpojovaci nastroj.

* Kovladani a programovani modull pouzivejte aplikace.

* Pouzivejte kostky Lego™ k uprave svého robota.

®

SPATNE:

» K odpojeni konektorl nepouzivejte kovové ani ostré pfedmeéty.

* Nedovolte zadny kontakt s vodou.

* NepokouSejte se rozebirat moduly.

* Nehazejte s moduly.

* Neotacejte rucné se stejnosmernymi ani servomotory.



D robo™

2. Aplikace Robo Live a Robo Code: Obsah obrazovky =6 Wunderkind

¢ My Projects

(1) Moje Robo obrazovka

Zde najdete vSechny informace o svém Robo - jeho nazev, Uroven nabiti baterie, aktualizace firmwaru a pfipojené moduly.

@ Robo Workshop

Vyzkous$ejte zabavné projekty od tymu Robo.

@ Moje projekty

Zde si mUzete prohlédnout vSechny projekty, které jste vytvorili. Tlaéitko Novy projekt: Kliknutim na néj spustite novy projekt.
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3. Aplikace Robo Live App: Jak ovladat robota? 8¢ Wunderkind
O, ©) ®
o C | gEg

Save button Play / Edit button Controls
Menu

< “ o N
Tap to activate the Play Mode to control your
Robo.

DE

Stop Button
— n -~
Tap to stoj 0 back to the Edit Mode to

lements, rearrange existing
delete them.

@ U
control elements or m
< Back Button
Save the Control Panel and go back to the
Projects Screen.
5

@] 4] a]

Controlling Screen

Light Icon

Drag it to the Control Panel to control the
Light Block.

Control interface glossary

»

@ Ovladaci obrazovka

Obrazovka: Zde se zobrazi pridané ovladaci prvky.

Light Control Element
[ == Turn the Light on or off with the button on
the left side, choose its color with the slider.

Disnlav lcan

(a]¢[»]315]alaln] v »]

Nabidka ovladacich prvki: Pretazenim ovlddaciho prvku na obrazovku jej mizete vyzkouset.
Tlacitko Play / Edit: Kdyz jste pripraveni hrat si, stisknéte tlacitko Play a ovladejte svého robota. Stisknutim tlacitka Edit se vratite do rezimu Uprav.

Tlacitko Ulozit: Stisknutim tohoto tlacitka se vratite na obrazovku projektu. Nebojte se, vas projekt se ulozi automaticky.

@ Slovni¢ek ovladaciho rozhrani:
Stisknutim otazniku v levém dolnim rohu obrazovky prejdete do specialniho slovnicku a prectete si podrobnosti o vSech ovladacich prvcich aplikace Robo
Live. Stisknutim tlacitka zpét se vratite na obrazovku ovladani.

@ Rezim uprav a prehravani
 Privytvareni nového projektu je pracovni plocha prazdna.
» Pokud je zapojen pouze hlavni blok, miZete pfidat jen ovladaci prvky zvuku. Jednoduse je pfetahnéte na obrazovku.
* Po pfipojeni modulu k hlavnimu bloku se v nabidce ovladacich prvkd automaticky objevi ovladaci prvky dostupné pro tento modul.
+ V pfipadé potfeby muazete ovladaci prvky z pracovni plochy odstranit.

» Kdyz jste pfipraveni hrat si, stisknéte tlacitko ,Play” a ovladejte svého robota. Stisknutim tlacitka ,Edit” se vratite do rezimu Uprav.
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4. Aplikace Robo Code: Programovaci plocha =6 Wunderiind
@ ©)

Save button <> c 24 Start Button EN
Start the program execution.
Play button

Stop Button

Control interface glossary  Stop the program exeoution

Connection button Trash bin Back Button

Acﬁon dock gave the project and go to My Projects
Connect Button
ﬂ f * o ﬁ;ﬁt/{aﬂtitgz ::innection mode to connect

@ Programovaci obrazovka

Neomezeny prostor pro vas budouci program.

Pole akci: Zde najdete vsechny akce a podminky k naprogramovani.

Propojeni: Slouzi k pripojeni akci do kodu.

Kos: Slouzi k odstranéni akci nebo prechodu / pfipojeni.

Tlacitko Prehrat: Vyzkousejte si svUj program!

Tlaéitko Stop: Po spusténi kédu se tlacitko “Play” zméni na tladitko “Stop”. Robo mUzZete kdykoli zastavit.

Tlacitko Ulozit: Kliknutim na néj se vratite na obrazovku projektu. Nebojte se, vas projekt se ulozi automaticky.

@ Slovni¢ek kédovaciho rozhrani
Stisknutim otazniku v levém hornim rohu obrazovky prejdete do specialniho slovnicku a pfectete si podrobné informace o vsSech tlacitkach a akcich

aplikace Robo Code. Stisknutim tlacitka Zpét se vratite na obrazovku Programovani. 8



4. Aplikace Robo Code: Akce a podminky Be Winderkind

® ®
n-00000666 O0-2 a2 a2 *°

Zvuky Podminky Hodiny Casovaé  Pogitadlo  Tlagitko  Prekézka
@ 0O © © A A Q0
Vizualni Konstantni svétlo  Bliknuti Bézici text
Zvuk Pohyb Svétlo
t -0 @®@ ® @
Pohyb Dopredu ZatoC Motor Servo
*-0 O
Specialni Notifikace Cekani

@ Akce:

Kodovaci ikony, které vypadaji jako bubliny a provadéji vystupni ulohu. V nabidce jsou 4 typy akci - zvukové, vizualni, pohybové a specialni funkce.

@ Podminky:

Podminky: Kodovaci ikony, které vypadaji jako rlizové nalepky a musi byt umistény do spojeni mezi 2 akcemi. Podminky porovnavaji dvé Cisla a uréuji, zda je

vysledek pravdivy nebo nepravdivy. Pokud je pravdivy - dojde ke spojeni/pfechodu a pokud je nepravdivy - nic se nestane.
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4. Aplikace Robo Code: Programovaci logika =6 Wunderiind

1. Naprogramujte uréitou akci:

* Urcitou akei mUzZete naprogramovat pouze tehdy, pokud je modul, ktery této akci odpovida, pfipojen k hlavnimu bloku robota. KdyZ pripojite modul,
zobrazi se oznameni o novych akcich, které Ize naprogramovat.

» Pretahnéte konkrétni akei z nabidky na programovaci obrazovku. mUzete ji umistit kamkoli chcete.

» Nastaveni akce: Kliknutim na ikonu akce otevrete jeji nastaveni. Opétovnym kliknutim ji skryjete. Ne vSechny akce maji moznost nastaveni.

= W & q
——

— 9\ R R
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2. Pripojte akce:
* Zapnéte rezim spojovani: Klepnéte na tlacitko pripojeni, programovaci obrazovka zezelena.
» Nakreslete spojeni / prechod: Ze stfedu jedné akce do stfedu druhé akce. Davejte pozor na smeér Sipky, kterou kreslite.

* Vypnéte rezim spojovani: Znovu kliknéte na tlacitko pfipojeni nebo jednoduse klepnéte na obrazovku programovani, obrazovka programovani opét zmodra.

Connection button
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4. Aplikace Robo Code: Programovaci logika 0 1ok erkind

3. Odstranéni akce nebo spojeni / piechodu:

 Tlacitko Kos: Po kliknuti se pracovni plocha zbarvi do Cervena. To znamenag, ze se nachazite v rezimu mazani. Odstrante vybranou akci
nebo spojeni/pfechod. Nezapomerite rezim odstraneni vypnout! Nebo:

» Akci, kterou chcete odstranit, jednoduse pretahnéte do kose.

4. Vychozi bod:
» Zeleny krouzek kolem jedné z akci znameng, Ze kod zacina zde.

+ Pozici Startu miZete pfesouvat z akce do akce, abyste mohli program spoustét z riznych pozic.

n



4. Aplikace Robo Code: Programovaci logika 03 oR0 erkind

5. Stav a paralelni akce
* Pretahnéte jednu Akci do druhé a spoji se do jedné velké bubliny neboli Stavu. Akce se budou odehravat soucasné, paralelné vedle sebe.

« Poznamka: do jednoho Stavu Ize vioZit pouze 5 riznych Akci. Dvé akce stejného typu (napriklad dva Zvuky) nemohou byt paralelni.

“ “
— R &
%¢

6. Podminky:
» Podminky vypadaji jako rdzové nalepky. musite je umistit na spojeni / pfechod mezi 2 akce.
«  Podminky jsou specidlni klauzule. Kazd4 z nich zpdsobi, Ze spojeni / prechod mezi akcemi nastane, POKUD / PROTOZE ho zp(isobi uréitd podminka.

» Dvé podminky mazete kombinovat jako:
1. AND-linked - pfechod do dal$iho stavu nastane poté, co jsou obé podminky pravdivé.
2. OR-linked - prechod do dalsiho stavu nastane poté, co alespon jedna z podminek byla pravdiva.

g o &
\:) | 0@

NN -N=J0 AdAAA T —
n t *» O je t » O )

(-

7. Tlacitkem Play program spustite a tlacitkern Stop jej zastavite.
« Poznamka: v bézicim programu nemuzete provadét Zadné zmény, zastavte jej pred provedenim zmén v kodu!

8. Tlaéitko Ulozit: Jeho stisknutim projekt ulozite. Automaticky se vratite na obrazovku projektd.

12



5. Moduly Robo Wunderkind B Winderkind

Moduly Robo Wunderkind maji riizné barvy. Kazdd z nich vyjadfuje funkci bloku a souvisi s barvami akci v aplikaci Robo Code a ovladacem v aplikaci Robo

Live App. Diky tomu je stavba, kédovani a ovladani Robo pro studenty intuitivnéjsi.

Barevné schéma moduli:

® W

Systémove + zvuk Hlavni blok Senzory Pohybovy senzor Detektor pohybu  Svételny senzor  Tlacitko

@ ® & 4

Motory Stejnosmeérny Motor ~ Servomotor Funkeni Pfipojovaci blok Velké kolo Malé kolo
<) <> = Ayt
5 S %‘: " ) J‘th
Vizualni RGB LED LED displej Lego™ konektory  Dratovy konektor  Univerzalni konektor

13



5. Hlavni blok

Jak sestavovat:

Iavm’ deska

mikropocitace

baterie

mikro USB port

stav baterie

reproduktor

Funkce:

* Mozek robota: obsahuje

mikropocitac, baterii a zvukovy

vystup.

» Aby vSechny ostatni moduly fungovaly, zacnéte robota vzdy stavét od hlavniho bloku.

oD -
me {A?IPn%erkind

Aplikace Robo Code:

I@@g@@@oe«

% 1+t * O

[O60®

Zvuky

0 66

Podminky Hodiny Caso- Pogitadlo
vac

Aplikace Robo Live:
< >
00000
00000

14



D robo™

5. Hlavni blok: Technickeé defaily =@ wunderkind

Vydrz baterie:
» Vydrzi celkem 3 hodiny intenzivni prace.

* Nejlepsi je udrzovat Uroven nabiti baterie na 30 % nebo vyssi.
Nabijeni:

» Zapojte kabel micro USB do portu ve spodni ¢asti hlavniho bloku. Po pripojeni druhé strany kabelu k napajecimu adaptéru se ozve zvuk nabijeni.

» Zkontrolujte stav nabijeni v aplikaci.

Prejmenujte svého robota: Kazdy hlavni blok mé nézev, ktery je ve vychozim nastaveni nastaven jako “Robo’. Cheete-li pfipojit hlavni blok k aplikaci
Robo Code / Robo Live, je tfeba znat nazev konkrétniho hlavniho bloku. Aby nedoslo k zaméné, doporucujeme prejmenovat vsechny Hlavni bloky tak, aby
kazdy z nich mél jiny nazev. Pro hlavni bloky doporucujeme pouzivat Cisla / nazvy nebo specialni samolepky, na ktere se Cisla / nazvy umisti.

Aktualizace firmwaru: Pfipojte hlavni blok k aplikaci Robo Live nebo Robo Code a podle 3 jednoduchych krok( aktualizujte firmware.

Dulezité: Ujistéte se, ze mate stabilni pfipojeni WiFi a zapnuté Bluetooth. Pro bezpecny proces aktualizace musi byt hlavni blok vaseho Robo pfipojen.
Procento baterie vaseho Robo by nemélo byt nizsi nez 30 %, jinak nebude aktualizace mozna.

% ROBO_OTA G

15



D robo™

5. Konekio I'y IQ wunderkind

Univerzalni konektory: Pfipojovaci blok: Funkce:

* Aby vS§echny moduly fungo-
valy, potrebujete elektrinu

a kédové signaly. Tyto jsou pri-
vedeny z hlavniho bloku, ktery
prochazi pres malé
»,P0ogo-piny“ na konektorech do
¢elni strany moduli.

Pogo-piny

Dratovy konektor: Odpojovaci nastroj:
» Pro zapojeni vzdalenych modull nebo pro * Odpojovaci nastroj slouzi k snadnému
zvlastni pfipady a bezpe¢nému odpojeni moduld.

16



5. Konektory 8 Wunderkind

Jak sestavovat konektory

1. Konektory je treba spravné ses- 2. Neékteré moduly, jako napf. jako 3. Modul, ktery je pripojen k pohy- 4. Pomoci dratového konektoru
tavit tak, aby boéni strany konek- dva stejnosmérné motory a Servo- blivé ¢asti motoru neni elektricky pfipojte potfebny modul, aby mohl
torti byly rovnobézné s hranami motor, nemaji vyvody ,Pogo-pins”“. pfipojen, proto nebude komuniko- pracovat s hlavnim blokem primo.
moduly. Jedna strana téchto modult se vat s hlavnim blokem. Lze pfipojit k libovolnému bloku.

sklada z rotujici ¢asti, ktera je
vyrobena z plastu, takze pres ni
neprochazi elektricky proud.

@

17



5. RGB sveétlo

Funkce:

* Programujte a ovladejte rizné svételné signaly.

Jak sestavovat:

* Pripojte svétlo RGB k libovolné ¢asti hlavniho bloku nebo k jinému modulu.

oD robo™

#@® wunderkind

Aplikace Robo Code:
| PO
a1+ x o0

0

Vizudini Konstantni Blikani

l

svétlo
Robo Live App:
< >

@]¢[=]i]o]ala]B]w]w]

e Ovladac¢ RGB svétla

18




5. LED displej

Funkce:

» Kreslete tvary na zafizeni v aplikaci Robo Live

* MUzZe také zobrazovat informace ze senzort
v realném case.

Jak sestavovat:

» Pripojte LED displej k libovolné ¢asti hlavniho bloku nebo k jinému modulu.

nebo Robo Code, LED displej zobrazi vasi kresbu.

oD -
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Aplikace Robo Code:

l n@%to

[
\ X 4
-@-
o,
LED

Vizudlini Bézici text

Aplikace Robo Live:

¢ > |

EOO0EEE000

» Qvladani LED displeje

19




5. Stejnosmérné motory

Funkce:

* Modul stejnosmérny motor rotuje na jedné sténe,
takZe mUzZete ovladat nebo programovat robota
k jizdé nebo otaceni.

+ Kazdy z téchto motor mdzete ovladat nebo pro-
gramovat nezavisle nebo oba soucasné.

Jak sestavovat:

1. Pripojte modul DC motor k hlavnimu bloku nebo 2. Pripojte rotujici ¢ast DC motoru (bez Pogo-pind)

k jakémukoli jinému pomoci univerzalniho nebo ke kolu nebo ke konektoru modulu, kterym chcete
kabelového konektoru pomoci Pogo-pinti, aby otacet.
fungoval.

D robo™

#@® wunderkind

Aplikace Robo Code:

0@
n P x o

1e0®

Pohyb  Motor Posuv Zato¢

Aplikace Robo Live:

< [ >

e,
o

(o]<l=]so]alalp] ]

e QOvladace motoru 2x
» Joystick

* Ovladac naklonu

20




D robo™

5- se I'V0m0'|'OI' me wunderkind

Funkce: Aplikace Robo Code:
+ Servomotor se otaci do presného thlu od nulové @
polohy. I+ IO )

» Kdyz pripojujete servomotor k jinému modulu,
nastavi se do nulové polohy. f @

Pohyb Servo

Jak sestavovat:

Aplikace Robo Live:
1. Pripojeni servomotoru k hlavnimu bloku nebo 2. Pokud pripojujete rotujici éast servomotoru (bez < > )
jinému modulu pomoci univerzalniho konektoru Pogo-pint) k modulu, pouZijte dratovy konektor,
nebo pomoci Pogo-pind, aby fungoval. aby tento modul fungoval.

lal<l=]s]o]alaln] o]

e Qvlada¢ servomotoru

21




5. Tlacitko

Funkce:

Jak sestavovat:

Pripojte tlacitko k libovolné casti hlavniho bloku nebo k jinému modulu.

» Detekuje stisknuti a drzeni.

D robo™

#@® wunderkind

Aplikace Robo Code:

1 =
n t » QO

Podminky Tlac¢itko

Aplikace Robo Live:

< .

al¢]=]s]o]ala]

<

e QOvladac tlac¢itka
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5. Senzor vzdalenosti

Funkce:

» Senzor vzdalenosti detekuje vzdalenost mezi
Robo a prekazkou.

» Senzor zvuku detekuje hlasitost zvuku.

Jak sestavovat:

» Pomoci univerzalniho nebo dratového konektoru pripojte senzor vzdalenosti k jakémukoli jinému modulu.

oD -
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Aplikace Robo Code:

=
n t » QO

O A D

Podminky Prekazka Zvuk

Aplikace Robo Live:

< L >

1 1
<) [
o oem

@]¢[=]i[o]a]a]n]y

e Qvladac¢ senzoru vzdalenosti

e Ovladac¢ senzoru zvuku

23



5. Senzor pfiblizeni

Funkce:

» Senzor pohybu detekuje pohyb v jeho okoli.

Jak sestavovat:

» Pomoci univerzalniho nebo dratového konektoru pripojte senzor pohybu k jakémukoli jinému modulu.

oD -
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Aplikace Robo Code:
Q
n t » QO

Podminky Pohyb

Aplikace Robo Live:

¢ rE.

o1¢]5]ilolalaBlx]

» QOvladac senzoru pohybu

24



5. Senzor svétla

Funkce:

» Senzor svétla detekuje intenzitu svétla v jeho
okoli.

Jak sestavovat:

» Pomoci univerzalniho nebo dratového konektoru pripojte senzor svétla k jakémukoli jinému modulu.

oD -
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Aplikace Robo Code:
A
n t » QO

Podminky Svétlo

Aplikace Robo Live:

< aCE

o]¢]x iclalalnly ]

e QOvladac¢ senzoru svétla
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6. Lekce s robotickou sadou: hlavni informace Be Wunderkind

Téma: predméty STEAM. Vék studenti: 6-12 Velikost skupiny: 8-12 student(
Roboticka stavebnice muize byt pouzita i jako podpdrny nastroj pro ostatni predméty.

® Doporuc¢ena délka aktivity:
45 - 60 min

{&R} Doporuéené predchozi znalosti:

Studenti nepotrebuji zadné predchozi znalosti, protoze se nauci zakladni terminologii, principy robotiky a programovani pomoci Robo Wunderkind.

! Potfebné pomiicky:

* Roboticka stavebnice Robo Wunderkind
+ Tablety

@ Nepoviné pomiicky:

+ Lego™ kostky
+ Dalsi materialy, jako je barevny papir, karton, fixy atd.
-+ Vytisténé karty s moduly Robo Wunderkind, kodovaci Tlacitko, Akce, Podminky z aplikace Robo Code.
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6. Infografika - struktura u€ebniho planu =6 Wunderkind

0 Vyuka s Robo Wunderkind
. . Vice nez 70 hodin aktivit

Hlavni Dalsi
ucebni plan témata

Priivodce ugitele Bezpecénosti provozu Letni kemp 15h

Procvicte bezpecnost na silnici.

Komplexni predstaveni vSech
nasich nastrojl, uzitecné tipy,
postrehy.

5 dni Robo zabavy

Matematické projekty

Procvicte své matematické
dovednosti

Uvodni projekty 10h |

Z&aklady robotiky 3
Materska skola a prvni stupen ZS

Vytvarné projekty

Workshopy 3h

Navrhujte, vyrabéjte a tvorte

Skolni lekce 20h | Zivotni prostiedi

Zkoumani pfirody s roboty

Zaklady robotiky a informatiky
Prvni stupen ZS

Phyton API

Dostante se do mozku Robota

Studentsky denik

Pracovni listy + kli¢ s odpovédmi
odpovidaji u¢ebnim plandim
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6. Navrhovana struktura lekce s Robo Wunderkind D robo’

#@® wunderkind

Plan: + Cil a vysledky uceni.
« Zameérte se na konkrétni modul(y) a funkci(e) aplikace Robo Live nebo Robo Code.
+ Klicova slovni zasoba.
Aktivity lekce:
Uvod /= 10min + Aktivizujte studenty: vychazejte z pfedchozich znalosti a osobnich zkuSenosti déti.
+ Vypravéjte pribéh o Robovi, abyste se napojili na emoce zaka.
+ Stanovte cile kazdé lekce: spolecné s zaky naznacte problémovou situaci a motivujte je k jejimu feseni.
Rizena aktivita 15-20min * Pripomente si nékteré predchozi znalosti o robotické stavebnici Robo Wunderkind a aplikacich.
+ Ucte se praxi: nechte studenty fesit rizné ukoly a sbirat znalosti prostfednictvim spole¢ného kédovani a diskusi.
+ Shrite nové informace pred samostatnou ¢innosti.
* Modifikace (volitelna pro pokrocilé studenty), aby byla lekce naro¢néjsi: 2 drovné sloZitosti.
Samostatna 15-20min  Vlastni projekt vytvoreny na zakladé ziskanych dovednosti.
aktivita  Stanoveni konkrétnich tkoli pro vlastni projekt.
+ Ucte se praxi: nechte studenty fesit rizné ukoly a sbirat znalosti prostfednictvim spoleéného kédovani a diskusi.
* Prezntujte viastni projekt spoluzakdm ve tfidé.
Zavérecnareflexe 5-7min Zeptejte se studentl na Ukoly, které resili, na projekty, které vytvorili a na jejich postoje a emoce, které béhem hodiny
a zpétna vazba zazili.
Uklid 17 =3min Naucte studenty starat se o zafizeni, ktera pouzivaji: vypnéte napajeni oranzového hlavniho bloku, rozeberte jej a

Predpokladana doba trvani kazdé lekce je 45 — 60 minut.

vSechny moduly Robo ulozte zpét do krabic, zamknéte je a posbirejte taky vSechny tablety.
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7. Slovnik dulezitych pojmtu

. Robotika

Robot -

oD -
me \ra?tPn%erkind

Stroj schopny automaticky provadét slozité série ¢innosti. Roboty mohou byt fizeny externim ovladacem nebo mohou byt predem
naprogramovany k autonomnimu chovani. Roboty vytvareji lidé, aby pomahaly s mnoha réiznymi ukoly, které mohou byt nékdy
prilis slozité, nebezpecné nebo jednoduse casto se opakujici, nez abychom je mohli vykonavat sami.

Robotika -

Interdisciplinarni obor inzenyrstvi a védy, ktery se zabyva navrhovanim, konstruovanim, provozem a pouzivanim robotu. Dale se
tento obor zabyva fizenim, smyslovou zpétnou vazbou a zpracovanim informaci pocitacovych systémd.

InZenyrstvi -

Proces vytvareni a konstrukce technologickych feSeni a produktd pomoci matematiky a védy. Inzenyfi fesi problémy pomoci svych
vynalezU. Existuje nékolik oborl inzenyrstvi.

Elektfina -

Druh energie, ktera se maze hromadit na jednom misté nebo proudit z jednoho mista na druhé. Pouziva se k fungovani vSech elek-
trickych zarizeni. Moduly Robo Wunderkind jsou napajeny baterii uvniti hlavniho bloku. Napajeni se pfenasi z modulu do modulu
prostfednictvim konektord (Pogo-Piny), které Ize pfipojit na kazdy modul.

Dratové (mistni)
pripojeni —

Typ elektrické komunikace mezi elektronickymi zafizenimi, ktera prenasi informace po draté. V robotické stavebnici Robo Wun-
derkind jsou dva typy konektorU: univerzaini konektory a dratové konektory. Konektor prenasi signaly - pfikazy z hlavniho bloku do
ostatnich modulu.

Bezdratova
komunikace -

Typ komunikace, ktery pfenasi informace na dalku bez pouZiti “pevného” kabelového spojeni (napf. Pogo-piny na modulech Robo
Wunderkind). Vzdalenosti mohou byt kratké (pfi pouziti dalkového ovliddace) nebo velmi dlouhé (tisice nebo dokonce miliony kilo-
metr( u radiové komunikace). Aplikace Robo Code a Robo Live posilaji informace - pfikazy, které ma Robo provést, prostfednict-

vim bezdratové komunikace pres Bluetooth.

Bluetooth
pfipojeni -

Je standard bezdratové technologie pro vymeénu dat na kratké vzdalenosti.
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7- SlOVhik dﬁleiiivCh pijﬁ m® wunderkind

Pogéita¢ -

Zarizeni pro praci s informacemi. Informace mohou byt ¢isla, slova, obrazky, filmy nebo zvuky. Pocitacove informace se nazyvaji data.
PocitaCe dokazi velmi rychle zpracovavat obrovské mnozstvi dat. Data také ukladaji a zobrazuji. Lidé pouzivaji poCitace kazdy den v praci,
ve Skole i doma. Pocitace se pouZivaji napfiklad v tovarnach k fizeni vyroby a v kanceldfich k vedeni zaznamd.

Uvnitr hlavniho bloku robota je maly pocitac, ktery vysila a prijima signaly a zpracovava je, abychom jej mohli ovladat. Proto musi byt
hlavni blok vzdy pritomen v kazdém projektu, aby mohly fungovat vSechny ostatni moduly.

Elektronické
zarizeni -

Zarizeni, které dosahuje svého ucelu pomoci elektrickych prostfedkd. Existuje cela fada elektronickych zafizeni, ktera lidé pouzivaji
kazdy den jako jsou notebooky, mobilni telefony, fotoaparaty, ventilatory, trouby, pracky, herni konzole, tiskarny, radia a samozre-
jmeé Robo!

Chytré zafizeni -

Elektronické zafizeni, které je obvykle pfipojeno k jinym zafizenim nebo sitim (prostrednictvim bezdratové komunikace) a muize
pracovat interaktivné a do urcité miry autonomné.

Senzor -

Zafizeni, které prijima fyzicky signdl nebo podnét (napfiklad zvuk, tlak nebo svétlo) a reaguje na néj charakteristickym zpsobem. V sadé Robo
Wunderkind Education Kit jsou k dispozici senzory zvuku a vzdalenosti a takeé tlacitko. V sadé Expansion Kit jsou senzory pohybu a svétla.

Tlacitko -

Je jednoduchy spinaci mechanismus pro ovladani nékterého aspektu stroje nebo procesu. V roboticke stavebnici Robo Wunder-
kind je k dispozici Cervené tlacitko, které |ze naprogramovat jako podminku v aplikaci Robo Code.

Dalkové ovladani -

Metoda pro ovladani stroje na dalku pomoci bezdratovych signall, déje se v realném case. Napriklad dalkové ovladani televize,
kdy stisknutim tlacitek prepinate kanaly.

Digitalni
gramotnost -

Schopnost vyhledavat, vyhodnocovat, sestavovat a vytvaret prehledné informace pomoci riznych digitalnich platforem. Zahrnuje
jak praktické softwarové dovednosti, tak kritické mysleni, které pomaha zdstat v online prostredi v bezpedi. Digitalni gramotnost
se hodnoti podle toho, zda jedinec umi gramatiku, kompozici, dovednosti psani na klavesnici a schopnosti vytvaret texty, obraz-
ky, zvuky a navrhy pomoci technologii. V u¢ebnim planu jsou proto zahrnuty ¢etné dovednosti souvisejici s digitalni gramotnosti,
napriklad pravidla bezpecného pouzivani zafizeni, prace s informacemi prostrednictvim digitalnich médii a predevsim schopnost
vytvaret a pouzivat technologie pomoci kédovani.
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7- SlOVhik dﬁleiiivCh pijﬁ m® wunderkind

Reseni problémii -

Je hledani reseni problému. Kroky pri feSeni problému se mirné lisi v zavislosti na oboru a strategii, ale vzdy zahrnuje definici prob-
lému, identifikaci, stanoveni priorit a vybér alternativ reSeni, realizaci feSeni a reflexi tohoto rfeseni.

V uéebnim planu Robo Wunderkind zaci prochazeji 4 kroky, aby vyresili problém pomoci robotické stavebnice Robo Wunderkind
(aplikace Robo Code nebo Robo Live):

1) Identifikovat problém => 2) Naplanovat feSeni => 3) Pracovat na feseni: sestavit a naprogramovat => 4) Reflektovat.

Procesy navrhovani
ve strojirenstvi -

Série krokd, které inzenyfi provadeéji, aby pfisli na feseni problému. Zahrnuje kognitivni, strategické a praktické procesy, jejichz pros-
trednictvim se vyvijeji koncepty navrhu.

V uéebnich osnovach Robo Wunderkind se zaci seznami s 8 fazemi procesu inzenyrského navrhovani a projdou jimi, aby vyt-
vorili svUj vlastni roboticky projekt.

Design -

Je zamérné vytvoreni planu za ucelem vytvoreni, provedeni nebo zkonstruovani urcitého predmétu.
V ucebnich osnovach Robo Wunderkind se zabyvame 3 typy designu:

1) Mechanicky design — Robo moduly

+ Jak navrhnout robota efektivné, aby plnil zadany ukol, nehavaroval a nemél nehody?
« Jak vytvorit efektivni konstrukcei - pripojit jen ty moduly, které potfebujete pro své cile?
« Jak rlizné sestavy a konfigurace poskytuji stejné nebo rozdilné vysledky?

2) Konstrukce ovladani - aplikace Robo Live

« Méte k dispozici vSechny ovlddaci prvky, které potrebujete (ne méné).

+ Na obrazovce mate pouze ty ovladaci prvky, které potfebujete (ne vice).

+ Usporadate ovladaci prvky na obrazovce tak, aby bylo vhodné je pouzivat v rezimu prehravani.

3) Navrh kédu - aplikace Robo Code

« Vas kod se sklada ze vSech Akci, Stavl, Spojeni, které potfebujete k dosazeni cile (cilll) projektu - ne méné.
« Vas kod se sklada ze vsech Akci, Stavd, Spojeni, které potfebujete k dosazeni cile (cill) projektu - ne vice.

* Vas kod je jasny a snadno Citelny pro ostatni.
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Il. Informatika

Algoritmus - Resenti jednoho Ukolu krok za krokem. Kazdy krok je jasnym navodem. Jednoduchym piikladem algoritmu je kuchafsky recept,
kde mate jednu po druhé instrukce k uvareni jednoho finalniho pokrmu.

Kéd programu - Soubor instrukci, ktery fika pocitaci, co ma délat. Sled kratkych pfikaz, které nasledu;ji jeden za druhym.
Programovaci Abyste mohli s pocitatem komunikovat (a pfimét ho k provedeni vasich pfikazt), musite mluvit jeho jazykem. Existuje fada rliznych pro-
jazyk - gramovacich jazykd, nékteré jsou velmi sloZité, jiné se podobaji hovorové anglictiné. V aplikaci Robo Code pouzivame specidlni vizualni

kodovact jazyk.

Tyto tfi pojmy (algoritmus, program, programovaci jazyk) jsou vzajemné propojeny. Abychom zakdm pomohli je [épe pochopit, mizeme
fici, ze:

* kdyz mame jednu slozitou Ulohu, mtzeme ji rozdélit na soubor mensich jednotlivych instrukei - vytvorit algoritmus.

« mUZeme pouzit programovaci jazyk a tyto instrukce zapsat v jazyce, kterému pocita¢ rozumi - vytvorfime tedy kéd.

Robo Wunderkind Jedine¢né a intuitivni programovaci rozhrani ur¢ené malym détem k vytvareni program( zalozenych na stavech stroju.
Vizualni
programovani -

Programovani dle Stav vykonava akci (akce) a prechazi do jiného stavu na zakladé udalosti.
stavu zaftizeni - + Stav - mnozina Akci, ktera se mize skladat z jedné nebo vice Akci.
* Spojeni - Fika, je-li mozny Pfechod do jiného Stavu (mUZe nastat / nemusi nastat).
« Prechod - akt prechodu z jednoho Stavu do jiného (= akt, ktery nastane).
« Podminka - ikona, kterd porovnava dveé ¢isla a urcuje, zda je vysledek pravdivy nebo nepravdivy (pokud je pravdivy — Pfechod
nastane, pokud je nepravdivy — nenastane).
« Akce - ikona, ktera provadi vystupni Ulohu a ma rdzné parametry: Cas, Rychlost, Vzdalenost atd.
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7. Slovnik dulezitych pojmu Be Wideriind

Sekvenéni logika -

Posloupnost stavy, kdy jeden stav vede pouze do jednoho dalsiho stavu, dokud neni program dokonéen.

Smycka -

Posloupnost stavd, ktera vede z jednoho stavu do dalsiho, ktera neukonéuje program, ale zajistuje pfechod zpét do vychoziho
stavu (opakuje se N-krat).

Paralelni pribéh -

Provedeni nekolika Akci soucasné v ramci jednoho Stavu.

Uzivatelsky
vstup -

Jsou data poskytovana uzivatelem zafizeni. MUze jit o digitalni vstup, napfiklad text, ktery se zobrazi na obrazovce, nebo o fyzicky
vstup, napf. kliknuti na tlacitko uzivatelem nebo stisknuti klavesy na klavesnici.

V aplikaci Robo Live - pomoci prislusného Ovladaciho prvku k ovladani prislusného modulu. V aplikaci Robo Code:

1) Softwarovy vstup

« Parametry akci, jako je Cas akce, jas, rychlost, Uhel nebo vzdalenost.

+ Spojeni nakreslena mezi Akcemi.

« Parametry podminek a stavl.

2) Senzorovy vstup - data pfijata ze Senzord, jako je hladina zvuku, vzdalenost pred pfekazkou nebo tlak na Tlacitko.

Uzivatelsky
vystup -

U moduld Robo Wunderkind jsou Vystupy odpovédmi na otazky:
Co modul dela?

+ Jak se moduly od sebe lisi?

+ Jak funguji spolecné?

« Jak moduly kombinovat, aby bylo dosazeno cile (cild) projektu?
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