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Abstract: In the article we introduce robotic kits (RK) which are used at secondary schools. We
provide overview of RK based on different criteria. We select two most suitable RK and we are going
to use them in classes where we are conducting our research. We also provide a description of the
tested activities with RK. In conclusion, we provide results of our qualitative research. Based upon
results, we choose one RK to continue with in further research.
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ROBOTICKE STAVEBNICE NA 2. STUPNI ZS

Abstrakt: V ¢lanku sa venujeme robotickym stavebniciam (RS) pouzivanym na druhom stupni
zakladnych §kol. Poskytujeme prehl'ad RS podla réznych kritérii. Z nich vyberdme dve najvhodnejsie
RS do tried, kde prebieha na§ vyskum. V ¢lanku sa nachadza i popis otestovanych aktivit s dvomi
vybranymi RS. V zavere clanku uvadzame vysledky realizovaného kvalitativneho vyskumu, podla
ktorého vyberame jednu RS, pomocou ktorej bude pokracovat’ d’al$i vyskum.

Klicova slova: edukacna robotika, RS, druhy stupen zakladnej Skoly.

1 Uvod
Na Slovensku je od roku 2008 povinna
informatickd vychova uz od druhého roc¢nika 1.

stupha  ZS, ktorA umoziuje konceptudlne
vzdelavanie  Studentov v oblasti  digitalnej
gramotnosti  (SVP, 2011). Sucastou tohto

predmetu je i oblast’ robotiky ¢i ovlddania RS,
ktorych vyuZzivanie vo vyuCovacom procese sa
odporuc¢a i v S$tatnom vzdelavacom programe
(SVP, 2011). Ako jeden zprvych krokov pri
vyuCovani s RS, ktoré musi uclitel’ urobit, je
vyber RS. V tomto c¢lanku predstavujeme Cast
nasho vyskumu, ktory pojednava prave o vybere
vhodnej RS pre druhy stupein ZS. Poskytujeme
struény prehl’ad RS, ktoré su dostupné na trhu a
ktoré st podla nds vhodné pre tito vekovil
kategoriu. Prehlad tychto RS je podavany
z viacerych uhlov pohladu podla réznych
kritérii, ktoré sleduju ciele vyucby.

2 Pouzité vyskumné metody
Teoretické vychodiska

Zaujem o vyuzivanie RS V procese ucenia a
ucenia sa neustale stipa. Aktivity s RS so sebou
prinasaji i potencial pre rozvoj procesu ucenia sa
(Papert, 2003). Vyuzit robotiku vo vyucovani
vsak nie je jednoduché. Délezité je uvedomit’ si,
ze technologia sama o sebe neprinaSa
signifikantny vysledok v rozvoji ziadanych
zruénosti a schopnosti, ktoré by mali nadobudat’
ziaci pocas Stadia na zakladnej Skole. Okrem
technoldgii je potrebny i vhodny Studijny plan,
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metodicky material a vyuCovacie metody (Projekt

Infovek, 2005). Podla Cvika (2005) sa
zaClenovanie edukacne;j robotiky do
vyuCovaciecho procesu na Slovensku stava

realitou. Praca s RS dokaze v znacnej miere
podporovat’ rozvoj medzipredmetovych vztahov.
Z doterajSich vyskumov vyplyva, ze vyskumnici
Spajaju robotiku (stavebnice LEGO a systém
GIS) a vytvaraju aktivity na prepojenie robotiky
hlavne s prirodovednymi  predmetmi  ako
matematika, fyzika (Williams a kol. (2007),
Nugent a kol. (2008), Mitnik a kol (2008),
Nugent a kol. (2009)). Barreto (2011) tvrdi, ze 80
percent  preStudovanych  Stadii  savisiacich
S vyu¢ovanim robotiky sa zameriava hlavne na
témy zoblasti fyziky a matematiky. Ini
vyskumnici a ucitelia — napr. Resnick (1991) — sa
snazia motivovat’ i Studentov, ktori sa zaujimaju
0 umenie. Spojenie robotiky s vytvarnou
vychovou  ahudobnou  vychovou  mdze
zatraktivnit' edukac¢ni robotiku aj pre dievcata
adeti, ktoré sa nezaujimaju o prirodné vedy.
Prave za tymto ucelom bola vytvorena RS
PicoCricket (The Playful Invention Company,
2006), ktora sa zial’ prestala vyrabat’.

V nasom vyskume by sme chceli pracovat s
RS, ktora ziakom umozni rozvoj ich umeleckej

stranky azvySi motivaciu  priuceni sa
u humanitne  aspolo¢ensky  orientovanych
ziakov.

Nasim cielom je vybrat RS, ktora by bola
menej narond na stavbu a programovanie.
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Tymto spdsobom by sme chceli vytvorit’ priestor
pre spojenie edukacnej robotiky s vytvarnou
vychovou a so slovenskym jazykom.

Vyskumné metody

Realizovali sme pilotnu Studiu, ktora sa stala
uvodom do hlbSiecho vyskumu realizované¢ho
v ramci dizertacnej prace.

V uvode sme sa rozhodli realizovat’ teoreticky
vyskum zamerany na prieskum existujicich RS.
Na jeho zéklade sme vytvorili prehlad RS a
kritéria pre vyber RS podl'a daného edukacného
ciel’a.

Na zaklade kritérii sme vybrali dve
najvyhovujucejSic RS pre na§ nasledujuci
vyskum: LEGO Mindstorms NXT a LEGO
WeDo. Pricom sme sa rozhodli LEGO WeDo
skombinovat’ nielen s WeDo Software, ale aj
S programovacim prostredim Scratch. Nase
rozhodnutie vyplyvalo z charakteru vybranej
vyskumnej vzorky (piaty ro¢nik zakladnej skoly),
na ktorej chceme realizovat' aj na$ dizertacny

vyskum.

Dalej sme viedli kvalitativny vyskum
S pouzitim nasledujucich metod: zacastnené
pozorovanie,  fotografie,  video, analyza

produktov, interview s uéitelmi (Svaticek, 2007).
Tieto data sme analyzovali a dospeli k zdverom,
ktoré uvadzame v zavere ¢lanku.

3 Priebeh a vysledky vyskumu

Realizovana pilotna Stadia, ako sme
spominali, je rozdelend na dve casti (teoreticky
vyskum a kvalitativny vyskum).

V prvej Casti vyskumu sme robili teoreticky
prieskum existujucich RS vhodnych na vyuzitie
vo vyucCbe alebo pri volnocasovych aktivitach.
Nasli sme sedemnast’ RS, roztriedili sme ich
podrla urcitych spoloénych znakov a zaznamenali
do tabulky.

V Tabulke 1 sa nachadzaji RS, pri ktorych je
uvedeny ich nazov, cena, odporticana vekova
kategoria a moznost’ konstrukcie (K)
a programovania (P). V ¢asti Odportac¢ana vekova
kategoria sme uviedli vek, ktory udali jednotlivé
spolocnosti poskytujucich moznosti zakupenia
RS na svojich webovych strankach. Moznost
konstrukcie RS sme rozdelili na technicka (T)
a dizajnova (D) cast. Technickd cast’ v ramci
pouzitia vSetkych dielov RS dovoluje postavit
len ur¢ity pocet robotickych modelov. Do
dizajnovej casti patria RS, sktora umoziuje
postavit’ vlastné originalne modely. Moznost
programovania uvadzame, ak k danej RS existuje
programovacie prostredie. Moznost konstrukcie
aprogramovania  sdanou  stavebnicou je

oznacend ,x*“ vtedy, ak stavebnica takuto
moznost’ nepontika a ,,v'“, ak takato moznost
pontka. Tabulka je navySe rozdelena do piatich
Casti ato na Iba konStrukéné RS, Iba
programovatel'né RS, Pohyby kociek, Dosky
a Kombinované (umoznuju konStrukciu aj
programovanie a nepatria medzi Pohyby kociek

alebo Dosky).

Prehl’ad RS

Nazov Cena Vek K P
T|D
Iba konStrukéné
Engino $79,95 odé6r. | v | x| x
Merkur | Od70,75€ | Od7r. | v |V | %
Iba programovatel’né RS
mOway $199 Od12r. | x | x |V
Papero Prototyp Od7r. | x| x |V
Scribler $139,99 Odl4r. | x | x |V
Pohyby kociek
Cubelets $ 160 Od8r. | x |V |V
Topobo $149 - 5-13r. | x | vV | x
$225
Dosky
Arduino | Od79,90€ | Od14r. | vV | x |V
BoeBot $159,99 Od14r. | x | x |V
Robot
Boffin 77 € Od8r. |V |V |V
750
GoGo $105,08 Od14r. |V |V |V
Board
kVex 300-500€ | Od14r. | vV | x |V
Kombinované
Fischer 69,95 € od7r. |V | x|V
Technic
LEGO Starsia od8r. |V |V |V
Mindstor | verzia NXT
ms RCX
LEGO 352,51 € Od8r. |V |V |V
Mindstor
ms NXT
LEGO 133,29 € od7r. |V |V |V
WeDo
OLLO $20 — Od7r. |V | x|V
$1200
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Tabul’ka 1: Prehlad robotickych stavebnic.

Na niektorych zakladnych Skolach a strednych
Skolach na Slovensku sa vo vyuébe pouziva
stavebnica LEGO Mindstorms NXT, LEGO
Mindstorms RCX (Cvik, 2005).

Pri volbe spravnej RS je dolezité brat do
uvahy viacero faktorov a vzhladom na to sme
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vytvorili niekol’ko kritérii (faktorov), ktoré by
mohli vyuc€ujicim takato vol'bu ulahdit’.
Kritéria vyberu vhodnej RS

Jednym zprvych faktorov ovplyviiujacich
vyber RS a jej zaradenie do vyucby je vzdeldvaci
ciel’ — v akom rozsahu by sme chceli danti RS vo
vyuébe  vyuzit  (vzmysle  dizajnovania,
konStruovania  a programovania  robotického
modelu). Daldim faktorom je i skutoénost &i
kurCitej RS existuje relevantné metodické
zabezpelenie. Vyucujuci by mal pri vybere
taktiez uvazovat' nad primeranost’ou danej RS
k veku ziakov (kognitivne §tadium vyvinu) aj nad
jej zrozumitel’nost'ou. Tu sa vynaraju rozne
otazky (vzhladom na zvoleny vzdelavaci ciel’)

ohladom typu programovacicho prostredia
kzvolenej RS  (ikonografické, ¢i  je
v materinskom  jazyku, o). Prepojenie

S robotickymi sut'aZami i potencial pre rozvoj
medzipredmetovych vit’ahov zohrava tiez istu
(motivaéna) Glohu i zpohladu uéitela. Dal§im
vyznamnym kritériom je cena (stvisiaca aj
S poctom zakuipenych RS — pokial’ je potrebnych
viac RS moze vzniknut’ tendencia priklanania sa
k RS s nizSou cenou) a servis k vybranej RS. Tu
treba zohladiovat’ i kvalitu, moznost’ vymeny ¢i
dokupenia jednotlivych dielov RS. Pri¢om pri
atraktivnej RS popri poziadavke dostupnosti
stavebnice pre $kolu méze vzniknut’ i poziadavka
dostupnosti stavebnice pre rodicov, teda pre
domace pouzitie. Po prehodnoteni vsetkych
doterajsich kritérii alebo faktorov je potrebné
ziskat’ predovsetkym ustretovost’ komunity, teda
najst podporu u zriad’ovatel'a, vedenia, kolegov,
ziakov aj rodicov.

Dané RS sme zvolili tak, aby z hl'adiska
vzdelavacieho ciela dovol'ovali pracu na dizajne,
konstrukcii i programovani robotického modelu —
z vyberu sme vylucili Iba konstrukéné RS, Iba
programovatel'né RS a Pohyby kociek. RS
zaradené vo vyssie uvedenej tabulke ako Dosky

sice spliiaju podmienku konstrukcie
a programovania modelu, avSak nespliaji
poziadavky zhladiska naSho ciela, ktoré

uvadzame v nasledujucej kapitole. Do uzsieho
vyberu sa dostali Kombinované RS. Tu sme brali
do tivahy najskor dostupnost’ RS. Na trhu (CVIK,
2012) st dostupné RS LEGO Mindstorms NXT
aLEGO WeDo pre Sskoly ipre rodiCov.
V kone¢nom doésledku sme porovnavali cenu
(NXT maja znacne vysSiu cenu — vid' tabulku),
primeranost (WeDo spiiiaji mensiu naroénost
konStrukcie a  programovania), metodické
zabezpedenie, prepojenie s robotickymi sutazami
(NXT — FIRST LEGO League) i potencial pre
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rozvoj medzipredmetovych vztahov aobe RS
spinali tieto kritéria v zavere takmer podobne —
preto sme vybrali obe RS, ktoré sme nasledne
vyuzili v druhej Casti vyskumu.

Testovanie roznych typov tvodnych aktivit
S réznymi RS

V druhej casti
kvalitativny vyskum.

Vybrali sme tri paralelné triedy piateho
ro¢nika na zakladnej Skole Vv Stupave. V prvej
triede bolo sedem dievcat asedem chlapcov,
v druhej triede bolo Sest dievéat asedem
chlapcov a v tretej triede bolo Sest’ dievcat a pat
chlapcov. Vyber tried povazujeme za vhodny
kvoli moznosti vytvorenia skupin
pozostavajucich iba z diev¢at, iba z chlapcov
alebo kombinovane - aj z chlapcov aj z dievcat.
Vo vsetkych skupinach sa sucasne nachadzali
dvaja vyskumnici, ktori cely priebeh hodin
fotografovali, nahravali video zaznamy, pripadne
jeden z vyskumnikov pisal terénne zapisky. Dalsi
z vyskumnikov dané hodiny i viedol.

Vytvorili sme tri typy uvodnych aktivit na
pracu s RS k prvym dvom vyuc¢ovacim hodinam
(jedna vyucovacia hodina trva 45 minut). Tieto
aktivity z hladiska nasho ciela mali spiiat
poziadavky:

Konstruktivisticky
a konstrukcionisticky pristup.
Oboznamenie a ujasnenie Si pojmu

vyskumu sme realizovali

,,robot*.

- Nizsia naro¢nost’ z hladiska
dizajnovania, stavby a programovania
RS.

Spominané poziadavky sme stanovili aj kvoli
tomu, aby sa Ziaci mohli zamerat’ aj na umeleck
stranku robotického modelu — na vytvorenie
pribehu, v ktorom by bol tento roboticky model
zakomponovany ako napriklad v robotickom
modeli ,,Pltka*“ (Veselovska, 2012), robotickom
modely ,,Macka“ a ,Torta“ (MIT Media Lab,
2007).

RS LEGO Mindstorms NXT

Prvy typ dvoch tvodnych hodin (v jednom
tyzdni prebiehala jedna vyucovacia hodina) je
zamerany na pracu s RS LEGO Mindstorms
NXT.

Prvi polovicu prvej hodiny sme zahajili
podobne ako odporaca (Gura, 2011) Gvodnym
riadenym rozhovorom so ziakmi o pojme
,robot“. V druhej polovici sa ziaci rozdelili do
Styroch skupin (pretoze si to vyzadoval
obmedzeny pocet robotov). Kazdy robot bol
postaveny v zdkladnom stave (typ konstrukcie
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modelu s pripojenymi senzormi, ktorého postup
stavby je sucastou supravy k RS) a obsahoval
vsebe niekol’ko (Styri alebo viac) typov
programov, ktoré riadili jeho spravane. Ulohou
ziakov bolo zistit’ spravanie robota po spusteni
programu a nasledne ho vysvetlit' vyucujucemu.
Ziaci mali objavovat ako fungujii jednotlivé
senzory pripevnené na robota (zvukovy, tlakovy,
ultrazvukovy a svetelny senzor).

Druha vyucovacia hodina bola zamerana na
typ programovania NXT kocky v priamom
rezime — priamo pomocou tlacidiel na NXT
kocke (nie pomocou softvéru kdanej RS v
pocitaci). Priamy rezim obsahuje dve sady
zakladnych prikazov na ovladanie pohybu robota
a ovladanie jednotlivych senzorov. Pocas tejto
hodiny boli Ziaci rozdeleni znova do rovnakych
skupin ako na predchadzajicej vyucovacej
hodine.  Vvode tejto  aktivity jeden
z vyskumnikov (zaroven i vyucujuci) nazorne
vysvetlil Zziakom programovanie Vv priamom
rezime na jednom robotovi, priCom Zziaci
programovali paralelne sjeho vysvetlovanim.
Vysvetleny program potom spolo¢ne kazda
skupina a aj vyuéujuci vyskusali. Ulohou Ziakov
bolo naprogramovat spravanie robota podla
svojich vlastnych predstav, priCom v zavere
hodiny svojho robota mala kazda skupina
prezentovat. Teda daného robota pomenovat,
vysvetlit  jeho  spravanie ato néasledne
demonstrovat’ spustenim programu v priamom
rezime.

RS LEGO WeDo

Druhy typ uvodnych dvoch hodin sa
zameriava na pracu s RS LEGO WeDo spolu
s originalnym programovacim prostredim k tejto
stavebnici.

Prva hodina bola venovana ujasiiovaniu si
pojmu ,robot*. Ziaci sa najskor rozdelili do
piatich skupin (podla poctu RS). Kazda skupina
mala za ulohu napisat’ na papier (jedna skupina
pisala na jeden papier) vSetky pojmy, ktoré si
spajaji s pojmom ,,robot“. Ked’ze niektori ziaci
sa dozadovali moznosti na papier aj kreslit,
neskor popri pisani kreslila na papier kazda
skupina (analyza vzniknutych prac bude
predmetom  dalSieho  vyskumu). V druhej
polovici hodiny sme viedli so Zziakmi rozhovor
a kreslili popri tom na tabul'u pojmovil mapu na
zaklade Ziackych vypovedi. V zavere hodiny sa
ziaci eSte pat’ minut zoznamovali s jednotlivymi
dielmi RS.

Pocas druhej vyucovacej hodiny mali Ziaci za
ulohu postavit Tubovolny roboticky model
aVvzavere hodiny ho prezentovat' spoluziakom
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(mali uviest meno robota, vysvetlit jeho
spravanie a demonsStrovat’ program). V uvode
hodiny jeden vyskumnik vysvetlil Ziakom
zakladné informacie ohl'adom stavby
a programovania RS WeDo (v priebehu piatich
minat). Ziaci ihned zadali pracovat’ so
stavebnicou i s programovacim prostredim.

RS LEGO WeDo + Scratch

Treti typ tvodnych dvoch hodin spaja vyucbu
S RS s pracou v prostredi Scratch.

Uloha tvodnej hodiny bola rovnaka ako
vV predchadzajucich  dvoch  triedach, teda
zoznamit' a ujasnit’ si pojem ,,robot™. Ziaci sa
v uvode rozdelili do skupin podla poctu RS.
Kazda skupina mala za ulohu napisat’ na papier
(jedna skupina mala k dispozicii jeden papier)
rozne pojmy k pojmu ,robot“. Po pitnastich
minutach jeden vyskumnik ukazal ziakom kratke
video, vktorom boli ukazané rdzne typy
existujucich aj vymyslenych robotov. Potom mali
ziaci eSte niekol’ko minat na dopisovanie
papierov. V poslednej tretine hodiny sme viedli
so ziakmi rozhovor, ktorého ulohou bolo
vytvorenie definicie k pojmu ,,robot*.

Druhd vyucovacia hodina mala rovnaké
zadanie ako v predchadzajucej triede, ktora
pracovala tiez s RS LEGO WeDo. Avsak uvod
hodiny zacal navySe i vysvetlenim zakladnych
prvkov na ovladanie motora v programovacom
prostredi Scratch.

Analyza dat

Pri praci s RS LEGO Mindstroms NXT boli
ziaci rozdeleni do dvoch trojélennych (tri
diev¢atd atraja chlapci) a dvoch Stvorélennych
skupin (Styri dievCatd a Styria chlapci). Pocas
prvej hodiny vykazovali ziaci vysoké oCakavania
od spravania robotického modelu (chlapec:
,,Robot spravi, ¢o mu poviem. ). Pokial’ sa robot
nespraval podla predpokladu Zziakov, napriklad
nereagoval na zvuk alebo na prekazku, reakcie
ziakov vyzerali: ,,Co si hluchy? Co si slepy?“.
AZ neskor ziaci zistili, Ze robot nemusi reagovat’
na vSetky senzory, ktoré su stGéastou jeho
konstrukcie. Pri programovani spravania robota
pocas druhej vyucovacej hodiny s RS pracovalo
menej ako polovica ziakov (v kazdej skupine
jeden az dvaja ziaci). Pri praci s RS sa zriedkavo
striedali iny ¢lenovia skupiny. Takmer v polovici
pripadov ~ ziaci nepochopili typ a funkciu
senzorov. Napriklad v trojélennej  skupine
skladajucej sa iba z dievCat, nevedeli vysvetlit,
ktoré senzory si vybrali asnazili sa reagovat
takmer na vSetky senzory (tlieskali, stlacali
tlakovy senzor, zakryvali ultrasonicky senzor).
Tiez takmer v polovici pripadov sa objavil
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postupnosti. Napriklad pri prezentacii spravania
robota v zavere vyucovacej hodiny v dvoch
skupinach prezentujici vysvetlovali celkovo
odlisné spravanie robota ako to, ktoré robot
predviedol (napriklad robot reagoval na iné
senzory a inym sposobom ako uviedli ziaci).

Do aktivit s LEGO WeDo s originalnym
softvérom sa zapajali skoro vsetci ziaci okrem
jedného chlapca  z troj¢lenne;j skupiny
pozostavajiicej iba zchlapcov. Ziakom nebolo
potrebné dokladne vysvetlovat’ programovanie
Vv originalnom softvéri, uz pri prvom kontakte
intuitivne skuSali avedeli popisat funkciu
jednotlivych ikoniek na pracu s motorom. Ziaci
aktivne tvorili arekonsStruovali svoje robotické
modely viac krat priCom v zavere hodiny mali
dostatocny priestor (10 mintt), aby svoju pracu
prezentovali. Pri prezentacii Ziaci zaujimavo
porozpravali charakteristiky svojich modelov.
Napriklad vysvetlovali jeho funkciu a mozné
vyuzitie v sucasnosti aj v buducnosti.

Pri praci s LEGO WeDo v spojeni so
Scratchom pracovali takmer vsetci ziaci okrem
jedného dievcata ztrojclennej skupiny (dve
dievcata a jeden chlapec). Skupina pozostavajuca
z dvoch chlapcov postavila model, kde zapojila
oba senzory z RS k pog¢itacu a v programovacom
prostredi sa vyskytla chyba. Pretoze nechcel
pracovat  sobidvoma  senzormi  sucasne
a nepretrzite vydaval piskajuci zvuk. Ziakom sme
na konci prvej hodiny vysvetlovali zakladné
prikazy na pracu s motorom atiez aj v priebehu
celej druhej hodiny (individudlne kazdej
skupine). Ziakov zaujal kocur na obrazovke
achvilami skamali i casti programovacieho
prostredia. Ked'Zze sa stymto prostredim ziaci
eSte nestretli, nové a nepreskimané prostredie
davalo ziakom mozZnost odputavania pozornosti
od konkrétnej tlohy, ktorej sa mali venovat
(stavba a programovanie robotického modelu).
Ododvodnenie vyberu RS

Rozhodli sme sa pre RS LEGO WeDo
s origindlnym softvérom ktejto RS (WeDo
Software). NaSe rozhodnutie bolo podporené
i reakciami pani ucitel’ky (informatiky), ktora
bola pritomna na vSetkych Siestich hodinach.
Pouzitie zvolenej RS wumoznovalo ziakom
venovat Sa Vprevaznej vacSine Casu hlavne
dizajnu a stavbe robotického modelu. Ponukal sa
im priestor taktieZ pre planovanie stavby, tvahy
0 mene robota (ktoré vacSina ziakov vymyslela
az pri poslednom dotvarani robota) a mnohé
skupiny dokonca svojho robota viackrat rozobrali
a postavili odznova. Ziaci takuto zasadnu zmenu

hodiny zmenili model aj trikrat. Ked'Ze ziaci mali
dostatok Casu na viacnasobni zmenu stavby
robota, domnievame sa, ze je mozné spojit’ pracu
s vybranou RS aj sinymi ¢innostami, ktoré
spomina Gura (2011) ako je napriklad cielené
planovanie stavby robota (zapisovanie planu do
dennika), dokumentovanie postupu planu stavby
a dizajnu robota a taktiez i programovanie robota.
Pricom samotny robot bude sucastou vacsej
témy, ktort si ziaci zvolia z ponuky poskytnutej
ucitel'om, ako to ukazuje i Resnick a kol. v (MIT
Media Lab, 2007). Takymto spdsobom by sme
cheeli spojit’ s eduka¢nti robotiku s vytvarnou
vychovou a slovenskym jazykom.

Kombinacia LEGO WeDo s jazykom Scratch
by bola prijatelnd v pripade, ak vyucujuci uz
pred tym pracoval so ziakmi v tomto prostredi.
Scratch je mozné pouzit’ i pri uvodnych hodinach
s LEGO WeDo. Avsak na zaklade analyzy dat
sme zistili, ze pri zlozitejSich konstrukciach
dochadza k obmedzeniu funkénosti niektorych
Casti stavebnice.

Na zéaklade analyzy nami oducenych hodin a
rozhovorov s viacerymi ucite'mi, ktori pracuju so
ziakmi s RS LEGO Mindstorms NXT sme
dospeli ~ knasledujacim  zaverom.  Dant
stavebnicu odporu¢ame vtedy, ak vyucujuci
mbze venovat robotike viacero vyucovacich
hodin (viac ako 10 hodin). Pretoze, ak by ucitel
chcel so ziakmi riesit’ nie celkom trivialne ulohy
a ziaci by mali stavat’ vlastné robotické modely,
musia sa najskor zoznamit’ s jednotlivymi dielmi
RS a ziskat  ur¢ité skusenosti s ich stavbou (napr.
tieto skusenosti ziskaji po uréitom pocte
postavenych modelov podl'a navodu, ....). Taktiez
oboznamenie sa s programovacim prostredim pre
RS LEGO Mindstorms NXT si vyzaduje dlhsi
cas. Pocas realizovanych  hodin  Ziaci
programovali iba v priamom rezime a napriek
tomu sme u ziakov pozorovali nepremyslené
pokusy o vytvorenie programu. Napriklad sme
pozorovali, Ze priblizne kazdy druhy pokus
0 program nebol vytvoreny premyslene — Zziaci
sice program vytvorili, ale nevedeli ako funguje
apri jeho prezentovani nedokéazali zddvodnit
spravanie robota. Preto si myslime, Ze pre ziakov
je prinosnejSie vytvarat askumat programy
(programy V priamom rezime aj
V programovacom prostredi) v priebehu dlhsieho
Casového rozpitia ako je jedna vyucovacia
hodina. Teda v celkovom désledku je potrebné
vy€lenit na pracu stouto RS vVACSi pocet
vyucovacich hodin (viac ako 10).
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4 Diskusia a zavery

V ¢lanku sme poskytli prehl'ad RS, ktoré su
vhodné na pracu na druhom stupni ZS. Vytvorili
sme zoznam kritérii ovplyvitujiice vyber vhodne;j
RS do vyucby na zakladnej Skole. Na zdklade
tychto kritérii sme si zvolili dve vhodné RS
(LEGO Mindstorms NXT aLEGO WeDo).
Jednu RS (LEGO WeDo) sme skombinovali
S programovacim prostredim Scratch. K tymto
RS sme navrhli tri rozdielne typy tvodnych
aktivit. Kazdy typ aktivit bol otestovany
V priebehu dvoch vyucovacich hodin. Na zéklade
analyzy aktivit, analyzy rozhovorov s ucite'mi
a ciel'a nasho dizertacného vyskumu sme vybrali
stavebnicu LEGO WeDo, s ktorou chceme
pokracovat’ v nasledujuicom vyskume. Buduci
vyskum bude obsahovat dalsi prieskum,
postupnu analyzu avytvorime taktiez sadu
medzipredmetovych aktivit zameranych na
spojenie RS s vytvarnou vychovou a slovenskym
jazykom.

5 Literatura

[1] BENITTI, F. (2011). Exploring the
educational potential of robotics in schools: A
systematic review. In Computers & Education 58
(2012) 978988

[2] CVIK, P. 2005. Uplatiovanie ucebnej
pomocky ROBOLAB v zakladnych Skoldch na
Slovensku — vysledky vyskumu. In MIF 26. ISSN
1335-7794, 2005, ro€. 14, s. 143.

[3] CVIK, P. 2012. EDUXE Distributor
ucebnych pomécok. LEGO Education. [online].
Aktualizované 2012. Dostupné na internete:

< http://www.eduxe.sk/les/>.

[4] GURA, M. 2011. Getting Started with LEGO
Robotics. In: ISTE, 2011. ISBN 978-1-56484-
298-5.

[5] MIT Media Lab. 2007. New Pathways into
Robotics: Strategies for Broadening
Participation. [online]. 2007. Aktualizované jun
2007. Dostupné na

internete:
<http://web.media.mit.edu/~mres/papers/NewPat
hwaysRoboticsLLK.pdf>.

[6] MITNIK, R., NUSSBAUM, M., SOTO, A.
(2008). An autonomous educational mobile robot
mediator. Autonomous Robots, 25(4), 367—-382.
[7] NUGENT, G, BARKER, B.,
GRANDGENETT, N. (2008). The effect of 4-H
robotics and geospatial technologies on science,
technology, engineering, and mathematics
learning and attitudes. In J. Luca, E. Weippl
(Eds.), Proceedings of world conference on
educational  multimedia, hypermedia and

telecommunications (pp. 447-452). Chesapeake,
VA: AACE.

[8] NUGENT, G., BARKER, B.,
GRANDGENETT, N., ADAMCHUK, V. (2009).
The use of digital manipulatives in k-12:
robotics, GPS/GIS and programming. In
Frontiers in education conference, 2009. FIE *09.
39th IEEE (pp. 1-6, 18-21).

[9] PAPERT, S. (1993). Mindstorms: Children,
computers, and powerful ideas (2nd ed.). New
York, NY: Basic Books.

[10] Projekt Infovek. 2005. Infovek: LEGO.

[online]. 2005. Aktualizované 2006-12-12.
Dostupné na internete: <http://lego.infovek.sk/>.
[11] RESNICK, M. (1991). Xylophones,

hamsters, and fireworks: the role of diversity in
constructionist activities. In I. Harel, & S. Papert
(Eds.), Constructionism. Norwood, NJ: Ablex
Publishing Corporation.

[12] Statny pedagogicky tustav. 2011. Stdtny
vzdelavaci program. [online]. Bratislava:

SPU v Bratislave, 2011. Aktualizované 2011.
Dostupné na internete:
<http://www.statpedu.sk/sk/Statny-vzdelavaci-
program.alej>.

[13] SVARICEK, R — SEDOVA, K a kol. 2007.
Kvalitativni vyzkum v pedagogickych veddach.
Praha: Portal, s. r. 0., 2007.

[14] The Playful Invention Company. 2006.
PicoCricket: Invention kit that integrates art

and technology. [online]. 2006. Aktualizované
marec  2009.  Dostupné na internete:
<http://picocricket.com>.

[15] VESELOVSKA, M. 2012. Spoluprica deti
Vtimoch na robotickych sutazZiach. [online].
Bratislava, 2012. Aktualizované 2011. Dostupné
na internete:
<http://www.miska.own.sk/prace.html>.

[16] WILLIAMS, D., MA, Y., PREJEAN, L.,
LAI, G., Ford, M. (2007). Acquisition of physics
content knowledge and scientific inquiry skills in
a robotics summer camp. Journal of Research

on Technology in Education, 40(2), 201-216.

Mgr. Michaela Veselovska,

Mgr. Karolina Mayerova

Katedra zakladov a vyu¢ovania informatiky
Fakulta matematiky, fyziky a informatiky UK
Mlynskéa dolina

842 48, Bratislava, SR

E-mail: veselovska@fmph.uniba.sk
mayerova@fmph.uniba.sk

Www pracovisko:
http://www.edi.fmph.uniba.s

101


mailto:veselovska@fmph.uniba.sk

