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Ozobot Evo v 5. - 6. rocniku

Na 2. stupni sa Ozobot Evo stdva nastrojom na pochopenie, ako funguju digitélne systémy: senzory,
vstup - spracovanie - vystup, presné pravidla (syntax) programovacieho jazyka a systematické
ladenie. Aktivity prepdjaju informatiku s matematikou, fyzikou a geografiou: meriame rychlost,
pracujeme s mierkou mapy, uhlami a delitelnostou.

CO CHCEME DOSIAHNUT OBSAH PRIRUCKY
e opisat robota ako systém so vstupmi Uvod a obsah 2
(senzory) a vystupmi (motory, svetld, zvuk) Ozobot Evo a naga stprava 3
e pouzivat farebné kédy ako programovaci Pred prvou hodinou 4
jazyk so syntaxou; najst a opravit chybu Pravidla pre trate 5
(ladenie) o _
Organizacia préace v triede 6
e navrhndt algoritmus s vetvenim EORVEN [T AN ;
(rozhodovanie na krizovatkach) a s
, Lekcia 1: Robot ako systém 8
opakovanim
L. , Lekcia 2: Jazyk farieb 9
e naprogramovat jednoduché pohyby v Y
Ozobot Blockly (sekvencia, cyklus) el &8 Dencenail 10
e merat, zapisovat a vyhodnocovat Gdaje z Lekcia 4: Ako rychly je Evo? 11
experimentov s robotom Lekcia 5: Robot, ktory podita 12
Lekcia 6: Delitelnostny automat 13
Lekcia 7: Geometria v Ozobot Blockly 14
< PAPIER, TABLETY A POCITACE Ll 5 Wiy Poeralntie 15
Priblizne tretinu aktivit tvori préca na pocitacoch Ll . Relbei Emae 16
v ucebni (Ozobot Blockly v prehliadadi) a s Ll 108 el i (oic il beEieh 17
letmi (aplikacia Evo). né aktivity su
tab <'at i (lap ikacia ’vo,) Ostatné <'31 t|V|tly su . -
papierové - farebné kody, merania a navrh trate.
Ked nie¢o nefunguje 19
Farebné kédy - prehlad 20
@ O PROJEKTE Indpirécia a zdroje 21

Prirucka je sucastou projektu Spoloéne a online v cesko-
slovenskom pohranici (kéd 403401DYH1) v programe
Interreg Slovensko - Cesko 2021-2027. Partneri projektu: AKO S PRIRUCKOU PRACOVAT

Mesto Turzovka a Mesto Paskov. Cezhrani¢né spolupréca sa . L i o i .
. . I - . .. , Kazda lekcia je pripravend na 45 minGt a ma rovnakd
premieta aj do lekcii - zdvereéné projekty ziakov su ; i ) N i S o
e . s truktaru: ciele, pomécky, priebeh hodiny, tip, diferenciaciu
venované nasmu slovensko-c¢eskému pohraniciu. B B L= N l ]
a vézbu na ucivo. Pracovné listy pre ziakov st v samostatne;j
brozure a st oéislované PL 1, PL 2... Poradie lekcii je
odporucané - medzipredmetové lekcie mozno presunut

podla tematického planu triedy.

Eurépskou tniou kéd 403401DYH1, realizovaného v programe Interreg Slovensko - Cesko 2021-

Spolufinancovany Materiél je sucastou projektu Spoloéne a online v éesko-slovenskom pohranici,
iiterreyg
2027. Projekt je spolufinancovany Eurépskou tniou z Eurépskeho fondu

Slovensko - Cesko regionalneho rozvoja. Partneri projektu: Mesto Turzovka a Mesto Paskov.
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SPOZNAJTE ROBOTA

Ozobot Evo a nasa suprava

Ozobot Evo je robot s priemerom asi 3,5 cm. Senzormi na spodnej strane sleduje ¢iaru a rozpoznava farby,
infracervenymi senzormi zistuje prekazky a svetlami a zvukom déva najavo, ¢o robi. Programovat sa dé bez
pocitaca (farebné kody fixkami) aj s poé€itacom ¢i tabletom (Ozobot Blockly, aplikacia Evo).

POHLAD ZBOKU POHLAD ZDOLA (spredu je hore)
Senzory ciary (vpredu)

Horné svetlo (LED)

Tlacidlo (zap./vyp., kalibracia)

Predné svetla (5 LED)

Senzor farieb (vzadu)

Kolesa
Skolska stprava (18 robotov) Technické udaje
Robot Ozobot Evo 18 ks Rozmery priblizne 3,5 x 3,5 x 3,5 cm
Sada 4 fixiek (&ierna, ¢ervena, zelend, modra) 18 sad Batéria Li-Po, vydrz cca 60 min, nabitie cca 60
min
Nabijacia stanica (nabijanie a aktualizacie) 1 ks
Pripojenie Bluetooth Low Energy (dosah cca 9
Subor aktivit, ndlepky na oznacenie robotov 1 stbor m)
Pouzivatelska prirucka, licencia Ozobot 1 ks Senzory senzory diary, senzor farieb, IR
Classroom senzory prekazok
Skola ma 2 sapravy = 36 robotov, k nim priblizne 10 tabletov (5 Vystupy 2 motory, 6 LED svetiel, reproduktor

na sUpravu) a pocitaovd ucebnu.
Programovanie  farebné kody, Ozobot Blockly,
aplikécia Evo

Odporucany od 8 rokov
vek
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PRIPRAVA

Pred prvou hodinou

KALIBRACIA - KEDY A AKO

v o

Prirucka pre ucitela

Kalibracia ,naudi” senzory robota, ako vyzera ¢ierna a biela na danom povrchu. Kalibrujte na zaciatku kazdej hodiny, pri zmene

papiera alebo osvetlenia a vzdy, ked robot nedita kddy spravne. Kalibraény kruh je vytlaceny na vacsine pracovnych listov.

o o

‘-..
2s e" he

Polozte robot do stredu ¢ierneho kruhu  Podrzte tladidlo cca 2 s, kym horné svetlo  Robot sa zatodi a vyjde z kruhu. Zelena =

(@ cca 35 mm).

Kontrolny zoznam pre ucitela

PIné nabitie vydrzi priblizne jednu vyucovaciu hodinu
aktivnej jazdy.

Ocislujte roboty nalepkami zo stpravy (1-18a 19 -36)a
rovnako aj sady fixiek. Lahko skontrolujete, ¢i sa vSetko

vrétilo.

Aktualizujte firmvér podla ndvodu vyrobcu (nabijacia

O 0O 0«

stanica alebo aplikdcia na aktualizaciu) - stadi raz za polrok.

Spoésoby programovania
Sposob Pomécky Vhodné pre

Farebné papier, 4 fixky vSetky rocniky

kédy

Aplikacia tablet (iOS/ ovladanie, svetld,

Evo Android) zvuky

Ozobot pocita¢ alebo Urovne 1 -5 (od

Blockly tablets obrazkovych blokov
prehliadacom po text)
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nezablikd nabielo. Pustite.

Nabite roboty den vopred v nabijacej stanici (cca 60 min).

hotovo, €ervena = opakovat.

[:] Rezim triedy (Classroom Mode) je pri skolskych stpravach

zapnuty - robot nerobi rusivé ,triky” a zvuky. Overite ho v
aplikéacii Evo.

Vytlacte pracovné listy v mierke 100 % na obycajny biely
papier (nie leskly, nie farebny).

Vyskusajte si trat sami. P&t min(t testu uetri patnast minat
rieenia problémov v triede.

/\ BEZPECNOST A STAROSTLIVOST

Robot nejazdi po okraji lavice - pad je najcastejsia pricina
poskodenia. Senzory a kolesa Eistite len suchou
handrickou. Fixky po praci vzdy zatvorte, inak vyschnu a
Ciary budu bledé.

Q TIP Z PRAXE

Ak kalibra¢ny kruh na liste chyba, ziaci ho nakreslia ¢iernou
fixkou (o nie€o vacsi ako robot). Na obrazovke tabletu ¢&i
pocitaca sa kalibruje podla pokynov v aplikécii alebo v
editore.
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PRAVIDLA PRE TRATE

Prirucka pre ucitela

Ako kreslit ¢iary a kédy, aby ich robot

precital

Vad&sina ,nefunkénych” robotov mé v skutoénosti zle nakreslend trat. Pravidla je dobré Zziakom ukazat hned na
zaciatku a nechat ich na tabuli pocas celej hodiny. Rozmery vychadzaju z oficidlneho ndvodu vyrobcu (Ozobot

Color Code Guide).

[ ]

5mm

Hrabka ¢iary 5 mm
rozsah 4,5 - 6 mm; plocha strana hrotu
fixky

3x5mm

Kéd = 2 - 4 stvorceky
5 x 5 mm, bez medzier, rovnako

vysoké ako ¢iara; pred a za kédom
cierna Ciara

AKO ROBOT CiTA KOD

22,5cm

Rozostup ciar

subezné diary aspon 2,5 cm od seba,

okolo ¢iary 12 mm bieleho miesta

25cm
Medzi kédmi
aspon 5 cm; kédy nikdy v zékrute ani
na rohu

Krizovatky
iba pravouhlé, najviac 4 smery; Ziadne
ostré uhly

22,5cm
Kéd pred krizovatkou
aspon 2,5 cm pred krizovatkou; robot
ho pouzije na najblizsej

NAJCASTEJSIE CHYBY ZIAKOV

Robot &ita farby v smere jazdy. Kéd sa kresli tak, ako
ho robot postupne ,prejde”.

Niektoré kédy su rovnaké odpredu aj odzadu (napr.
_ pomaly). Iné sa pri ¢itani opacnym
smerom zmenia - napr. ([ IR rirvetka sa
zmeni na _ tornado!

Kédy pre koniec &iary (napr. ([l vyhra) maju
¢iernu Ciaru len pred sebou.

Kéd smeru (vlavo, vpravo, rovno) sa ,ulozi” a robot ho
pouzije na najblizsej krizovatke.

Ak robot nedostane pokyn, na krizovatke sa rozhodne
nahodne.

iara je prili$ tenka (nakreslena hrotom, nie plochou
stranou fixky)

medzi stvorc¢ekmi kédu je biela medzera alebo sa
prekryvaju
kéd je v zékrute alebo prilis blizko krizovatky

farby st bledé - fixka je vyschnuté alebo sa kreslilo
pastelkou &i zvyrazriovaéom

iary su prilis blizko pri sebe a robot ,preskoci” na
susednu

robot nebol skalibrovany na danom papieri
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ORGANIZACIA

Prirucka pre ucitela

Ako organizovat pracu v triede

Dvojice Pracujeme vo dvojiciach s jednym robotom; pri 36 robotoch z dvoch stprav mézu pokrodili Ziaci

pracovat aj samostatne.

Roly Programator navrhuje kod, tester ho overuje a zapisuje vysledky do protokolu; roly sa striedaju.

Ucebiia V poditacovej u¢ebni méa kazda dvojica robota pri svojom poditaci. Programy sa nahravaji cez

Bluetooth alebo prilozenim robota k obrazovke (jas 100 %).

Protokol Pri experimentoch vedu Ziaci jednoduchy protokol (hypotéza - test - vysledok - Gprava). Rozvijame

vedecky pristup.

Tablety 5 tabletov na stpravu = jedna tabletové stanica pre 5 dvojic. Tabletové tlohy st vzdy jednou z

moznosti, nie podmienkou.

Model stanicového vyucovania

Ked'nie je dost tabletov alebo pocitacov pre vsetkych, rozdelte triedu na skupiny, ktoré sa striedaju na staniciach po 8 - 10 minutach.

Takto sa kazdy Ziak dostane ku vsetkym typom prace a technika sa nestane ,uzkym hrdlom” hodiny.

Papierova stanica

kédy a trate z pracovného listu

Tabletova stanica
5 tabletov - aplikacia Evo, Blockly

(© RYTMUS 45-MINUTOVEJ HODINY

5 min Motivacia pribeh, otézka, ukézka

10 min  Objavovanie vyskusaj, pozoruj, opi$

20 min  Uloha pracovny list, vyzva, test

10 min  Reflexia ¢o fungovalo, ¢o nie,
preco
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Meracia stanica
stopky, pravitko, protokol

Pocitacova stanica
Ozobot Blockly v prehliadadi

Q PRAVIDLO ,3, POTOM JA"

Ked robot nefunguije, ziak sa najprv opyta 3 spoluziakov
(alebo skontroluje 3 body: kalibrécia - Ciara - kéd) a az
potom ucitela. Ucitel'sa tak moZe venovat tym, ktori pomoc
naozaj potrebuju, a Ziaci sa uc¢ia samostatne ladit.
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PREHLAD

Prehlad lekcii a vizba na SVP

Lekcia a klticovy pojem Prepojenie

1 Robot ako systém Informatika, fyzika, technika papier PL1,PL2
Vstup - spracovanie - vystup

2 Jazyk farieb Informatika, slovensky jazyk papier PL3
Syntax a ladenie

3 Dorucovatel’ Informatika, geografia, matematika papier PL4

Vetvenie a pldnovanie trasy

4 Ako rychly je Evo? Matematika, fyzika - priprava na papier PL5
Meranie rychlostiv=s:t pojem rychlost, informatika
5 Robot, ktory pocita Informatika, matematika papier PL6

Casovace, pocitadla a premenna

6 Delitelnostny automat Matematika, informatika papier PL7
Rozhodovanie podla podmienky

7 Geometria v Ozobot Blockly Matematika, informatika poéitaé PL8
Cyklus a uhol otocenia

8 Mapa bez hranic Geografia, matematika papier PL9
Mierka mapy a plédnovanie trasy

9 Roboti tanec Informatika, hudobna vychova, tablet PL10
Tablety, svetld a choreografia telesna vychova poéitaé

10 Projekt: hra pre mladsich Informatika, slovensky jazyk, papier PL 11
Herny dizajn a testovanie vychova k spolupraci tablet

VAZBA NA STATNY VZDELAVACi PROGRAM

Informatika (SVP pre 2. stuperi): Algoritmické riesenie problémov (postupnost, opakovanie, vetvenie, ladenie), Principy
fungovania digitalnych technolégii (vstup - spracovanie - vystup, senzory). Novy SVP: vzdelavacia oblast Matematika a
informatika, 2. a 3. cyklus. Medzipredmetovo: matematika, geografia, fyzika.

Navrh zaradenia do skolského roka
ROZSAH A FORMY

Obdobie Lekcie Obsah Odporua&any rozsah: 10 vyuéovacich hodin - napr.
ako tematicky blok v informatike (priblizne jedna

september - 1-3 robot ako systém, syntax, hodina mesaéne), ako stéast medzipredmetovych

oktober vetvenie hodin alebo v zdujmovom krizku. Lekcie mozno

rozdelit aj na dve kratsie ¢asti. Pri dvoch

november - 4-5 mevr,anie ,rychlosti, Casovace a sUpravach moézu s robotmi sicasne pracovat dve
december pocitadla triedy.
januar - februar 6-7 delitelnost, geometria v Ozobot
Blockly
marec - april 8-9 mapa bez hranic, roboti tanec
(tablety)
maj - jin 10 projekt: hra pre 3. - 4. roénik,

testovanie s mlad$imi ziakmi
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VSTUP - SPRACOVANIE - VYSTUP
LEKCIA

1 Robot ako systém

® 45minat 2 dvojice [§ PL1,PL2

CIELE - ZIAK VIE

e opisat robota ako systém so vstupmi, spracovanim
a vystupmi
e vysvetlit, preco treba senzory kalibrovat

e pozorovat a zaznamenat spravanie robota v
réznych situaciach

Priebeh hodiny

5 min Motivacia

menuju ¢o najviac prikladov.

10 min  Model
systému

20 min Testovacia

Prirucka pre ucitela

papier a fixky

& POMOCKY
e roboty, sady fixiek
PLTaPL2

e |upa (volitelne), stopky

Kde vSade okolo nés st senzory? (mobil, automatické dvere, auto, pokladnica). Ziaci

Na tabuli schéma vstup — spracovanie — vystup na znamych prikladoch (termostat,
automatické dvere). Ziaci doplhaju PL 1 pre Ozobot Evo.

PL 2: kalibracia a séria pozorovani: koniec Ciary, Stvorcestna a trojcestna krizovatka (10

draha prechodov), farebny Usek, prekazka pred robotom.

10 min Reflexia
zaverov.

Q TIP PRE UCITELA

Prepojte s fyzikou: senzor ¢iary meria mnozstvo
odrazeného svetla - biely papier odraza viac svetla
ako cierna Ciara. Kalibracia nastavi hranicu medzi
.Ciernou” a ,bielou” pre konkrétny papier a
osvetlenie.

KLUCOVE OTAZKY PRE ZIAKOV
e Preco treba robota kalibrovat pri zmene papiera?
e Je spravanie robota na krizovatke predvidatelné?

e Ktoré senzory ma aj ¢lovek?

Co robot ,vie" a ¢o nie? Ktory senzor je zodpovedny za ktoré spravanie? Zapis

< DIFERENCIACIA

Pokro¢ili navrhnd pokus, ktorym zistia, akd najtensiu
diaru robot este sleduje. Pomoc: PL 1 s bankou slov,
praca vo trojici.

v RIESENIE / OCAKAVANY VYSLEDOK

Vstupy: senzory Ciary, senzor farieb, IR senzory
prekazok, tlacidlo, Bluetooth. Spracovanie: procesor s
programom. Vystupy: motory a kolesé, LED svetl3,
reproduktor. Na konci ¢iary sa robot spravidla oto¢i, na
krizovatke voli smer ndhodne, na farebnej ¢iare
pokracuje a obvykle rozsvieti svetlo vo farbe &iary.

& Prepojenie: Informatika (principy fungovania digitélnych technoldgii), fyzika (svetlo, odraz svetla), technika (senzory

okolo nas).

POZNAMKY UCITELA
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SYNTAX A LADENIE

2 Jazyk farieb

® 45minat 2 dvojice [J PL3

CIELE - ZIAK VIE

e vysvetlit pojem syntax na priklade farebnych
kédov

e odhalit a opravit chyby v zapise a umiestneni kédu

e rozlisit syntaktickd a logickd chybu

Priebeh hodiny

5 min Motivacia
jazyk robota.

10 min Pravidla
zapiSu vlastnymi slovami.

20 min Detektiv

Prirucka pre ucitela

papier a fixky

& POMOCKY
e PL 3, tahak kédov, roboty, fixky

e biele pruzky papiera na opravy

Veta ,Pes domov ide macka véera” - rozumieme jej? Jazyk ma pravidla (syntax). Aj

Spoloéne zhrnieme pravidla kédov (velkost, medzery, vzdialenosti, zékruty). Ziaci si ich

PL 3: Sest chybnych ukazok - Ziaci urcia chybu a navrhnt opravu. Vybrané ukazky

chyb nakreslia spravne a otestuju robotom.

10 min Reflexia

Syntakticka chyba - robot kéd neprecdita. Logicka chyba - robot kéd predita, ale

urobi nieco iné, ako sme chceli. Priklady z oboch skupin.

Q TIP PRE UCITELA

Pojmy syntaktické a logicka chyba sa ziakom zidu pri
programovani v Blockly aj neskér v textovych
jazykoch. Nechaijte Ziakov chyby pomenovat vlastnymi
slovami - zapamataju si ich lepsie.

KrUCOVE OTAZKY PRE ZIAKOV

e Aky je rozdiel medzi syntaktickou a logickou
chybou?

e Preco musi byt pred kédom aj za nim cierna ciara?

< DIFERENCIACIA

Pokrocili vytvoria vlastnu ,,chybovd” trat pre spoluziaka
(aspon 3 chyby). Pomoc: tahdk pravidiel polozeny
vedla pracovného listu.

v RIESENIE / OCAKAVANY VYSLEDOK

a) medzery medzi $tvoré¢ekmi; b) kéd v zakrute; c) kéd
prilis blizko krizovatky (menej ako 2,5 cm); d) prilis
tenka ciara; e) nerovnako velké stvorceky; f) kody prilis
blizko seba (menej ako 5 cm). Logicka chyba: modra -
Cervena - zelena je Doprava; na odbocenie vlavo
treba zelena - ¢ierna - cervena.

@ Prepojenie: Informatika (programovaci jazyk, syntax, ladenie), slovensky jazyk (gramatika ako pravidla jazyka).

POZNAMKY UCITELA
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VETVENIE A PLANOVANIE TRASY

3 Dorucovatel’

® 45minat 2 dvojice [J PL4 papier a fixky

CIELE - ZIAK VIE & POMOCKY
e naplénovat trasu v sieti ciest s krizovatkami e PL 4 (2 képie na dvojicu), fixky, roboty
e pouzit najmensi potrebny pocet kédov smeru e ceruzka na plénovanie

e overit rieSenie a zdévodnit ho

Priebeh hodiny

5 min Motivacia Ako vie kuriér alebo dron, kam dorucit balik? Co je navigécia?

10 min  Analyza Na PL 4 Ziaci vyznadia krizovatky - miesta, kde sa robot rozhoduje. Trasu zapiSu slovne
mapy (rovno, vpravo, vlavo).

20 min Misie Misia 1: doru¢ balik do domu F. Misia 2: doru¢ do domu D (na druhej képii). Ziaci

kreslia kody len do policok, ktoré naozaj treba, a testuju.

10 min Reflexia Preco niekde kéd netreba? Ktoré riesenie je najefektivnejsie (najmenej kédov)? Ako
Jrozmysla” navigacia v mobile?

Q TIP PRE UCITELA < DIFERENCIACIA

Uloha zodpoveda hladaniu cesty v grafe - rovnako Pokrocili navrhnd vlastnd mapu s troma krizovatkami a
pracuju navigacné aplikacie. Pripravte dve képie PL 4 zadanie pre spoluziaka. Pomoc: trasa je vopred

na dvojicu, aby ziaci mohli riesit obe misie (fixku vyznacené ceruzkou.

nemozno zmazat).

KLUCOVE OTAZKY PRE ZIAKOV v RIESENIE / OCAKAVANY VYSLEDOK

¢ Preco nemusia byt vyplnené vsetky policka? Misia F: policko 1 = Doprava, poli¢ko 3 = Dolava,

o Co urobi robot na krizovatke, pred ktorou nie je Vyhra pri dome F; policko 2 ostava prazdne. Misia D:
kel policko 1 = Rovno, poli¢ko 2 = Dolava, Vyhra pri

dome D; poli¢ko 3 ostéva prazdne.

@ Prepojenie: Informatika (algoritmus s vetvenim, graf a cesta v grafe), geografia (orientacia na mape), matematika
(najkratsia cesta).

POZNAMKY UCITELA
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@ OzobotEvo - Urovein 2 - 5.- 6. ro¢nik Prirucka pre ucitela

MERANIE RYCHLOSTIV=S:T
4 Ako rychly je Evo?

R PLS

(© 45 minat papier a fixky

22 trojice
CIELE - ZIAK VIE & POMOCKY
e odmerat &as jazdy robota na trati znamej dizky e PL5 (4 képie na skupinu alebo prazky na

e vypoditat priemernd rychlost v mm/s a cm/s prelepenie kodu)

e zostrojit stipcovy graf a porovnat kédy rychlosti stopky (mobil, tablet), kalkulacka

roboty, fixky

Priebeh hodiny

5 min Motivacia Ktory kéd je ,rychly”? Da sa to vyjadrit ¢islom? Ako meria rychlost auto?

5 min Plan merania Dizka okruhu je 480 mm, meriame cas 2 kol (960 mm). Roly: Startér, Casomerad,
zapisovatel.

20 min Meranie Pre kazdy kéd rychlosti (Pomaly, Normélne, Rychlo, Turbo): nakreslit kéd, nechat
robota prejst jedno kolo, potom merat 2 kola. Zapis do tabulky.

10 min  Vypocty a v =920 mm : t; prevod na cm/s; stlpcovy graf rychlosti.

graf
5 min Reflexia Preco sa vysledky skupin lisia? (chyba merania, nabitie batérie, kalibracia, kvalita Ciary)

KODY RYCHLOSTI (VSETKY SU ZRKADLOVE)

Pomaly Normalne (cestovna) Rychlo Turbo
(L ] a'ms [ | ] a '»
Q TIP PRE UCITELA < DIFERENCIACIA

Lekcia je in§pirovanad metodikou ,Vypocet priemernej
rychlosti Ozobota” (Plzeri, CR). Kédy rychlosti s
zrkadlové, preto nezélezi na smere jazdy. Robot musi
kéd najprv preditat - prvé kolo preto nemeriame.

KLUCOVE OTAZKY PRE ZIAKOV
e Preco meriame dve kol4 a nie jedno?

e Ako by sa vysledok zmenil pri vybitej batérii?

Pokrocili prepoditaju rychlost na km/h a porovnajud ju s
chodcom (5 km/h) a slimakom (asi 0,05 km/h). Pomoc:
tabulka s predpisanym postupom vypoctu.

v RIESENIE / OCAKAVANY VYSLEDOK

Hodnoty zavisia od robota a nabitia batérie; poradie
musi byt Pomaly < Normalne < Rychlo < Turbo.
Vypocet: v.=920 mm : t(s); 10 mm/s = 1 cm/s;
prepocet na km/h: hodnota v mm/s - 0,0036.

& Prepojenie: Matematika (desatinné &isla, priemer, stipcovy graf), fyzika - priprava na pojem rychlost (dréha, ¢as,

meranie), informatika (zber a spracovanie Udajov).

POZNAMKY UCITELA
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@ OzobotEvo - Urovein 2 - 5.- 6. ro¢nik Prirucka pre ucitela

CASOVACE, POCITADLA A PREMENNA
[ Robot, ktory pocita

(© 45 minat

Qe dvojice papier a fixky

R PLS

CIELE - ZIAK VIE
* pouzit kédy Pocitadlo krizovatiek a Casovac 30 s
e vysvetlit pojem premenna na priklade pocitadla

e predpovedat spravanie robota a overit ho
pokusom

Priebeh hodiny

& POMOCKY
e PL 6, fixky, roboty, stopky

Ako vie mikrovinna rura, kedy skoncit? Ako vie automat, kolko penazi si vlozil?

Pocitadlo krizovatiek (robot zastavi po 5 krizovatkéach), Casovac 30 s. Na tabuli:

premennd = ,skatulka”, v ktorej sa hodnota meni.

PL 6 - pokus A: kde robot zastavi? (predpoved, test, opakovanie). Pokus B: kolko

krizovatiek prejde za 30 s pri réznych rychlostiach?

5 min Motivacia
Casovac¢ a poéitadlo.
10 min Kédy
20 min Pokusy
10 min Reflexia

(skére v hre, krokomer)?

KODY PRE TUTO LEKCIU
Casovaé 30 s

Pocéitadlo krizovatiek

Q TIP PRE UCITELA

Pocitadlo je prvé stretnutie s premennou - v Blockly ju
Ziaci neskér vytvoria sami. Body (+1 / =1) vyuZijete v
projekte s hrou (lekcia 10). Kéd ¢asovaca nie je
zrkadlovy - kreslite ho v smere Sipky.

KLUCOVE OTAZKY PRE ZIAKOV
o Coje premenna?

e Preco robot nezastavi vzdy na tom istom mieste?

Co si robot ,pamatal”? Aké hodnoty sa menili? Kde inde sa pocita s premennymi

Rychlo Bod +1

< DIFERENCIACIA

Pokrodili vytvoria minihru s kodmi Zapni body, Bod +1
a Bod —1. Pomoc: robia len pokus A.

v RIESENIE / OCAKAVANY VYSLEDOK

A: robot po prejdeni 5. krizovatky zastavi a zablika na
cerveno; miesto sa lisi, lebo na krizovatkéch voli smer
nahodne. B: po 30 sekundach robot zastavi a vypne sa;
pri vyssej rychlosti prejde viac krizovatiek.

& Prepojenie: Informatika (premennd, udalost, ¢as), matematika (ndhoda, odhad, jednotky ¢asu).

POZNAMKY UCITELA

Spojena skola Juraja Turza v Turzovke - Interreg Slovensko - Cesko - Spoloéne a online v ¢esko-slovenskom pohraniéi



@ OzobotEvo - Uroveir 2 - 5.-6.ro¢nik

ROZHODOVANIE PODLA PODMIENKY

Prirucka pre ucitela

6 Delitelnostny automat

45 mindt 2 dvojice PL7
]

CIELE - ZIAK VIE

e pouzit kritéria delitelnosti 2, 3 a 6

e zostavit rozhodovaci strom s podmienkami
ano/nie a zakédovat ho

e overit spravnost robotom a vysvetlit postup

Priebeh hodiny
5 min Motivacia

10 min Opakovanie
NIE = doprava.

20 min PL7

spravnom konci a otestuje.

10 min  Vymenaa
reflexia inak”.

Q TIP PRE UCITELA

Lekcia je in§pirovana metodikou ,Delitelnost s
Ozobotmi” (Plzef, CR). Rovnaky strom pouzijete pre
delitelnost 4 a 5, prvodisla ¢i porovnavanie zlomkov s
1/2 - stadi prepisat otazky.

KLUCOVE OTAZKY PRE ZIAKOV

e Preco je Cislo delitelné 6, prave ked'je delitelné 2 aj
3?

e Ktoré policko robot pri danom cisle nepotrebuje?

papier a fixky

& POMOCKY

e PL 7, karticky s Cislami (napr. 84, 70, 45, 35, 126,
91,102, 55)

e fixky, roboty

Triediaca linka na poste - baliky sa triedia podla podmienok. Robot bude triedit ¢isla.

Kritéria delitelnosti 2, 3 a 6; rozhodovaci strom na tabuli. Dohoda: ANO = dolava,

Kazdéa dvojica dostane &islo, zakdduje odpovede do poli¢ok A, B, C, nakresli Vyhru na

Dvojice si vymenia listy a overia ¢islo spoluziaka. Podmienka ako struktira ,ak - tak -

< DIFERENCIACIA

Pokrodili navrhni strom s tromi Grovriami (2, 3, 5).
Pomoc: tabulka kritérii delitelhosti a kalkulac¢ka.

v RIESENIE / OCAKAVANY VYSLEDOK

84: AANO (Dolava), B ANO (Dolava) — ,delitelné 6".
70: A ANO, B NIE (Doprava) — ,delitelné 2, nie 3". 45:
A NIE (Doprava), C ANO (Dolava) — ,delitelné 3, nie
2" 35: ANIE, C NIE — ,ani 2, ani 3". Poli¢ko na
nepouzitej vetve ostava prazdne.

@ Prepojenie: Matematika (delitelnost, ndsobok, delitel), informatika (vetvenie, rozhodovaci strom, podmienka).

POZNAMKY UCITELA
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@ OzobotEvo - Uroveir 2 - 5.-6.ro¢nik

CYKLUS A UHOL OTOCENIA

Prirucka pre ucitela

7 Geometria v Ozobot Blockly

(© 45 minat 2% dvojice [§ PL8

CIELE - ZIAK VIE

e vytvorit program v Ozobot Blockly a nahrat ho do
robota

e pouzit cyklus s pevnym pocétom opakovani

e odvodit vztah: uhol oto¢enia = 360° : n

Priebeh hodiny
5 min Motivacia

10 min Editor

pocitacova ucebna

& POMOCKY

e pocditace s internetovym prehliadacom
(ozoblockly.com), roboty

e PL8, uhlomer, papier A3, ceruzka

e volitelne tablety ako dalsie stanice

Vie robot ,nakreslit” stvorec, aj ked'nema ciaru? Ako by sme mu to povedali?

Ukéazka: vyber robota Evo, droven 3, bloky pohybu a otoéenia, nahratie programu

(Bluetooth alebo priloZenie robota k obrazovke).

20 min PLS8

Stvorec bez cyklu — s cyklom — trojuholnik — $estuholnik. Ziaci dopliajd tabulku

uhlov a na A3 ceruzkou zaznacia rohy drahy.

10 min Reflexia

UKAZKA PROGRAMU

opakuj 4-krat
chod’'dopredu 60 mm

Q TIP PRE UCITELA

In$pirované metodikou ,Rysujeme s Ozobotmi”
(Plzer, CR) a lekciami Ozobot Classroom. Ak pocitace
nemaju Bluetooth, nahrajte program prilozenim
robota k obrazovke: jas 100 %, robot na vyznacenom
mieste, zariadenia sa pocas nahravania nedotykaijte.

KLUCOVE OTAZKY PRE ZIAKOV

e O aky uhol sa otoci robot pri pravidelnom n-
uholniku?

e Preco sa tvar presne neuzavrie?

Preco sa pri trojuholniku robot otd¢a o 120° a nie o 60°? Vonkajsi a vnatorny uhol.
Preco sa tvar presne neuzavrie?

Nazvy blokov sa mézu mierne ligit podla Grovne a jazyka editora. Odporu¢ame
Uroven 3, ktord obsahuje presné vzdialenosti a uhly.

< DIFERENCIACIA

Pokrodili: hviezda (otocenie o 144°) a kvet z otdcanych
Stvorcov (vnoreny cyklus). Pomoc (najma 5. ro¢nik):
hotovy program stvorca, ktory len upravuju; uhly
doplnime spolu.

v RIESENIE / OCAKAVANY VYSLEDOK

Stvorec 4x (60 mm, 90°); trojuholnik 3x (120°);
patuholnik 5x (72°); Sestuholnik 6x (60°); hviezda 5x
(144°). Uhol otocenia = 360° : n (vonkajsi uhol), pri
hviezde 720° : 5. Malé odchylky spésobuje Smykanie
kolies - vhodna téma na diskusiu o presnosti robotov.

@ Prepojenie: Matematika (pravidelné mnohouholniky, uhly, vonkajsi uhol), informatika (blokové programovanie, cyklus,

parameter).

POZNAMKY UCITELA
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@ OzobotEvo - Urovein 2 - 5.- 6. ro¢nik Prirucka pre ucitela

MIERKA MAPY A PLANOVANIE TRASY

8 Mapa bez hranic

® 45minat 2 dvojice [J PL9 papier a fixky

CIELE - ZIAK VIE & POMOCKY
e odmerat trasu na mape a prepocditat ju podla e PL9, pravitko, kalkulacka, fixky, roboty
mierky e vysledky rychlosti z PL 5

e porovnat dve trasy a zvolit kratSiu

e zakdédovat zvolen trasu a vypocditat cas cesty

Priebeh hodiny

5 min Motivacia Planujeme cyklovylet k partnerskej skole do Ceska. Ktorou cestou pdjdeme?
10 min  Mierka Mierka mapy: 1 cm = 2 km. Ziaci meraji trasy pravitkom po Gsekoch a zapisuji do
tabulky.
15 min  Vypocty Dizka tras v km, ¢as na bicykli pri 15 km/h, ¢as jazdy robota na papieri podla rychlosti
zPL5.
10 min Koédovanie a Kéd smeru pred prvou krizovatkou nasmeruje robota na kratsiu trasu, na konci je
test Vyhra.
5 min Reflexia Kde pouzivame mierku a plénovanie trasy? Ako to robia mapové aplikacie?
Q TIP PRE UCITELA < DIFERENCIACIA
Mapu mézete nahradit vyrezom skuto¢nej mapy Pokrod¢ili pridajd na trasu pauzy (zastévky) a vypoditajd
regiénu - robot potom ,jazdi” po skutocnych cestéach celkovy ¢as vratane prestavok. Pomoc: dizky tsekov su
k partnerskej $kole. Ciary prekreslite fixkou podla zmerané vopred.

pravidiel (5 mm, pravé uhly na krizovatkach).

KLUCOVE OTAZKY PRE ZIAKOV v RIESENIE / OCAKAVANY VYSLEDOK

e Kolko km v skutoénosti predstavuje 1 mm na Hornéa trasa: 4,5+ 8 + 4,5 =17 cm = 34 km. Dolna
mape? trasa: 3,5+ 8 + 3,5 =15 cm = 30 km. Cel3 kratsia

¢ Preco navigéacia niekedy nevyberie najkratsiu trasu? cesta: 6 + 15+ 3,8 = 24,8 cm = 49,6 km. Do policka

patri Doprava (robot ide zlava doprava, dolné trasa je
po jeho pravici). Bicykel pri 15 km/h: 49,6 : 15 = 3,3 h
~ 3 h 18 min.

& Prepojenie: Geografia (mierka mapy, orientacia, susedné $taty), matematika (nasobenie, prevody jednotiek dlzky a
casu).

POZNAMKY UCITELA
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@ OzobotEvo - Urovein 2 - 5.- 6. ro¢nik Prirucka pre ucitela

TABLETY, SVETLA A CHOREOGRAFIA
LEKCIA

9 Roboti tanec

(® 45minat 22 skupiny na staniciach ~ [§ PL10 tablety pocitacova ucebia

CIELE - ZIAK VIE & POMOCKY

e ovladat robota v aplikacii Evo a nastavit svetla a e 5 tabletov s aplikaciou Evo, pocitace s Ozobot
zvuky Blockly

e naplénovat choreografiu dvoch robotov na e roboty, PL10
Casovej osi e reproduktor na hudbu

e naprogramovat choreografiu s cyklom v Ozobot
Blockly

Priebeh hodiny

5 min Motivacia Ukéazka synchronizovaného tanca dvoch robotov. Co vetko museli programétori
naplénovat?

10 min  Plan PL 10: choreografia na 8 taktov - pohyb a svetlo pre robota A a B.

25 min Stanice Tablety: ovladanie robota a nastavenie svetiel v aplikacii Evo, skisanie ndpadov.
Pocitace: prepis choreografie do Blockly s cyklom. Skupiny sa vymenia po 12 min.

5 min Predstavenie Spustenie robotov naraz (,3 - 2 - 1 - Start”), kratke hodnotenie.

Q TIP PRE UCITELA < DIFERENCIACIA

Na stcasné spustenie dvoch robotov nahrajte Pokrodili pridaja nahodnu farbu svetla alebo zvuky.
program do oboch a pouZite odpocitavanie. Tablety a Pomoc: hotova kostra programu s cyklom, ktord len
pocitace sa na tejto hodine striedaju - pri piatich dopliiaju.

tabletoch pracuje na tabletovej stanici 5 dvojic naraz.

KLUCOVE OTAZKY PRE ZIAKOV v RIESENIE / OCAKAVANY VYSLEDOK

e Preco sa roboty po chvili ,rozidu”, aj ked' majd Program obsahuje aspon jeden cyklus a zmenu farby
rovnaky program? svetla; oba roboty spustené naraz vykonaju rovnaké

e Ktora &ast choreografie sa opakuje? alebo zrkadlové pohyby. Mierne rozidenie sposobuji

rozdiely v Starte a v Smykani kolies.

@ Prepojenie: Informatika (sekvencia, cyklus, sibezné procesy), hudobna vychova (rytmus, takt), telesna vychova
(choreografia).

POZNAMKY UCITELA
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@ OzobotEvo - Urovein 2 - 5.- 6. ro¢nik Prirucka pre ucitela

HERNY DIZAJN A TESTOVANIE
LEKCIA

10 Projekt: hra pre mladsich

® 45minat 2 skupinypo3-4 [§ PL11 papier a fixky tablety

CIELE - ZIAK VIE & POMOCKY
e navrhnut hraciu trat s kédmi vyhry, bodov alebo e PL 11, papier A3, fixky, roboty
casovaca e tablet na fotodokumentéciu a video névod

e napisat zrozumitelné pravidla hry
e otestovat hru s pouzivatelmi a upravit ju podla
spatnej vazby

Priebeh hodiny
5 min Zadanie ,Ste herni dizajnéri. Vasi zakaznici su tretiaci a Stvrtaci.” Kritériad Uspechu na tabuli.
10 min  Navrh PL 11: nézov, ciel hry, pravidla, nacrt trate, zoznam kédov, rozdelenie roli.
20 min Tvorbaatest  Trat na A3, testovanie v time, opravy. Tablet: fotografia trate a kratky video navod.

10 min Spéatnavazba Vymena hier medzi timami (,2 hviezdy a 1 Zelanie”). Dohoda o teste s mladsimi Ziakmi.

Q TIP PRE UCITELA < DIFERENCIACIA

Prepojte s Groviiou 1 - hry piatakov a Siestakov mézu Pokro¢ili: hra pre dvoch hracov (dva roboty naraz).
byt odmenou pre tretiakov na konci bloku. Rovnaké Pomoc: 3abléna trate, do ktorej tim dopliia kédy a
hry mozete ponuknut partnerskej skole v Cesku ako pravidla.

spoloénd aktivitu alebo sutaz.

KLUCOVE OTAZKY PRE ZIAKOV v RIESENIE / OCAKAVANY VYSLEDOK
e Ako zistime, ¢i je hra zrozumitelna pre mladsich? Hotovéa hra ma Start, aspon 2 krizovatky, kéd bodov
o Co sme na hre zmenili po testovani a pre¢o? alebo casovaca, kéd Vyhra a pravidla na polovicu

strany. Hra presla testom v inom time a idealne aj s
mladsimi ziakmi.

& Prepojenie: Informatika (navrh, testovanie, pouzivatel), slovensky jazyk (névod a pravidld), vychova k spolupraci (u¢enie
sa od starsich).

POZNAMKY UCITELA
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@ OzobotEvo - Urovein 2 - 5.- 6. ro¢nik Prirucka pre ucitela

HODNOTENIE

Ako hodnotit pracu s robotmi

Odporuc¢ame formativne hodnotenie: sledujeme pokrok, ocefiujeme postup a spoluprécu, nie len vysledok.
Robot dava okamzitd spatnd vézbu sém - Ulohou uditela je pom&ct Ziakovi pochopit, preco sa robot spréaval tak,
ako sa spraval.

Oblast Zacinam Zvladam

Napredujem

Vyborne

Syntax kédov kédy casto vadsina kédov je kédy su spravne a spravne navrhne trat s viacerymi typmi
nespliaju pravidla spravna umiestnené kédov bez chyby
Algoritmus postup je netplny postup funguje s navrhne funkény algoritmus  algoritmus je efektivny a
pomocou s vetvenim zdévodneny
Ladenie nevie urcit pricinu najde chybu postupuje systematicky predvida chyby a testuje
chyby pokusom-omylom (test - zmena - test) hraniéné pripady

Udaje nezapisuje zapisuje Uudaje Udaje zapise a spracuje Udaje interpretuje a vyvodi

(vypocet, graf) zaver

Praca s udajmi
neuplne

VYSTUPNE LiSTKY (EXIT TICKETS)

Na konci hodiny Ziaci odpovedajd na jednu z otdzok na
listok alebo do pracovného listu:

PORTFOLIO A SEBAHODNOTENIE

Pracovné listy si ziaci zakladaju do portfélia. Na konci bloku
vyplnia stranu ,,€o uz viem” v pracovnych listoch. Fotky

) o o tras a kratke vided z tabletov st vhodnym dékazom ucenia
e Aky vstup a aky vystup robota sme dnes pouzili? , . L. )

sa a zaroven dokumentéaciou projektu.
e AkU chybu ste nasli a ako ste ju opravili?

e Kde v beznom Zivote najdes podobny algoritmus?

Q SEMAFOR

Rychla spatna vazba pocas hodiny: Ziaci polozia na lavicu zelend (vSetko funguje), oranzovd (skisame, poradime si) alebo
Cervenu kartic¢ku (potrebujeme pomoc). Ucitel hned'vidi, kam ist.

Zaznamovy harok ucitela (na kopirovanie)

Ladenie Poznamka

Ziak / dvojica

Syntax kédov Algoritmus Praca s udajmi

Do poli¢ok zapisujte Z/ N / ZV /V (zadinam, napredujem, zvlddam, vyborne) alebo datum, kedy Ziak dand zruénost preukazal.

Spojena skola Juraja Turza v Turzovke - Interreg Slovensko - Cesko - Spoloéne a online v ¢esko-slovenskom pohraniéi m



@ Ozobot Evo - Uroveii 2

RIESENIE PROBLEMOV

- 5.-6.ro¢nik

Prirucka pre ucitela

Ked'nieco nefunguje

Naucte ziakov postupovat ako technici: 1. kalibracia — 2. ¢iara — 3. kéd — 4. smer jazdy. Vacsinu

problémov vyriesi prvy alebo druhy krok.

Priznak

Pric¢ina a riesenie

Robot sa vobec nezapne

Robot nejde po ciare / zide
Z nej

Robot ignoruje kéd

Robot urobi nie¢o iné

Na krizovatke ide ,, kam
chce”

Robot preskoci na susednu
ciaru

Kalibracia blika ¢erveno

Program z Blockly sa
nenahra

Tablet nenajde robota

Batéria je vybita. Nabite ho v nabijacej stanici. Pri slabej batérii blika vzadu ¢ervené
svetlo.

Ciara je tenka, bleda alebo prerusena; robot nie je skalibrovany. Obtiahnite ¢iaru
plochou stranou fixky a kalibrujte.

§tvor<vzeky st malé, nerovnaké alebo s medzerami; kéd je v zékrute; farba je slaba.
Prekreslite kod a skontrolujte vzdialenosti.

Kéd bol precitany opaénym smerom alebo su zle poradie farieb. Overte smer jazdy
(8ipka) a porovnajte s tahdkom.

Bez kédu smeru sa robot rozhoduje ndhodne. Kéd smeru musi byt aspori 2,5 cm pred
krizovatkou.

Ciary st blizsie ako 2,5 cm. Prekreslite trat s vaésim rozostupom.

Robot nebol cely na ¢iernom kruhu alebo je kruh maly. Nakreslite vacési kruh (cca 35 mm)
a opakujte.

Skontrolujte, ¢i je v editore zvoleny robot Evo, &i je zapnuty Bluetooth, pripadne pri
nahravani cez obrazovku nastavte jas na 100 % a nehybte zariadenim.

Robot musi byt zapnuty a nesmie byt pripojeny k inému zariadeniu. Vypnite ostatné
roboty v blizkosti alebo ich premenujte (&islo robota).

Q ROBOTIA NEMOCNICA

Zriadte v triede ,robotiu nemocnicu” - $katulku, kam Ziaci odlozia robota, ktory sa spréva podivne, s listo¢kom, ¢o sa stalo. Ucitel
ho po hodine skontroluje (nabitie, Cistota senzorov, aktualizacia). Takto sa poruchy neprenésaju z hodiny na hodinu.
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TAHAK

Farebné kédy Ozobot Evo

Robot ¢ita kéd v smere jazdy (zlava doprava, ako je nakresleny nizsie). Cierne okraje znazorfiuiju giaru pred kédom a za nim. Podla

Prirucka pre ucitela

oficidlnej tabulky vyrobcu (Ozobot Color Code Chart). Na trovni 2 pouzivame vietky skupiny kédov vratane c¢asovacov a pocitadiel.

RYCHLOST

Velmi pomaly
3 sekundy velmi pomalej jazdy

Pomaly
plati, kym robot nepredita iny kéd rychlosti

Normalne (cestovna)
zakladna rychlost robota

Rychlo
plati, kym neprecita iny kod rychlosti

Turbo

velmi rychla jazda, plati do zmeny

Nitro
3 sekundy najvyssej rychlosti

SMER

Dolava na kriZzovatke
na najblizsej krizovatke odbodi vlavo

Rovno na kriZovatke
na najblizsej krizovatke ide rovno

Doprava na krizovatke
na najblizsej krizovatke odboéi vpravo

Otocka

otodi sa o 180° a ide spét po tej istej Ciare

Otocka na konci ¢iary
kéd na konci Ciary - otodi sa a ide spéat

Preskoc na ciaru vlavo
otoci sa o 90° vlavo a hlada novu ciaru

Presko¢ rovno

na konci ¢iary pokracuje rovno k dalsej Ciare

Presko¢ na ¢iaru vpravo
otodi sa o 90° vpravo a hlada novd ciaru

ROBOTIE TRIKY

Tornado
4 otocky so zrychlovanim, potom pokracuje

Piruetka
2 otocky dookola, potom pokracuje

Cik-cak

klukatéa jazda vlavo-vpravo, potom rovno

Cuvanie
otodi sa, chvilu clva, otodi sa spat

CASOVACE

Pauza
zastavi na 3 sekundy

Casovaé30s

odpocitava 30 s, potom zastavi

Vypni ¢asovac
zrusi odpoditavanie

VYHRA / KONIEC

Vyhra - hraj znova
na konci Ciary: oslava a pokracuje

Vyhra - koniec hry

na konci Ciary: oslava a zastavi

POCITADLA A BODY

Pocitadlo krizovatiek
po 5 krizovatkach zastavi

Pocitadlo odboceni
po 5 odboceniach zastavi

Poéitadlo farieb ¢iary
po 5 zmenéch farby ¢iary zastavi

Zapni body
spusti pocitanie bodov (od 5)

Bod +1
prida jeden bod

Bod -1

uberie jeden bod; pri nule koniec
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INSPIRACIA A ZDROJE

Ako s Ozobotmi pracuju inde

Pri priprave sme vychadzali z overenych materidlov skdl a univerzit zo Slovenska aj zo zahranicia. Aktivity sme
upravili pre podmienky nasej $koly, slovensky SVP a vybavenie (2 sipravy po 18 robotov, tablety, pocitacové

ucebna).
Krajina Zdroj a ¢o pontka

USA Ozobot Classroom (classroom.ozobot.com)
stovky bezplatnych lekcii podla ro¢nika a predmetu; osnova pre 2. stupen ,Middle School Pacing Guide” (Urovne 1
- 3) - od kédov po Blockly, herny dizajn a senzory.

Nemecko Projekt , Lernroboter im Unterricht”, Univerzita v Miinsteri
otvorené materidly (CC BY) pre 3. - 4. roénik: matematické bludisko, pismenkové a vlastivedné trate, vyber kédu
podla vysledku prikladu.

Rakusko TU Graz - informatické vzdelavanie
reflexie z vyuéby s Ozobotmi, odporicania pre kreslenie ciar a kédov.

Australia Digital Technologies Hub
lekcie ,The Wizard of Ozo" (orientacia na mape so stradnicami, ro¢. 3 - 4) a ,Choose your Ozo adventure”.

Cesko Skolenia mesta Plzei, ZCU Plzei, JCU Ceské Budéjovice, Univerzita Palackého

metodiky ,Vypocet priemernej rychlosti Ozobota”, ,Delitelnost s Ozobotmi”, ,Rysujeme s Ozobotmi”, pracovné listy
overené na stovkach Ziakov.

Slovensko SMART Lab CVTI SR
metodika prace s Ozobotom s pracovnymi listami a rieSeniami; metodické listy z workshopov.

Kanada Vancouver School Board

prirucka pre Ziakov a tahak farebnych kédov na préacu v triede.

CO SME PREVZALI A UPRAVILI

Z Ceskych metodik sme prevzali meranie rychlosti a delitelnost, z americkej osnovy postup ,kédy — syntax — ladenie — Blockly”
a herny dizajn pre mladsich spoluziakov.

OFICIALNE ZDROJE VYROBCU

Ozobot Evo Guide, Ozobot Color Code Guide (Rev 12-23), Ozobot Blockly - ozoblockly.com, ozobot.com, help.ozobot.com.
Udaje o stiprave podla dodavatela (Ozobot EVO $kolska sdprava 18 ks).

Ozobot, Evo a Ozobot Blockly st ochranné zndmky spoloénosti Ozo Edu, Inc. Tato prirucka je samostatnym metodickym materidlom
Skoly a nie je oficidlnym materidlom vyrobcu.
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Algoritmy v pohybe

Ozobot Evo v ékole - Uroveri 2 - 5. - 6. roé¢nik

Prirucka pre ucitela

VYPRACOVANIE SERIA MATERIALOV
Spojena skola Juraja Turza v Turzovke Urovef 1 - Mali programatori (3. - 4. roénik)
Stred 305, 023 54 Turzovka Uroven 2 - Algoritmy v pohybe (5. - 6. ro¢nik)
Détum vypracovania: april 2026 Uroveri 3 - Programujeme roboty (7. - 9. ro¢nik)
Vypracoval: pedagogicky kolektiv Kazda uroven: priruc¢ka pre uditela + pracovné listy pre
Partneri projektu: Mesto Turzovka a Mesto Ziakov.
Paskov

PROJEKT
Spolo¢ne a online v ¢esko-slovenskom pohraniéi - kéd 403401DYH1 - Interreg Slovensko - Cesko 2021-2027

. Material je sucast rojekt loén nline v éesko-slovenskom pohraniéi,
Spolufinancovany aterial je stcastou projektu Spolo¢ne a o e v ¢esko-slovenskom pohranici,

1mmiLerr e” Eurépskou tniou kéd 403401DYH1, realizovaného v programe Interreg Slovensko - Cesko 2021-
2027. Projekt je spolufinancovany Eurépskou Uniou z Eurépskeho fondu
Slovensko - Cesko regionalneho rozvoja. Partneri projektu: Mesto Turzovka a Mesto Paskov.

Materiél je uréeny na vzdelavacie Ucely v rdmci projektu a je bezplatny. Pracovné listy mozno kopirovat pre potreby vyucovania.
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