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OZOBOT EVO V SKOLE

Algoritmy v pohybe

Ozobot Evo na 2. stupni ZS - zékladna Groven

Pracovné listy pre Ziakov

Ulohy, trate pre robota a sebahodnotenie - na pracu v triede aj v dvojiciach.
Pre: 5. - 6. ro¢nik - Vypracoval: pedagogicky kolektiv skoly - Datum vypracovania: april 2026
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@ OzobotEvo - Urovein 2 - 5.- 6. ro¢nik Pracovné listy pre ziakov

. OZOBOT EVO - UROVEN 2
~ 0 V4 - ®
(o_o ] Moj roboti zosit

Algoritmy v pohybe - 5. - 6. ro¢nik

- D
PREUKAZ PROGRAMATORA AKO ZAPNUT A KALIBROVAT ROBOTA
Meno a priezvisko: o Zapnutie: kratko stla¢ tladidlo na boku robota.

Vypnutie: znova kratko stlac.
Trieda: Robot ¢.: O Kalibracia: poloz robota na cierny kruh a podrz

Maj partak/partacka: tlacidlo asi 2 sekundy, kym nezablika bielo.
o Robot sa zatoci a vyjde z kruhu. Zelena = hotovo.

Meno mojho robota: Cervena = skis znova.

Pravidla robotieho programatora

o Robot jazdi len po papieri alebo po zemi - nikdy nie po okraji lavice.

e Pred pracou robota skalibrujem; pri zmene papiera alebo svetla znova.

o Trate a kody kreslim podla pravidiel (Ciara 5 mm, stvoréeky 5 x 5 mm, odstupy).
o V dvojici sa striedame: programator navrhuje, tester overuje a zapisuje.

o Pri chybe postupujem ako technik: kalibracia — ¢iara — kéd — smer jazdy.

o S tabletom a poditacom pracujem podla pokynov a po praci robota vratim do nabijacky.

SLOVNIK

algoritmus - presny postup krokov; syntax - pravidla
zapisu; ladenie - hladanie a oprava chyb; vetvenie -
rozhodovanie podla podmienky; cyklus - opakovanie;
premenna - pomenovana hodnota, ktord sa meni.

KALIBRACNY KRUH
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@ OzobotEvo - Urovein 2 - 5.- 6. ro¢nik Pracovné listy pre ziakov

 fask Farebné kédy Ozobot Evo

V skutocnej velkosti - kresli ich v smere jazdy (zlava doprava).

Meno: Trieda: Robot ¢&.: Déatum:
Rychlost Smer
Velmi pomaly Dolava
3s na krizovatke
Pomaly Rovno
na krizovatke
Normalne
Doprava
na krizovatke
Rychlo
Otocka
Turbo
Otocka na konci
Nitro koniec &iary
3s

. Pocitadla a body
Casovace a vyhra

Pocéitadlo krizovatiek

Pauza
3s

Zapni body
Casovaé30s

Bod +1
Vypni ¢asovac

Bod -1

Vyhra - hraj znova
koniec ¢iary Triky
Vyhra - koniec hry Tornado

koniec ciary

Piruetka
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@ OzobotEvo - Urovein 2 - 5.- 6. ro¢nik Pracovné listy pre ziakov

CpL1) Evo pod lupou

Robot ako systém: vstup - spracovanie - vystup

Meno: Trieda: Robot ¢&.: Déatum:

o Dopli nazvy Casti robota (1 - 7).

POHLAD ZBOKU POHLAD ZDOLA (spredu je hore)

o

Zarad Casti robota do schémy systému: senzory Eiary, senzor farieb, IR senzory, tlacidlo, Bluetooth,

procesor a program, motory, LED svetld, reproduktor.

— —
VSTUP SPRACOVANIE VYSTUP

o Nakresli rovnakd schému pre iny systém z tvojho okolia (napr. automatické dvere, termostat, mobil).

o Senzor ¢iary meria odrazené svetlo. Preco robot rozozné diernu ¢iaru na bielom papieri?
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@ Ozobot Evo - Uroveir 2 - 5. - 6. roénik Pracovné listy pre Ziakov

m Testovacia driaha

Pozoruj, zapisuj, vyvodzuj zavery

Meno: Trieda: Robot ¢&.: Déatum:

KALIBRACNY KRUH

Trate su v skuto¢nej velkosti (¢iara 5 mm, policko kédu 5 x 5 mm). Tlaéte na biely papier v mierke 100 % (bez prispésobenia stranke).

0 Skalibruj robota a nechaj ho jazdit. Na Stvorcestnej krizovatke zaznamenaj 10 prechodov (¢iarkami):

Smer vlavo rovno vpravo otocka

Pocet

o Co robi robot v tychto situaciach?

Situacia €o robot urobil? Ktory senzor to umoznil?

Robot pride na koniec ¢iary
Farebny usek ciary (modry)
Dlan pred robotom (nedotykat sa)

Robot sa neda skalibrovat (zelena/
Cervena?)

o Zaver: Rozhoduje sa robot na krizovatke vzdy rovnako? Preco?
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@ Ozobot Evo - Uroveir 2 - 5. - 6. roénik Pracovné listy pre Ziakov

Detektiv chyb
PL3 y

Syntax farebnych kédov

Meno: Trieda: Robot ¢&.: Déatum:

o V kazdej ukézke je jedna chyba, kvoli ktorej robot kéd nepredita. Napis, ¢o je zle, a ako to opravit.

I W b

robot ide — (zmensené)

Chyba: Chyba:

Oprava: Oprava:

o e— e

(o4
robot ide zmensené) robot ide — (zmensené)
Chyba: Chyba:
Oprava: Oprava:

= b .

robot ide — (zmensené) robot ide — (zmensené)

Chyba: Chyba:

Oprava: Oprava:

o Logicka chyba: Robot mal na krizovatke odbocit vlavo, ale odbocil vpravo. Kéd bol (R - Preco?
Aky kéd mal byt?

° Vysvetli viastnymi slovami rozdiel medzi syntaktickou a logickou chybou.
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@ OzobotEvo - Uroveii 2 - 5.-6.ro¢nik

m Dorucovatel’

Vetvenie - robot sa rozhoduje na krizovatkach

Meno: Trieda: Robot ¢&.:

GFN

"o

Pracovné listy pre Ziakov

Datum:

@

° Misia 1: doruc balik do domu F. Zapis trasu slovne (napr. rovno, vpravo...):

° Nakresli kody len do policok, ktoré treba, a pri F nakresli Vyhru (| lJIID -

° Misia 2 (na druhej képii): doru¢ do domu D. Policko 1:



@ Ozobot Evo - Uroveir 2 - 5. - 6. roénik Pracovné listy pre Ziakov

CpLs Ako rychly je Evo?

Meranie rychlosti: v=s:t

Meno: Trieda: Robot ¢&.: Déatum:

( dizka okruhu = 460 mm ]

KALIBRACNY KRUH

o

Trate su v skutoc¢nej velkosti (¢iara 5 mm, poli¢ko kédu 5 x 5 mm). Tlacte na biely papier v mierke 100 % (bez prispdsobenia stranke).

o Do polic¢ka K nakresli kéd rychlosti. Nechaj robota prejst jedno kolo, potom odmeraj ¢as dvoch kél (s =
920 mm).

Kéd ¢as 2 kol t (s) v =920 :t(mm/s) v (cm/s) poradie
Pomaly [JIIINID

Normaine [N

Rychlo (D

Turbo (D

e Zostroj stipcovy graf rychlosti. o Kolkokrat je Turbo
rychlejsie ako Pomaly?

mm/s

Preco maju iné skupiny
trochu iné vysledky?

Pomaly Normélne Rychlo Turbo
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@ Ozobot Evo - Uroveir 2 - 5. - 6. roénik Pracovné listy pre Ziakov

pLe | Robot, ktory pocita

Casovace, pocitadld a premenna

Meno: Trieda: Robot ¢&.: Déatum:

Poéitadlo krizovatiek Casovaé 30s _
po 5 krizovatkéch zastavi po 30 s zastavi a vypne sa

Trate su v skutoc¢nej velkosti (¢iara 5 mm, poli¢ko kédu 5 x 5 mm). Tlacte na biely papier v mierke 100 % (bez prispdsobenia stréanke).

Pokus A - pocitadlo krizovatiek

o Do poli¢ok A nakresli Pocitadlo krizovatiek (v smere $ipky). Kolko krizovatiek ma trat?

a Tipni si, kde robot zastavi, a potom to 3-krat over. Zastavil vzdy na rovnakom mieste? Pre¢o?

Pokus B - éasovaé

Policka A prelep bielym papierom. Do B nakresli Casovac 30 s. Spoc¢itaj krizovatky, ktoré robot prejde
za 30s:

Rychlost tip skutoénost
Normélne
Rychlo (pridaj kéd)

o Co je premenna? Aka premennéa sa menila v pokuse A a v pokuse B?
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@ OzobotEvo - Urovein 2 - 5.- 6. ro¢nik Pracovné listy pre ziakov

CpL7 Delitelhostny automat

Robot triedi ¢isla podla podmienok

Meno: Trieda: Robot ¢&.: Datum:

Pravidlo: ANO = Dolava @il \'E = Doprava QIR Moje &islo:

Delitelné 3? Delitelné 3?

delitelné 6

Delitelné 2?

Odpovedz na otadzky pre svoje Cislo a nakresli kody do policok, ktoré robot prejde. Na spravny koniec
nakresli Vyhru (8 - Over robotom.

Cislo spoluziaka delitelné 2? delitelné 3? koniec overené robotom
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@ OzobotEvo - Urovein 2 - 5.- 6. ro¢nik Pracovné listy pre ziakov

pLs ) Geometria v Ozobot Blockly

Cyklus a uhol otocenia

Meno: Trieda: Robot ¢&.: Déatum:
AKO NATO
1. Otvor ozoblockly.com — Editor. 4. Nahraj ho do robota (Bluetooth alebo priloZzenim k
2.Vlavo hore zvol robota Evo a Groven 3. obrazovke, jas 100 %).
3. Poskladaj program z blokov. 5. PoloZ robota na papier A3 a spusti program.

6. Ceruzkou zaznac rohy dréhy.

o Poskladaj program na stvorec a vyskisaj ho. Potom ho uprav na dalsie tvary a dopln tabulku.

opakuj 4-krat
chod dopredu 60 mm Uho-| ofco‘éenia roboFa nie je vnatorny uhol Utvaru! Robot sa otéd¢a o vonkajsi uhol. Na
papieri si to nakresli.

pocet opakovani n uhol otocenia funguje? v
Stvorec 4 90°
rovnostranny trojuholnik 3
pravidelny péatuholnik 5
pravidelny Sestuholnik 6

pravidelny osemuholnik
e Dopln pravidlo: uhol otocenia = 'n

1
[

Zéhada: aky Utvar ,nakresli” tento program?

Najprv tipni, potom over.

opakuj 5-krat
chod'dopredu 60 mm tvoj nacrt
otoc sa vpravo o 144°

° Preco sa Utvar na papieri presne neuzavrel?
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@ OzobotEvo - Urovein 2 - 5.- 6. ro¢nik Pracovné listy pre ziakov

pLs | Mapa bez hranic

Mierka mapy a pléanovanie trasy

Meno: Trieda: Robot ¢&.: Déatum:

Planujeme cyklovylet k partnerskej $kole do Ceska. Mapa mé mierku 1 : 200 000 - 1 cm na mape je 2 km v
skutoénosti.

1cm=2km

0 4 km

( partnerska skola ]

obecB

Trate st v skutoénej velkosti (¢iara 5 mm, poli¢ko kédu 5 x 5 mm). Tlaéte na biely papier v mierke 100 % (bez prispésobenia stranke).

o Odmeraj pravitkom diku oboch trés od prvej po druht krizovatku a prepoéitaj ju na km:

dizka na mape (cm) skutoéna dizka (km) &as na bicykli pri 15 km/h

cez obec A (hore)

cez obec B (dole)

a Aku dlht cestu prejdeme celkovo kratSou trasou (od Startu po ciel)? cm =
km
o Ktory kéd nakreslis do policka S, aby robot isiel kratSou trasou? Over to
robotom!
° Ako dlho bude robot prechéadzat celd cestu, ak méa rychlost namerant v PL 5 (Normélne)? Napis

vypocet.

e Ako dlho by trvala cesta na bicykli rychlostou 15 km/h?
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@ OzobotEvo - Urovein 2 - 5.- 6. ro¢nik Pracovné listy pre ziakov

m Roboti tanec

Choreografia pre dva roboty - tablety a Blockly

Meno: Trieda: Robot ¢&.: Déatum:

Naplanuj choreografiu na 8 taktov. Pohyby: dopredu, dozadu, otoc vlavo/vpravo, tocenie, stoj. Svetlo:
farba alebo ,blika".

Takt 1 2 3 4 5 6 7 8

Robot A - pohyb
Robot A - svetlo
Robot B - pohyb

Robot B - svetlo

o Ktora Cast sa opakuje? Zakruzkuj ju v tabulke - to bude cyklus.

o Tabletova stanica: v aplikacii Evo vyskisaj pohyby a farby svetiel. Co si zmenil/a v plane?

o Pocitac / tablet - Blockly: nakresli bloky svojho programu (aspon 1 cyklus).

o Hodnotenie predstavenia od spoluziakov: »< »& & w& & Najviac sa pécilo:
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@ OzobotEvo - Urovein 2 - 5.- 6. ro¢nik Pracovné listy pre ziakov

CpL11 ) Herny dizajnér

Projekt: hra s robotom pre 3. - 4. roénik

Meno: Trieda: Robot ¢&.: Déatum:
TiM A ROLY HRA
veduci: nézov:
kresliar trate: ciel'hry:
kodovac:
tester a autor pravidiel: pocet hracov: cas hry:
Nacrt trate

nacrt ceruzkou - findlnu trat nakreslite na A3

POUZITE KODY PRAVIDLA HRY (STRUCNE)
C] Vyhra D smer

C] Body +1/ -1 D rychlost

C] Casovac [:] triky

C] Pauza D iné:

Testovanie
Kto testoval Co nefungovalo / o bolo nejasné Co sme zmenili
1.
2.
S

2 HVIEZDY A 1 ZELANIE

Pri hodnoteni hry iného timu napiste dve veci, ktoré sa vém pacili "< i<, a jedno zelanie, ¢o by sa dalo zlepsit.
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@ OzobotEvo - Urovein 2 - 5.- 6. ro¢nik Pracovné listy pre ziakov

)4 ~ (]
Sebahodnotenie Co uz viem
Vyfarbi tvaricku, ktora plati pre teba.

Meno: Trieda: Déatum:

Este Potrebujem

Ide mi to -
skasam pomoc

opisat robota ako systém (vstup - spracovanie - vystup)

nakreslit kédy podla pravidiel (syntax)

najst a opravit chybu (ladenie)

naplanovat trasu s vetvenim

odmerat a vypocditat rychlost

pouzit ¢asovac a pocitadlo (premennd)

vytvorit program s cyklom v Ozobot Blockly

pracovat s mierkou mapy

navrhnut a otestovat hru v time

OO0 o
BECHGHCHOHOHOHON®
BEON BN BB DI DIDID

NAJVIAC MA BAVILO... NAJTAZSIE BOLO...

NABUDUCE BY SOM CHCEL/A NAPROGRAMOVAT...

HODNOTENIE SPOLUZIAKA / UCITELA
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e

.

Spojena skola Juraja Turza v Turzovke Ozobot Evo - Uroveri 2

DIPLOM

Majster algoritmov

udelujeme

za Uspesné zvladnutie programu Algoritmy v pohybe - Ozobot Evo v
Skolskom roku /

datum podpis ucitela

\

J

. Materidl je sic¢astou projektu Spoloéne a online v ¢esko-slovenskom pohranici,
Spolufinancovany ) ) ) .
fILerrI cyY Eurépskou tiniou kéd 403401DYH1, realizovaného v programe Interreg Slovensko - Cesko 2021-

2027. Projekt je spolufinancovany Eurépskou tniou z Eurépskeho fondu

Slovensko - Cesko regionélneho rozvoja. Partneri projektu: Mesto Turzovka a Mesto Paskov.
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